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1. はじめに

海上交通シミュレーションシステム SEATRASは、

当研究所で 1985年から開発されている船舶の航行

シミュレーションシステムである[1][2]。目的に応じて

交通流を構成する船舶の数や種類、各船舶の操縦運

動モデル、再現される地理情報を選択することがで

き、柔軟なシミュレーションが可能である。本報告

では、 SEATRASのシステム構成を概観し、シミュ

レーションのためのシナリオについて説明する。

2. 全体構成

全体構成を図 lに示す。 SEATRASは、シミュレー

ション全体を管理するシミュレータモジュールとブ

リッジ環境を生成するための 2つのモジュールから

構成される。シミュレータモジュールでは、シナリ

オから環境、登場する船舶の主要目、操縦運動モデ

ル、航海計画等を読み込み、シミュレートすべき環

境と船舶を生成する。船舶の挙動は、適用する操縦

運動モデルと主要目に基づいて離散的に計算し、実

時間に合わせて状態量を更新していく。更新された

各船舶の状態量データは、ネットワークを経由して

他のモジュールに対して送信される。この通信によ

り全体システムの保持する状態量が同期している。

シミュレーション中に登場する各船舶の状況は、ブ

リッジ環境を生成する 2つのモジュール、すなわち三

次元画像生成モジュールと擬似 Radar/ARPA, AIS 

情報生成モジュールによって再現される。三次元画

像生成モジュールでは、受信した状態量データのう

ち、自船（シミュレーション中の選択した船舶一隻）

から見える視野を生成して映像として表示する。視

野は環境情報と他船情報から構成される。また、擬

似 Radar/ARPA,AIS情報生成モジュールでは、受

信した状態量データを用いて、自船で取得されるは

ずの情報を生成して各画面に表示する。これらの船

舶は、モードの選択により、ネットワーク上で操船

者が操船するか、あらかじめ与えられた航海計画に

従って自動的に操船するかを選択することができる。
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図ー1 SEATRAS全体構成

SEATRASのメイ‘ンウィンドウを図 2に示す。

3. シナリオ

少しずつ設定を変えながら繰り返し再現したり、

複雑な条件設定でシミュレートしたい場合には、シ

ナリオを使用する。 SEATRASのシナリオには、シ

ミュレーションの環境、登場する船舶、船舶の持つ

航海計画の情報を記述できる。シミュレーション環

境の情報としては、適用されるエリアや海岸線や等

深度線の情報、画像生成に用いるファイルの情報が

該当し、これらを組み合わせてシミュレートしたい

水域について記述することができる。登場する船舶

の情報としては、各船舶の主要目と適用される操縦

運動モデルが用意されている。船舶の持つ航海計画

では、出発位置から到達位置までの経路の他、モー

ドをあらかじめ選択させるための初期設定、自動操

船のための設定値等を記述できる。シナリオの例を

図3に示す。

4. シミュレーション中の船舶の操船

シミュレーションでは多くの場合、自船以外の船

舶は自動的に航行させ、自船については操船者が操

船する。 SEATRASでは、全ての登場船舶に対し、
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図ー2 SEATRASシミュレーションモジュールのメインウィンドウ
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図ー3

自動的に航行させる自動航行モード、オートパイロッ

トを用いるオートパイロットモード、手動で操船す

るマニュアルモードを用意している。これらの切り

替え及び操船はシミュレータモジュールで行えるほ

か、模擬船橋システムや、図 4に示す簡易操船ツー

ルにより行える。このツールでは、キーボードやマ

ウスの他、ジョイスティックや操舵輪等のパーソナ

ルコンピュータ用コントローラを用いて操作できる。

これにより、登場船舶のうちの一隻を模擬船橋にて

操船し、他の数隻を簡易操船ツールにより操船し、

さらに残りの船舶を自動航行させることも可能であ

る。自動航行する船舶については、発生数と航海計

画を過去のデータに基づいて確率的に決めている。

5. まとめ

本報告では、海上技術安全研究所の海上交通シミュ

レーションシステム SEATRASの概観について述

べた。 また、柔軟なシミュレーションを可能にする
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SEATRASにより生成された自船からの景観

SEATRASのシナリオと、登場船舶の操船について

説明した。
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