
流体性能評価系 中西 徹、大森 拓也

機械学習による低速域を含む操縦流体力推定法に関する研究

PS-8

2．研究目標

巡航速度域～低速域まで操縦流体力表現を切り替え
ず、機械学習を用いて最適な表現を得る。(図1青字)

1．研究の背景
船の操縦運動シミュレーション時、運動方程式に

おける外力項は、船体に働く流体力(操縦流体力)、
舵に働く力、プロペラ推力に分離して推定される。
ここでは、操縦流体力表現式の高度化に関する研究
成果を紹介する。操縦流体力は、船速・斜航角・回
頭角速度によって表現されるが、巡航速度域、港湾
内速力(低速域)で異なる表現式が用いられ、船速毎
に表現式を切り替える必要がある。(図1)

3．研究手法

(3-1) 学習データ

バルクキャリア船型の模型船に対する巡航速度域・
低速域におけるCMT(Circular Motion Test)データ
を用いた。データ数は120程度。(表1、図2散布図)

(3-2) 流体力の無次元化

標準的な無次元化は𝑈2(船速の2乗)を用いるが、低速
域にも対応可能な𝑼𝟐 + 𝑳𝒓 𝟐(Lは船長、rは回頭角速
度)を用いる。(図3)

(3-3) 機械学習の手法

ガウス過程回帰を用いた。(ガウス分布を用いた予測。
カーネル関数を用いて類似度を評価。)

(3-4) 操縦運動シミュレーションの実施

機械学習によって学習した斜航角・回頭角速度と操
縦流体力の関係を用いた。 (図2, 図4)

4．研究成果

  巡航速度域～低速域まで操縦流体力表現を
切り替えず、機械学習を用いて最適な表現
を得ることに成功し、シミュレーション精
度は従来手法と同程度であることを示した。
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