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研究の概要
本研究では、船舶の自動での離着桟技術について検討を行っていま

す。自動離着桟とは、車でいう自動での車庫入れ問題に対応していま
す。船は車のようにタイヤで地面に拘束されておらず、風により岸壁
に押し付けられたり、逆に引き離されたりします。その結果、外乱下
での離着桟は、船員の腕が試される場所でもあり、自動化の妨げとなっ
てきました。この研究室では、そのような難しい大型船舶の離着桟を
自動化するための研究を行っています。

 ▍ 研究の背景と結果
自動車や航空機などの他のビークルの分野における自動化の進展に

呼応するように、船舶の分野においても自律運航船の実現に向けた研
究が幅広く行われています。日本では、内航海運において、将来熟練
した船員が高齢化などにより不足する可能性があるなど、幾つかのト
リガーにより、自動着桟技術が注目されています。自動離着桟の技術
的課題のうち、主要なものを列記すると以下となります。
イ）港内操船の航路計画
ロ）オンラインでの航路の再設計
ハ）低速操船時の操縦運動の動的モデリング
ニ）オンラインでの安定した制御技術
当研究グループではこれらのいずれの研究課題にも取り組んでいます。
自動離着桟は岸壁の近傍で行われ、岸壁・桟橋との衝突は絶対に許

されない反面、岸壁ぎりぎりまで船を自動誘導する必要があります。
そのため、その離着桟の自動化はこれまで困難とされてきました。本
研究室では、制御理論や最適化技術、また機械学習なども取り入れつつ、
この問題に取り組んでいます。以下の左図は、自動離着桟をシミュレー
ション環境で行った結果です。また、大学構内の実験池において、右
図のような模型船を用いて、自動離着桟の実験も行っています。この
ように、本研究室が保有する技術を用いることで、自動離着桟を安全
かつ確実に行うことができるようになりつつあります。

 ▍ 研究の意義と将来展望
自動離着桟は岸壁の近傍で行われ、岸壁・桟橋との衝突は絶対に許

されない反面、岸壁ぎりぎりまで船を自動誘導する必要があります。
また、船のアクチュエータはさほど強いものではないため、先を読ん
だ制御を常に行う必要があります。よって、この問題は必然的に難易
度が高くなり、離着桟の自動化を実用化レベルまで引き上げることは、
これまで困難とされてきました。ここでは、制御理論や最適化技術、
また機械学習なども取り入れつつ、この問題に取り組んでいます。
船舶輸送は、その他の輸送手段に比べ、CO2排出量を低く抑えるこ

とができます。また、トラックの運転手が高齢化等により将来不足す
る可能性があることも指摘されています。よって、自動運航船の普及
と共に、モーダルシフトを進めることで、より地球環境にやさしく、
住みやすい社会を造り出すことができると考えられます。
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左図：自動離着桟の計算結果、右図：実験池における模型船の様子 
  

 
英語版の記載（全文で 430 単語前後） 
「「AAbbssttrraacctt」」  

In Japan, a shortage in human resources has recently become a critical issue in coastal 
shipping due to the aging of ship crews. Therefore, the automation in domestic shipping is 
highly required. In order to realize autonomous ships in the near future, automatic 
berthing/docking is one of key technologies, and it is well known that the automatic 
berthing/docking is a challenging problem. In our laboratory, this problem has been 
investigated. Automatic berthing is not an easy task because of some complexities that are 
included in the problem, such as wind disturbance, the nonlinearity of the low-speed 
maneuvering model, danger of collision with berth, etc. In this research, as a first step, the 
authors solved the off-line automatic berthing problem.  
  In our research group, control theory, optimization technique, and machine learning are 
utilized to establish the automatic berthing/docking.  
 
「「BBaacckkggrroouunndd  &&  RReessuullttss」」  
Recently, autonomous operation is now proceeding in other vehicle areas such as cars, and in 
our field, many research projects are in progress. Although, so far, various studies have been 
conducted on the automatic berthing problem from 1980s, the autonomous berthing/docking 
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図１．自動離着桟の計算結果

図２．実験池における模型船の様子
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