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論文内容の要旨

本論文は、船舶の自動着桟について並列ニューラルネットワークと運動向定手法を用いて新しい制御モデルを提案

し、外乱下の自動着桟に適用する研究である o

第 1 章では、本論文の目標を述べた。すなわち、自動着桟の研究は船舶の制御研究の中で一番難しいといわれてい

る o 入出力が多くて運動の非線形性が強く、外乱の影響などが大きいためであるO このため幾人かの研究者により、

種々の制御モデルが提案された。しかしながら船型や外乱、港の形状によって変わる制御という点になると未だ確か

な指針は得られていな L、。そこで、本研究ではニューラルネットワークを用いて外乱のある時にも対応できるようなモ

デルを提案し、今までの着桟研究より優れた結果を出すのを目標とした。

第 2 章では、並列ニューラルネットワークを提案し、船舶の自動着桟に適用した。その結果、従来のニューラルネッ

トワークを用いた結果と比べ、より安定、かっ優れた制御結果を得ることが確認された。

第 3 章では、外乱の影響を克服するために、ニューラルネットワークを運動向定に加える手法を提案した。まず、

外乱による横流れ速度の影響を除去するため、船舶の横流れ速度を同定し、その差を含める制御モデルを提案した。

そして、シミュレーションにより提案された制御モデルの有効性を明らかにした。

第 4 章では、さらに第 3 章に引続き、外乱による船舶の横流れ速度と回頭角速度の影響も除去するために、船舶の

横流れ速度と回頭角速度をニューラルネットワークを用いて同定し、それらを含める制御モデルを提案した。そして、

シミュレーションによって提案された制御モデルの有効性を明らかにした。

第 5 章では、第 4 章までの主要な結果を総括して、結論とした。

論文審査の結果の要旨

本論文は、船舶の自動着桟について並列ニューラルネットワークと運動同定手法を用いて新しい制御モデルを提案

し、外乱下の自動着桟に適用する研究である。

本論文で得られた主要な成果を以下に示す。

1 )船舶の自動着桟を実現するために、操舵およびプロペラ回転数のそれぞれに対して並列のニューラルネットワー
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クを構成し、無外乱時には有効であることを示している o

2) 外乱時にも有効な手法として、外乱と船体運動の影響を分離するため、船舶の横流れ速度をニューラルネット

ワークを用いて同定し、一様風の外乱時に有効であることを示している。

3) さらに、外乱による船舶の横流れ速度と回頭角速度の影響も除去するために、船舶の横流れ速度と回頭角速度

をニューラルネットワークを用いて同定し、それらを含める制御モデルを提案している。そして、シミュレー

ションによって提案された制御モデルの有効性を明らかにしている。

以上のように、本論文は船舶の操縦運動の中でももっとも難しいと言われている着桟運動をニューラルネットワー

クを用いて運動の同定と制御を行い、シミュレーションにより、その有効性を確認している。今後、実船レベルへ適

応する際にて本論文の意義は大きく、工学の発展に寄与するところが大きし、。よって本論文は博士論文として価値あ

るものと認める o
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