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早鞆瀬⼾における
漁船と⼀般航⾏船舶の

離隔距離の実態分析に向けて

独⽴⾏政法⼈⽔産⼤学校
酒出 昌寿 ・⽔⾕ 壮太郎

⽇本航海学会第129回講演会
海上交通⼯学研究会セッション

近年の主な海難

平成９年１１月１１日２３時３９分頃（衝突）
北九州市門司区西海岸沖の関門航路屈曲部付近で、
中国船籍貨物船（２，３８７GT、西航船）とパナマ船籍貨物船
（７，１７０GT、東航船）が衝突し、中国船籍貨物船が沈没

平成１８年１１月１７日２０時４３分頃（衝突）
巌流島の東約３００m付近で、下関区に入港しようとした鮮魚
運搬船（２９６GT）とカンボジア船籍貨物船（１，４９８GT、西航
船）が衝突し、 カンボジア船籍貨物船が沈没

平成２１年１０月２７日１９時５６分頃（衝突）
関門橋付近で、海上自衛隊護衛艦（５，２００DWT、西航船）と
韓国船籍コンテナ船（７，４０１GT、東航船）が衝突し、両船が
火災発生 朝日新聞（平成21年10月28日朝刊）より複写
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近年の主な航行環境の整備

平成８年

関門海峡西口（六連島西側）に関門第二航路の設定

大瀬戸の戸畑沖から小倉沖の航路屈曲部の拡幅直線化

関門航路西口（六連島東側）の航路延長

平成13年
関門航路東口の航路延長

平成15年

門司区西海岸地区の航路拡幅直線化

彦島導灯の設置

平成24年
関門第二航路の拡幅直線化 海上保安庁発行海図W1263より複写

近年の主な法改正

平成２２年７月１日施行
海上交通安全法および港則法の一部改正

①３００GTを超える船舶に対し、海上保安庁提供の情報
聴取の義務化

②視界制限状態時、航路内の船舶交通の安全を図るため、
全ての船舶に対して航路外待機を指示することができる

③潮流の流速を超えて３ノット以上の速力を確保できない
船舶に対し、航路内の船舶交通の安全を図るため、航路
外待機を指示することができる

近年の主な法改正

平成２４年５月１日施行
港則法施行規則の一部改正（関門航路の特定航法）

①潮流をさかのぼり早鞆瀬戸を航行する汽船は、潮流の
速度に４ノットを加えた速力以上の速力を保たなければ
ならない

②早鞆瀬戸水路では、他の船舶を追い越してはならない
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海上保安庁発行海図W1263より複写

これまでに海上交通工学の研究分野において

研究されてきた一般航行船舶の安全性に関する

客観的な評価指標が不可欠であり、更なる高度化

も求められる。

沿岸海域で操業する小型漁船の安全性に関わる

客観的な評価指標も加えた評価、検討も必要。

そして今後は、
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今後の関門海峡の総合的な安全管理システム

の検討に必要と考えられる

小型漁船の安全性に関わる客観的な評価指標

の構築の基礎検討の1つとして、

一般航行船舶と小型漁船の離隔距離の実態を

調査、分析する手法の検討。

高所から早鞆瀬戸を見渡す視点から単眼デジタル
カメラを使用し、一般航行船舶が小型漁船を航過、
避航していく局面を撮影

撮影画像をPC画面に表示させ、画像上のピクセル
単位での座標間距離から二船間の離隔距離を計測

撮影画像からの計測値と実測値との誤差の大きさと
その傾向を分析、整理

「デジタル写真測量の基礎（日本測量協会）」より複写

画像の歪み

撮影画像の縮尺の違い 撮影画像の倒れ

撮影画像から単純に計測すると
誤差が生じる

撮影画像上の計測誤差を抑える
には、対象物をレンズ視界の中央
部で撮影することが望ましい

高さ ２６８ｍ
視点の俯角 １５°
レンズ焦点距離 ５０ｍｍ



11/9/2013

5

小型漁船

船首尾方向を１５°ずつ ０°～９０°まで変化
小型漁船が手前側、奥側をそれぞれ撮影（計１４０回）

０ X軸座標

Ｙ
軸
座
標 ピクセル単位での座標間距離から

画像上の二船間の離隔距離を計測

小型漁船 手前側（９０ｍ）

小型漁船 奥側（９０ｍ）

Y90R = 27.293・e－0.055X -------- (1)
R² = 0.7850

Y90R ： 計測誤差 (%)
X  ： 撮影画像上の船首尾方向 (°)

Y90L = 3.6849・ln X － 19.251 ---- (2)
R² = 0.7140

Y90L： 計測誤差 (%)
X  ： 撮影画像上の船首尾方向 (°)

計測誤差(%)が正値
計測値 ＞ 実測値

計測誤差(%)が負値
計測値 ＜ 実測値

小型漁船 手前側（６０ｍ）

小型漁船 手前側（３０ｍ）

Y60R = 10.683・e－0.044X -------- (3)
R² = 0.8284

Y60R ： 計測誤差 (%)
X  ： 撮影画像上の船首尾方向 (°)

Y30R = 8.3227・e－0.029X --------- (4)
R² = 0.8967

Y30R ：計測誤差 (%)
X  ：撮影画像上の船首尾方向 (°)

計測誤差(%)が正値
計測値 ＞ 実測値

計測誤差(%)が正値
計測値 ＞ 実測値
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小型漁船 奥側（６０ｍ）

小型漁船 奥側（３０ｍ）

Y60L = 3.2602・ln X － 17.024 --- (5)
R² = 0.9181

Y60L ： 計測誤差 (%)
X  ： 撮影画像上の船首尾方向 (°)

Y30L = 1.6824・ln X － 9.7661 ---- (6)
R² = 0.8416

Y30L ： 計測誤差 (%)
X  ： 撮影画像上の船首尾方向 (°)

計測誤差(%)が負値
計測値 ＜ 実測値

計測誤差(%)が負値
計測値 ＜ 実測値

小型漁船 手前側
近似式（指数関数）

小型漁船 手前側
近似式（指数関数）

YBASE = 0.3162・Xdist － 3.5374 -- (7)
R² = 0.8417

YBASE ： 底の係数値
Xdist ： 撮影画像上の離隔距離 (m)

YEXP = －0.0004・Xdist － 0.0167 -- (8)
R² = 0.9922

YEXP ：指数の係数値
Xdist ：撮影画像上の離隔距離 (m)

YR = YBASE ・eYEXP ・X

小型漁船 奥側
近似式（対数関数）

小型漁船 奥側
近似式（対数関数）

YCOEFFI = 0.0334・Xdist + 0.8733 -- (9)
R² = 0.9005

YCOEFFI ：係数値
Xdist ：撮影画像上の離隔距離 (m)

YCONST = －0.1581・Xdist － 5.8621 
------- (10)

R² = 0.9143

YCONST ：定数値
Xdist ：撮影画像上の離隔距離 (m)

YL = YCOEFFI ・ln X ＋ YCONST 

YR = (0.3162・Xdist － 3.5374)・
e(－0.0004・Xdist － 0.0167)・X ---- (11)

但し0 ≦ X ≦ 90

YR   ：計測誤差 (%)
X   ：撮影画像上の船首尾方向 (°)
Xdist ：撮影画像上の離隔距離 (m)

小型漁船 手前側

小型漁船 奥側

YL = (0.0334・Xdist + 0.8733)・ln X +
(－0.1581・Xdist － 5.8621) ---- (12)

但し0 < X ≦ 90

YL   ：計測誤差 (%)
X   ：撮影画像上の船首尾方向 (°)
Xdist ：撮影画像上の離隔距離 (m)
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撮影時に一般航行船舶の船名を確認するとともに
AISデータの受信、記録も行って、
船名録もしくはAISデータから船幅の情報の確認

一般航行船舶と小型漁船の乾舷高さの違いを考慮

(1) 撮影には同一のカメラ本体、レンズを使用する。
(2) 撮影場所の高所から見下ろす際の視点の俯角を確認し、

同一の俯角で撮影できるようにカメラを三脚などで固定する。
(3) 設定した撮影時の俯角による撮影画像上の計測誤差を

事前に確認する。
(4) 撮影時のレンズ焦点距離を50mmに設定する。
(5) 撮影対象とする一般航行船舶と小型漁船がレンズ視界の

中央部になるように調整して撮影する。
(6) 撮影画像の計測に使用するPC画面の解像度および表示

サイズを一定にし、ピクセル単位での座標距離計測を行う。
(7) 一般航行船舶と小型漁船の乾舷高さの違いを考慮した座標

距離計測を行う。
(8) 船名録もしくはAISデータから船幅の情報を確認する。

撮影および計測上の注意


