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研究背景
• 2022年4月23日の「北海道・知床観光船沈没事故」は詳細な位置情報がつかめず救助、

捜査が難航した。

• AISの搭載義務のない小型の船舶について、位置情報を得ることができない。

• 非搭載船向けの簡易型AISも存在するが、12~15万JPN程度と高額である。

• 漁船のAIS普及率は0.5%程度に留まる（2016年データ）
AIS搭載義務船

SOLAS条約による義務付け対象船
1. 国際航海に従事する300総トン以上のすべての船

舶
2. 全ての旅客船
3. 国際航海に従事しない500総トン以上の貨物船

本邦国内法(船舶設備規定146条の29)による義務付け
対象船

1. 国際航海に従事する300総トン以上の全ての船舶
2. 国際航海に従事する全ての旅客船
3. 国際航海に従事しない500総トン以上のすべての

船舶 出典：海上保安庁
https://www.kaiho.mlit.go.jp/syoukai/soshiki/toudai/ais/ais_index.htm
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研究目的

船舶の位置情報をモニタリングする、導入が容易で安価なシステ
ムの開発。

Visual studio 2022でC++を用いて開発を行う。
受信機は携帯電話を用いる。
リアルタイムでログを記録する。
Google Earth などのフリーツールを利用して航跡が可視化でき
るようにする。

Visual studio 開発画面 Google Earth Pro 4



開発システムの概要
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データ送信及び入手の詳細

受信機は携帯電話(Android OS搭載)を利用
する。

アプリケーション“Share GPS”を用いて位
置情報をサーバーに送信する。

PCでの位置情報の受信はWindows OS用
のフリーソフト“RTKLIB”の“STRSVR”を
利用。

Version: 2.4.3 b34

https://www.rtklib.com/
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Share GPS 画面 STRSVR 画面
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作成した機能一覧

• リアルタイムの位置情報表示

• 針路および速力の表示

• 設定したコースラインからの左右ずれをｍ単位で表示

• 設定した航海計画との時間のずれを表示

• 次の変針点（以下WP）までの距離の表示と到達時間の予測

• ジオフェンシング機能

• 航海計画と航跡をkmlファイルで保存する
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計算方法 次のWP までの距離
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計算方法 コースラインからの偏移
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実験

• 概要
陸上で道路を航路と見立てた航海計画を事前に作成する。

実際に走行し、リアルタイムでの位置情報入手の可否、予定時間からのずれ、
コースラインからの偏移を計測できていることを確認する。

• 実験日時

2022 10/28 11:02 ~ 11:31

• 使用機材
携帯電話：Google Pixel 5a

PCスペック：CPU Intel core i7 10510U 

RAM ：16GB

PC Google Pixel 5a
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実験手順

• 計画及びジオフェンシング対象のエリアをファイルに指定の方式で用意する。

• 携帯端末で位置情報機能をオンにし、”Share GPS”でサーバに接続する。

• PCで”STRSVR”を用いて携帯電話からの位置情報を受信できていることを確認し、
ファイルで保存を開始する。

• 自作のプログラムから書き込んでいるファイルにアクセスし、書き込まれ次第読
み込むことでリアルタイムの航海状況を計算、出力する。
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予定進路

1.比較的高い建物の
少ない道路を利用

2.学校の正門を出発
点、正門を出て右側
の交差点を到着点と
した。

Google Earth pro より
本校付近 12



実験中の様子

WP1通過時の様子

WP1を通過すると
（動画17sec）
コースラインから
の偏移を算出、表
示している様子が
わかる。
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出力されたログファイル(WP１通過時)

時刻 座標 速度 方位 コースライン
からのずれ

次のWPまでの距離
と予測時間

WP通過した際
の出力。WPに
どれだけ早く
(遅く)到着した
かを出力する。
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出力されたログファイル（目的地到達時）

すべてのWPを
通過し、最後
のＷＰ到着点
に到達した際
の出力
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ジオフェンシング機能

危険エリアとして設
定したWP2に近づ
くと、ジオフェンシ
ング機能が作動し、
アラームのログが記
録されていることが
わかる。
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実験結果(kmlファイル出力)

左ファイルは自動で出
力されるkmlファイル
を”Google Earth Pro”
で出力した。

黄色が計画、赤が実際
の測位結果。
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測位結果拡大

建物に囲まれた場所で携帯端
末でもかなり正確に測位がで
き、走行した車線まで判別で
きる。

大学構内勝どき駅付近
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測位結果拡大2

高層ビル付近でも十分正確に
測位が可能（左図）。

Google Earth pro より
OKIクロステック本社前
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東京湾での実験(汐路丸)概要

• 概要

実際に海上で汐路丸Ⅲで実験を行い、プ
ログラムの動作を確認する。特に携帯電
波が途切れずに送信できているかどうか
を確認する。

• 実験日時

2022 11/18 13:18~15:43

• 使用機材

陸上実験に同じ。

• 結果

途切れることなく船内で測位、位置情報の送
信ができた。

Google Earth pro より
東京湾風の塔付近 20



その他測位結果
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高速道路高架下の
水路航行中の測位
結果

日本橋川大手町付
近

劣悪な環境下にお
いても携帯端末は
十分実用的な測位
精度を持つ



結論と課題点
結論
• リアルタイムで携帯の位置情報を入手し各種情報も毎秒計算、出力できた。

• 海上でも安定してプログラムが動作した。

• 携帯端末の測位精度は十分に高い。

課題点
• TCPクライアントのプログラム内での実装。

• ジオフェンシング機能について領域判定の追加を検討。

• サーバーによる位置情報管理に関するセキュリティーの強化。
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