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by Automatic Steering
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Abstract
Bathymetry is important support information for small fishing vessels and vessels operating in
coastal areas. In this study, we have developed a system that scans the sea by the automatic steering to
create a bathymetric map. Bathymetry is used to create three-dimensional reconstruction software and
fishfinder with GPS. Targeting vessels that do not require a license, I have developed a new algorithm
automatic steering. automatic steering Program incorporates to Arduino. By experiment, we evaluate

based on the ship's track.
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	Waypoint に到着していなければ，現在の位置から見たWaypointの方位角を算出する．また，方位角と船首方位の差を目標設定角φと定義する．さらに，3秒前の船首方位から現在の船首方位を引くことで船首旋回量∆sを求める．この船首旋回量を制御間隔で割った値を旋回角速度Sと定義する．また，モータの現在の位置を舵角Dと表す．これら算出した情報を元に船舶の舵角制御を行う．定義した所領を図9に示す．同図の(b)の実線で描かれた船舶は現在の船舶，破線で描かれた船舶は3秒前の船舶を表す．
	３．１　船舶の舵角制御
	４．１　第1回操船実験
	図11のアルゴリズムを用いて，制御した結果を図12に示す．1秒間隔でデータを取得し，取得データをGoogleEarthにマッピングした．
	図11のアルゴリズムで制御を行った場合，航跡が図の上方向に大きく膨らんでいることがわかる．これは，船首がWaypointの方向に向こうとしても外乱（潮流や風）の影響で上方向に流され，船首がWaypointに向かうよう旋回速度が変化するまでに時間がかかりすぎているためである．この問題を解決するため，一定であった舵角の操作量を短時間で反映させる工夫を行った．前回の制御からWaypoint方向に旋回角速度が変化しない場合，舵角の操作量を増加させる処理を加えた．また，舵角の操作量が増加すると舵を戻す際に時...
	図12　自動操舵の航跡
	４．２　第2回操船実験



