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これまでの歩み

2017 2018 2019 2020 2021 2022 2023 2024 2025 2026

自律型海上輸送システム研究委員会
• ビジネスモデル（RG-1）
• 技術コンセプト（RG-2）
• 開発・実装に係る制度（RG-3）

自動運航船実証事業（国土交通省）
(1) 自動操船機能（大島造船他）
(2) 遠隔操船機能（MTI他）
(3) 自動離着桟機能（三井E&S造船他）

先進安全船舶技術研究開発支援事業（国土交通省）
船舶の衝突リスク判断と自律操船に関する研究，等

無人運航プロジェクト MEGURI 2040
（日本財団助成事業）
(1) 無人運航に関わる技術の実証事業
(2) MEGURI2040に係る安全性評価事業

非強制
MASS 
Code

安全基準
（省令第61号）
検査方法等

（国海安40号）
(国海安100号）

(Ver. 1.0) (Ver. 2.1)(概念設計)
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連携（三位一体）

法令・制度

技術要件技術開発

法令整備・制度設計
 省令改正
 通達
 国際対応

NKの役割
 技術要件の策定
 評価方法と基準の確立
 安全審査課題解決に向けた開発

 法令・制度との整合
 技術要件への適合
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自動運航船対応プロジェクトチーム

組織横断型プロジェクトチームで対応

研究活動
 自動運航船に取り入れられる技術調査
 リスク評価手法の選定と機能要件の抽出
 安全性評価手法と安全基準

ルールの整備
 ガイドラインの整備
 国際規則作成補助

情報発信
 社会受容を支える中立的

情報提供

安全性の評価
 リスク評価
 認証活動

基本設計承認（AiP*）
技術認証（TQ**）
船級符号の付記
（AUTO-XY(Z)）

*  Approval in Principle
**Technology Qualification
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審査方針

自動運航システムの審査方針

センサ
フュージョン

衝突回避
ソフトウェア

本船搭載

統合

情報収集 状況認識 衝突・座礁
回避

経路の
実行・監視

遠隔オペレー
ション

画像認識による
物体検出

コーストラック＆
船速制御

遠隔監視
助言提供

自動運航システム全体とこれを構成するサブシステム単位の安全性を確認。
新規性が認められた重要な機能の評価 ⇒ 技術認証ガイドライン（TQ-GL）
自動運航システムとしての評価 ⇒ 自動運航ガイドライン（MASS-GL）

MASS-GL (Ver2.0)
附属書に取り込み

写真の出典：DFFAS+（MEGURI2040）
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技術認証ガイドライン
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自動運航、自律運航に関するガイドライン

Ver. 1.0 ：自動化・遠隔化の対象タスクに依らない共通の要件として整理（2020）
Ver. 2.1 ：操船の自動化・機関遠隔化の詳細要件を附属書にて規定（2025）

1. 一般
2. 用語と分類
3. 自動化システムの設計開発
4. 自動化システムの船舶への搭載
5. 自動化システムの運用
6. リスク評価
7. 遠隔制御システム

本体（Ver. 2.1）

附属書Ⅰ：自動運航システムに関する要件
自動運航システム（操船の自動化）の詳細な要件

附属書 II：遠隔制御に関わる機器に関する要件
遠隔機関監視システムの詳細な要件

MASS Code PART 2に相当

MASS Code PART 3及び
その詳細要件（Tier IV）
に相当

国土交通省令第61号並びに
国海安第40号及び国海査
100号の２に基づき国内法令
の要件に整合
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船級符号への付記
Autonomous-XY(Z)

X: 自動される機能
Y: 自動化レベル
Z：航海フェーズ

国際条約や国内法との
整合性も意識
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審査実績

[1]無人運航船プロジェクト「MEGURI2040」 | 日本財団第2フェーズ
(2023~2026)

船級符号の付記(AUTO-Nav2)
技術認証
証明書

NK船級船

※航路は2023年7月時点のものであり、今後予告なく変更する可能性があります。

https://www.nippon-foundation.or.jp/what/projects/meguri2040
https://www.nippon-foundation.or.jp/what/projects/meguri2040
https://www.nippon-foundation.or.jp/what/projects/meguri2040
https://www.nippon-foundation.or.jp/what/projects/meguri2040
https://www.nippon-foundation.or.jp/what/projects/meguri2040
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船級符号への付記

Notation: AUTO-XY(Z)
• X: 自動化される機能

• Navigation (Nav), Engineering (Eng), Safety (Saf), Operation(Ops)

• Y: 自動化レベル
• 1:支援：部分的自動化。意思決定は人間が実施
• 2:条件付自律：人間の監視下で使用
• 3:高度自律：人間の介入は原則不要。ただし，人間の判断でいつでもオーバーライド可能

• Z: 航海フェーズ
• Berth/Unberth (Be), Harbor (Ha), Coastal (Co), Open Sea (Os) or All 

• 例）AUTO-Nav2(Co, Os)
• 自動化される機能; Navigation
• 自動化レベル; 条件付自律：人間の監視下で使用
• 航海フェーズ; Coastal, Open Sea

船級符号に“Autonomous-XY(Z)（略号：AUTO-XY(Z)）”を付記
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審査フロー

Approval and Certification Process-Outlines

MASS

ANS

Subsystem
Situation awareness, 
Collision&grounding avoidance, 
Route execution and monitoring,
Alert management, 
Data record, etc. Timeline

SAT*

詳細設計 ソフトウェア
試験

基本設計 統合試験

Implementation

機能要求仕様書
（FRS）

システム
試験

FAT* SOST
*

運用
コンセプト

Design and Development phase
• Examination of design and development 

process
• Document-based review (Review of ConOps, 

RA results, function confirmation test results, 
etc.)

Verification and validation phase
• Testing on hardware base under the presence of surveyor
• Simulation utilization

*tests attended by Surveyor

ConOps designer / System supplier System Integrator

Documents review Prototype tests Factory 
tests

Onboard  
tests

Sea 
trial
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審査フロー

サブシステムレベルでのV&V

Concept 
design

Basic design
Detailed 
design

Element test
Integration 

test

System test

自動運航のコアとなるサブシステム

状況認識 衝突・座礁
回避

経路の
実行・監視
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初回審査及びその後の流れ（MASS-GL 1章）
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図面審査（MASS-GL 3章）

システム供給者
＜承認用資料＞
(1)自動運航船の運用コンセプト（ConOps）
(2)ANSの機能要求仕様書及び設計書
(3)リスク評価の報告書
(4)設計開発体制に関する資料（品質計画書及び品質マニュアルを含む）
(5)設計開発プロセスに関する資料
(6)ソフトウェア試験報告書
(7)システム試験報告書
(8)FAT方案
(9)変更管理手順章
(10)その他，本会が必要と認める資料

＜参考用資料＞
(1)環境への適合性を示す資料
(2)FAT報告書
(3)ANSの手引書
(4)その他，本会が必要と認める資料
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運用コンセプト（ConOps）

 システムの利用及び運用の概念並びに概要をまとめた文書（承認・運用の基盤文書）
1. Overview of MASS Functions

自動／遠隔機能の目的・範囲・ユースケース航海フェーズとの対応関係
2. Technical Characteristics of MASS

・船舶諸元（Particulars）（寸法、速力、積荷、推進等）
・Key systems：MASSに必須の機能（セキュリティ，警報管理，メンテナンス等）
・自動化／遠隔化されている機能（航海、通信、機関、火災保護等）

3. Operational Envelope (OE)
・Mode of Operation：役割分担（人／システム），監視・切替条件
・制約条件：環境（風・波・視程等），地理的制約，通信（接続性、遅延、冗長
性），交通，運用条件

4. Fallback & Contingency Plan
・フォールバック状態への移行条件（各航海フェーズ）
・OE逸脱時のコンティンジェンシープラン

5. Remote Operations Centre (ROC)
ROCの機能，システム数・配置・冗長性，ROC間の制御移管手順

6. Human Involvement
船上／ROCにおける人の役割と関与最小安全配員，タスク配分（自動 vs 人間）

7. Rules & Regulatory Gap
適用規則（国際・国内・地域）規則逸脱とリスクベースの代替措置

出典：MSC 111/WP.9 
Annex 1, page 84-86 
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出典：MSC 111/WP.9 
Annex 1, page 87 運用領域（OE）等の関係図
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図面審査（MASS-GL 4-5章）

統合者
＜確認用資料＞
(1)船舶上のシステムアーキテクチャ
(2)運航設計領域
(3)リスク評価結果
(4)自動運航システムに関連するソフトウェアバージョン管理に関する資料
(5)SAT方案
(6)SOST方案
(7)SAT報告書
(8)SOST報告書
(9)その他，本会が必要と認める資料

システム所有者
(1)自動運航システムの運用手順書
(2)自動運航システムの保守管理書
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ソフトウェア試験（MASS-GL 附属書I-2~4章）
基本シナリオ群 中間シナリオ群

A

B

A:羽田空港沖 B:風の塔近海

C:中ノ瀬航路北端部

C

E

D

B: Near Tower of WindA: Near Haneda AirportTokyo Bay(W90 (INT5302) ) sailing northward

D:North end 
on Nakanose Traffic Route

C: East channel 
on Tokyo Bay Aqua-Line

F: South end
on Uraga-Suido Traffic Route

E: Branch 
on Uraga-Suido Traffic Route

A

B

C

D

F

E

実海域シナリオ群（例）

 基本シナリオ： 1対1の遭遇状況を網羅的にカバー
 中間シナリオ： 実海域で実際に発生し得る実用的な要素を詳細に抽出したの
 実海域シナリオ：過去のAISおよびレーダーのTT情報に基づいて作成されたもの

評価指標
- 最小離隔距離
- 航過距離
- 相対方位変化率
- 航跡（船首方位角もしくは回頭角速度，並びに，船速を含む），等
専門家評価
- 対象海域での航行に関する豊富な知識を有する経験豊かな船長等
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ソフトウェア試験（MASS-GL 附属書I-2~4章）

シミュレーションシナリオ = 操船計画 外乱条件X

Harbour 
in/out LeavingUnberthing Approaching Berthing

操船パターン
(a)~(f)

操船パターン
(a)~(c)

操船パターン
(a)

操船パターン
(a)~(c)

操船パターン
(a)~(f)

Example
(b) (c) (a) (b) (e)

旋回を伴う
操船

経路の実行・監視機能
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今後の取り組み

PDCAサイクルで規則を磨く

MSC111 EBP*

2032.1

強制
MASS Code
発効

[MSC/LEG/FAL合同作業部会]

2028 2030

NKガイドライン
（Ver. 3.0） 鋼船規則改正

研究開発

審査・検査の合理化・効率化

データ収集

2026.5 2026.12

MSC1XX MSC1XXMSC112

非強制
MASS Code
採択

EBP
フレームワーク

強制
MASS Code
採択

NKガイドライン
（VerX.X）

強制
MASS Code
策定作業着手

D

CA

P
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for your kind attention

自動運航、自律運航に
関するガイドライン

 (Ver. 2.1)技術認証ガイドライン

WHITE PAPER 
自動運航船の

社会実装に向けて
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