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海上輸送の革新に向けた自動操船用AIの開発

共同研究拠点：東京工業大学 共同研究分野：超大規模数値計算系応用分野

研究目的 －本研究は何を目指すのかー

● 神戸大学が実績を有する船舶衝突回避ＡＩの開発技術を拡張し、効率的な目的地到達を付加した自動操船ＡＩを開発
● ＡＩ搭載ＰＣと操船シミュレータのＩＦを開発し、ＡＩの操船能力の定量的評価や熟練操船者との比較検証を実施
● オートパイロットなどの既存操舵システムをもとに、ＡＩによる自動操船機能を備えた操船支援システムを開発
● 実船（練習船）を用いた実海域での実証試験を行い、開発したＡＩおよび操船支援システムの有効性を確認

１）衝突回避と目的地到達を両立させる報酬論理の検討
２）周辺環境の画像ピクセルでの認識と状態の構築
３）ハイパーパラメータの効率的な調整法の検討
４）ＧＰＵスパコン環境下での学習速度に関する最適化
５）開発した自動操船ＡＩの操船シミュレータを用いた評価
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衝突事故の防止と船員不足の解消に貢献し、海上輸送による物流に革新を促す！

深層Ｑ学習にもとづく自動操船ＡＩ －どのような技術を使うのかー

● 投機的試行と評価を繰り返すことにより知能を強化するＱ学習（Ｑ-ｌｅａｒｎｉｎｇ）と深層学習（ｄｅｅｐ ｌｅａｒｎｉｎｇ）を用いた
Ｑ関数の近似を組み合わせたｄｅｅｐ Ｑ-ｌｅａｒｎｉｎｇ （Ｍｉｎｈ ｅｔ ａｌ., ２０１３）を応用

● 人間が衝突の危険判断や回避操船について教えることなく、狭水道かつ輻輳した海域でも卓越した衝突回避を達成
● 特定の見合い状況に対する操船を規定した海上衝突予防法（国際条約ＣＯＬＲＥＧに準拠）に沿った衝突回避を実現
● 数値シミュレーションでの検証に加えて、複数の自走式模型船を用いた水槽実験でもその有効性を確認済み
● ウェイポイントへの効率的な到達を課したうえで、衝突・座礁の危険があれば自律的に回避を行う自動操船ＡＩを開発

ＡＩによる自動操船機能を有する操船支援システムを開発

船舶の省力化・安全化に貢献。海上輸送の技術革新により次世代物流の実現へ ！
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ＧＰＵスパコンで学習を加速


