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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　魚群探知機が１回の送受信で水中を探知して得られる探知データと、当該探知データを
取得した位置と、を対応付けて記憶する記憶部と、
　時系列に連続する複数の前記探知データで構成され、横軸が時間を示し縦軸が水深を示
す映像である魚探映像、及び、海図を表示する表示部と、
　前記表示部が表示する魚探映像のうち当該表示部の画面上で指定された魚群を示す部分
を構成する前記探知データに対応する位置を目的地とし、当該目的地に基づいた情報を自
動操舵装置に出力する処理と、前記指定された位置を目的地とし、前記記憶部が記憶する
前記探知データ及び当該探知データに対応する位置に基づいて他の魚群を示す部分が経由
地として設定された航海ルート及び他の航海ルートを作成するとともに、当該複数の航海
ルート、前記表示部の画面上で指定された魚群の位置、及び経由地として設定された魚群
の位置を前記海図上に表示する処理と、を行う制御部と、
を備えることを特徴とする魚探映像表示装置。
【請求項２】
　請求項１に記載の魚探映像表示装置であって、
　前記制御部は、前記表示部が表示する前記魚探映像のうち魚群を示すシンボルが指定さ
れた場合に、当該シンボルの中心部を構成する前記探知データに対応する位置を目的地と
し、当該目的地に基づいた情報を前記自動操舵装置に出力することを特徴とする魚探映像
表示装置。
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【請求項３】
　請求項１又は２に記載の魚探映像表示装置であって、
　前記制御部は、前記表示部が表示する前記魚探映像のうち地形を示す部分が指定された
場合に、当該部分を構成する前記探知データに対応する位置を目的地とし、当該目的地に
基づいた情報を前記自動操舵装置に出力することを特徴とする魚探映像表示装置。
【請求項４】
　請求項１から３までの何れか一項に記載の魚探映像表示装置であって、
　前記制御部は、海図情報にアクセス可能であり、当該海図情報に基づいて航海ルートの
経由地を設定することを特徴とする魚探映像表示装置。
【請求項５】
　請求項１から４までの何れか一項に記載の魚探映像表示装置であって、
　前記制御部は、複数の航海ルートのうち画面上で指定された航海ルートに基づいた情報
を前記自動操舵装置に出力することを特徴とする魚探映像表示装置。
【請求項６】
　請求項１から５までの何れか一項に記載の魚探映像表示装置であって、
　前記表示部の表示画面へのタッチ操作を検出可能な検出部を備え、
　前記制御部は、タッチ操作によって行われた前記魚探映像に対する指定を受け付けるこ
とを特徴とする魚探映像表示装置。
【請求項７】
　請求項１から６までの何れか一項に記載の魚探映像表示装置と、
　水中への音波の送信及び反射波の受信を行う振動子と、
を備えることを特徴とする魚群探知装置。
【請求項８】
　コンピュータに、
　魚群探知機が１回の送受信で水中を探知して得られる探知データと、当該探知データを
取得した位置と、を対応付けて記憶する記憶手順と、
　時系列に連続する複数の前記探知データで構成され、横軸が時間を示し縦軸が水深を示
す映像である魚探映像、及び、海図を画面上に表示する表示手順と、
　前記表示手順で表示する魚探映像のうち画面上で指定された魚群を示す部分を構成する
前記探知データに対応する位置を目的地とし、当該目的地に基づいた情報を自動操舵装置
に出力する処理と、前記指定された位置を目的地とし、前記記憶手順で記憶した前記探知
データ及び当該探知データに対応する位置に基づいて他の魚群を示す部分が経由地として
設定された航海ルート及び他の航海ルートを作成するとともに、当該複数の航海ルート、
画面上で指定された魚群の位置、及び経由地として設定された魚群の位置を前記海図上に
表示する処理と、を行う制御手順と、
を実行させる目的地指定プログラム。
【請求項９】
　魚群探知機が１回の送受信で水中を探知して得られる探知データと、当該探知データを
取得した位置と、を対応付けて記憶する記憶工程と、
　時系列に連続する複数の前記探知データで構成され、横軸が時間を示し縦軸が水深を示
す映像である魚探映像、及び、海図を画面上に表示する表示工程と、
　前記表示工程で表示する魚探映像のうち画面上で指定された魚群を示す部分を構成する
前記探知データに対応する位置を目的地とし、当該目的地に基づいた情報を自動操舵装置
に出力する処理と、前記指定された位置を目的地とし、前記記憶工程で記憶した前記探知
データ及び当該探知データに対応する位置に基づいて他の魚群を示す部分が経由地として
設定された航海ルート及び他の航海ルートを作成するとともに、当該複数の航海ルート、
画面上で指定された魚群の位置、及び経由地として設定された魚群の位置を前記海図上に
表示する処理と、を行う制御工程と、
を含むことを特徴とする目的地指定方法。
【発明の詳細な説明】
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【技術分野】
【０００１】
　本発明は、主要には、水中を探知することで得られる探知データを表示する魚探映像表
示装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来から、海中の探知を行う魚群探知機が知られている。魚群探知機は、海中（通常は
真下方向）に向けて超音波を発射するとともに、当該超音波の反射波を受信する。そして
、魚群探知機は、この反射波を分析することで、魚群の有無、水深、及び海底の状態等を
示すデータを作成する。魚群探知機又は外部の表示装置が備える表示部は、魚群探知機が
作成したデータに基づいて映像（魚探映像）を作成して表示する。魚探映像は、通常、深
さを縦軸とし、時間を横軸としている。
【０００３】
　また、従来から、設定された目的地に向かうように自動で舵取りを行う自動操舵装置が
知られている。この自動操舵装置は、例えば、自船から見た目的地の向きと船首方位との
差を検出し、この差を補正するように舵を制御する。また、自動操舵装置としては、特許
文献１に示すように、所望の位置を中心に旋回し続けることが可能な構成についても知ら
れている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特許第４２６１３３０号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　ところで、ユーザは、魚探映像を参照して、過去に魚群を検出した位置へ自船を向かわ
せる場合、以下の操作を行う必要がある。即ち、ユーザは、魚探映像が表示された画面の
横軸（時間軸）を参照することで、魚群を検出したときの時刻を調べる。次に、ユーザは
、自船の航跡を表示部に表示して、自船の航跡と、魚群を検出した時間と、に基づいて、
魚群を検出した位置を推測する。最後に、ユーザは、この位置を目的地とする指示を自動
操舵装置に対して行う。以上により、過去に魚群を検出した位置へ自船を向かわせること
ができる。
【０００６】
　しかし、この方法は、複数回の操作が必要になるのでユーザにとって手間であった。ま
た、この方法は、魚群を検出した時刻と航跡とに基づいて魚群を検出した位置を推測する
ため、正確な位置が指定できず、改善が望まれていた。
【０００７】
　本発明は以上の事情に鑑みてされたものであり、その目的は、魚探映像を表示するとと
もに、過去に取得した魚探映像が示す位置を目的地とする自動操舵を簡単な操作で行わせ
ることができる魚探映像表示装置を提供することにある。
【課題を解決するための手段及び効果】
【０００８】
　本発明の解決しようとする課題は以上の如くであり、次にこの課題を解決するための手
段とその効果を説明する。
【０００９】
　本発明の第１の観点によれば、以下の構成の魚探映像表示装置が提供される。即ち、こ
の魚探映像表示装置は、記憶部と、表示部と、制御部と、を備える。前記記憶部は、魚群
探知機が１回の送受信で水中を探知して得られる探知データと、当該探知データを取得し
た位置と、を対応付けて記憶する。前記表示部は、系列に連続する複数の前記探知データ
で構成され、横軸が時間を示し縦軸が水深を示す映像である魚探映像、及び、海図を表示
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する。前記制御部は、前記表示部が表示する魚探映像のうち当該表示部の画面上で指定さ
れた魚群を示す部分を構成する前記探知データに対応する位置を目的地とし、当該目的地
に基づいた情報を自動操舵装置に出力する処理と、前記指定された位置を目的地とし、前
記記憶部が記憶する前記探知データ及び当該探知データに対応する位置に基づいて他の魚
群を示す部分が経由地として設定された航海ルート及び他の航海ルートを作成するととも
に、当該複数の航海ルート、前記表示部の画面上で指定された魚群の位置、及び経由地と
して設定された魚群の位置を前記海図上に表示する処理と、を行う。また、この魚探映像
表示装置と同様の観点の目的地指定プログラム及び目的地指定方法も提供される。
【００１０】
　これにより、ユーザは、過去の魚探映像を参照して行きたい箇所を発見したときに、単
純な操作（表示画面へのタッチ操作やクリック操作）を行うだけで、該当する位置へ自船
を向かわせることができる。また、魚群が検出された位置を目的地としたときに、その近
傍に魚群が検出された箇所があれば、当該箇所を通りつつ、目的地へ自船を向かわせるこ
とが可能な航海ルートを提案できる。また、ユーザは、どのような経由地を通るか把握で
きるので、例えば不要な経由地が設定されていた場合は、航海ルートを補正することがで
きる。
【００１３】
　前記の魚探映像表示装置においては、前記制御部は、前記表示部が表示する前記魚探映
像のうち魚群を示すシンボルが指定された場合に、当該シンボルの中心部を構成する前記
探知データに対応する位置を目的地とし、当該目的地に基づいた情報を前記自動操舵装置
に出力することが好ましい。
【００１４】
　これにより、魚群を示す部分のどこをユーザが指定した場合であっても、魚群を示す部
分の中心部に対応する位置に自船を向かわせることができる。従って、ユーザの操作性を
向上させることができる。
【００１５】
　前記の魚探映像表示装置においては、前記制御部は、前記表示部が表示する前記魚探映
像のうち地形を示す部分が指定された場合に、当該部分を構成する前記探知データに対応
する位置を目的地とし、当該目的地に基づいた情報を前記自動操舵装置に出力することが
好ましい。
【００１６】
　これにより、ユーザは、単純な操作を行うだけで、地形を示す部分に対応する位置へ自
船を向かわせることができる。
【００２１】
　前記の魚探映像表示装置においては、前記制御部は、海図情報にアクセス可能であり、
当該海図情報に基づいて航海ルートの経由地を設定することが好ましい。
【００２２】
　これにより、水深や漁礁の位置等に基づいて魚がいそうな位置を経由して、自船を目的
地へ向かわせることができる。
【００２７】
　前記の魚探映像表示装置においては、前記制御部は、複数の航海ルートを作成して前記
表示部に表示し、当該複数の航海ルートのうち画面上で指定された航海ルートに基づいた
情報を前記自動操舵装置に出力することが好ましい。
【００２８】
　これにより、ユーザは、自ら航海ルートを作成することなく、自身の希望に合った航海
ルート（目的地まで最短で向かう航海ルート、魚が釣れそうな他の経由地を多数経由する
航海ルート等）で目的地まで航行することができる。
【００２９】
　前記の魚探映像表示装置においては、以下の構成とすることが好ましい。即ち、この魚
探映像表示装置は、前記表示部の表示画面へのタッチ操作を検出可能な検出部を備える。
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前記制御部は、タッチ操作によって行われた前記魚探映像に対する指定を受け付ける。
【００３０】
　これにより、ユーザは、直感的かつ簡単な操作で、魚探映像に対する指定を行うことが
できる。
【００３１】
　本発明の第２の観点によれば、前記の魚探映像表示装置と、水中への音波の送信及び反
射波の受信を行う振動子と、を備える魚群探知装置が提供される。
【００３２】
　これにより、本発明の効果を魚群探知装置において発揮させることができる。
【図面の簡単な説明】
【００３７】
【図１】舶用機器ネットワークシステムの全体的な構成を示すブロック図。
【図２】タッチパネル装置の正面図。
【図３】魚群を示すシンボル等が指定されたときに制御部が行う処理を示すフローチャー
ト。
【図４】第１センサ映像及び第３センサ映像が表示された表示画面を示す図。
【図５】シンボルが指定されたときの表示画面を示す図。
【図６】航海ルートが表示されたときの表示画面を示す図。
【図７】複数の航海ルートが表示されたときの表示画面を示す図。
【発明を実施するための形態】
【００３８】
　次に、図面を参照して本発明の実施の形態を説明する。図１は、舶用機器ネットワーク
システム１の全体的な構成を示すブロック図である。図２は、タッチパネル装置１１の正
面図である。
【００３９】
　本実施形態の舶用機器ネットワークシステム１は、舶用ネットワーク１０に接続された
複数の舶用機器等から構成される。舶用機器同士は、検出した情報等を、舶用ネットワー
ク１０を介してやり取りすることができる。舶用ネットワーク１０の規格としては、例え
ばＬＡＮ（Ｌｏｃａｌ　Ａｒｅａ　Ｎｅｔｗｏｒｋ）やＣＡＮ（Ｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ　
Ａｒｅａ　Ｎｅｔｗｏｒｋ）を採用することができる。
【００４０】
　図１に示すように、本実施形態の舶用機器ネットワークシステム１は、タッチパネル装
置（魚探映像表示装置）１１と、ＧＰＳアンテナ（ＧＮＳＳセンサ）１２と、レーダアン
テナ１３と、魚群探知機（音響センサ）１４と、船首方位センサ１５と、自動操舵装置１
６と、を備えている。
【００４１】
　タッチパネル装置１１は、他の舶用機器（センサ）が検出した情報に基づいて映像（セ
ンサ映像）を作成して表示するとともに、表示画面へのタッチ操作を検出して検出結果に
応じた処理を行う構成である。具体的には、タッチパネル装置１１は、表示部２１と、操
作部２２と、記憶部２３と、検出部２４と、制御部２５と、を備えている。
【００４２】
　表示部２１は、液晶ディスプレイ等で構成されており、前述のように、センサ映像や、
各種設定画面等を表示画面に表示することができる。
【００４３】
　操作部２２は、例えば、時計回り又は反時計回りに回転させる操作が可能な回転キー、
及び、メニュー画面を呼び出すためのメニューキー等で構成されている。なお、タッチパ
ネル装置１１は、画面へのタッチ操作により入力及び指示を行うことができるので、操作
部２２のキーの数を低減することができる。
【００４４】
　記憶部２３は、制御部２５が実行するプログラムの内容、海図情報、及びユーザに設定
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された航海ルート等を記憶している。
【００４５】
　検出部２４は、ユーザによる画面へのタッチ操作を検出する。本実施形態では、タッチ
操作を検出する方式として、投影型の静電容量方式を用いている。この方式は、ディスプ
レイパネル上に、透過性の高い複数の電極を配置しておき、指先がパネルに接近した際に
発生する各電極の静電容量の変化に基づいて、タッチ位置を検出する構成である。この構
成では、タッチされた位置だけでなく、タッチした状態での指の動き（タッチ位置の変化
）も検出することができる。また、検出部２４は、同時に２点以上タッチされている場合
のそれぞれのタッチ位置及びタッチ位置の変化についても検出することができる。検出部
２４が検出したタッチ位置及びタッチ位置の変化は、制御部２５へ出力される。なお、タ
ッチ操作を検出する方式は投影型の静電容量方式に限られず、適宜の方式を用いることが
できる。また、指によるタッチ操作以外にも、例えば先細状の棒状の部材によるタッチ操
作を検出する構成であっても良い。
【００４６】
　制御部２５は、記憶部２３の記憶内容及び他の舶用機器から受信した情報に基づいて前
記センサ映像（レーダ映像や自船周囲の海図等）を作成し、表示部２１に表示する。制御
部２５は、複数の舶用機器から情報を受信しており、複数のセンサ映像を作成する。制御
部２５は、この複数のセンサ映像のうち１つのみを表示画面に表示するモード（全画面モ
ード）と、表示画面を分割して複数のセンサ映像を表示するモード（分割画面モード、図
２を参照）と、を切替可能である。
【００４７】
　また、制御部２５は、予め設定されたタッチ操作の内容（タッチジェスチャ）と、検出
部２４が検出したタッチ位置の変化と、のマッチングを行うことにより、ユーザがどのタ
ッチジェスチャを行ったかを特定する。そして、制御部２５は、特定したタッチジェスチ
ャに対応付けられた処理を行う。
【００４８】
　タッチジェスチャの具体例としては、「ドラッグ操作」を挙げることができる。ドラッ
グ操作とは、タッチした指（通常は１本）を画面から離さずに所定の方向へ移動させるタ
ッチジェスチャである。このドラッグ操作には、通常は、画像のスクロールが対応付けら
れている。なお、このドラッグ操作には、画面にタッチしたまま指を素早く動かす操作（
フリック操作）等も含まれるものとする。また、タッチジェスチャの他の例としては、「
ピンチ操作」を挙げることができる。ピンチ操作とは、タッチした２本の指を画面から離
さずに、指同士を近づける（ピンチイン）又は離す（ピンチアウト）操作である。このピ
ンチ操作には、通常は、画像の縮尺を変更する処理が対応付けられている。なお、制御部
２５は、上記で示した例以外にも様々なタッチジェスチャを特定することができる。
【００４９】
　ＧＰＳアンテナ１２は、ＧＰＳ衛星（ＧＮＳＳ衛星）からの測位信号を受信して、舶用
ネットワーク１０を介して、タッチパネル装置１１等へ出力している。タッチパネル装置
１１の制御部２５は、この測位信号に基づいて自船の位置（詳細には、ＧＰＳアンテナの
位置、地球基準の絶対位置）を求めている。なお、測位信号から位置を求める演算をＧＰ
Ｓアンテナ１２側で行い、自船の位置をタッチパネル装置１１へ出力する構成であっても
良い。
【００５０】
　タッチパネル装置１１は、求めた自船の位置と、記憶部２３に記憶された海図情報と、
に基づいて、航法装置としての機能を発揮することができる。具体的には、制御部２５は
、取得した自船の位置と、記憶部２３に記憶した海図情報と、に基づいて、海図上に自船
の位置を重畳して表示部２１に表示することができる。また、制御部２５は、時刻に応じ
て変化する自船の位置を利用して、対地船速を求めたり、自船の航跡を求めたりして表示
部２１に表示することができる。更に、制御部２５は、ユーザのタッチ操作によって目的
地及びウェイポイント（経由地）が選択されることにより、航海ルートを作成して表示部
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２１に表示することができる（図２に示す第１センサ映像３１を参照）。
【００５１】
　レーダアンテナ１３は、マイクロ波の送信を行うとともに、物標からの反射波を受信す
る。この反射波は、適宜の信号処理が行われた後に、タッチパネル装置１１へ出力される
。タッチパネル装置１１は、この反射波に基づいてレーダ映像を作成する。具体的には、
タッチパネル装置１１の制御部２５は、マイクロ波を送信してから反射波を受信するまで
の時間から、物標の距離を求める。また、制御部２５は、マイクロ波を送信した方向に基
づいて、物標が存在する方向を求める。制御部２５は、このようにしてレーダ映像を作成
して、表示部２１に表示する（図２に示す第２センサ映像３２を参照）。
【００５２】
　魚群探知機１４は、振動子と、分析部と、から構成される。振動子は、船底等に設置さ
れ、所定のタイミング（例えば所定の時間毎）で海中の真下方向に向けて超音波を発射す
るとともに、海底又は魚群からの反射波を受信する。以下では、魚群探知機１４が超音波
の１回の送受信で水中を探知して得られるデータを探知データと称する。分析部は、この
探知データを分析して、魚群や海底の状態を示すデータを作成する。また、本実施形態の
魚群探知機１４は、取得した探知データに基づいて、海底の状態（底質）を判定する機能
を有している。具体的には、分析部は、受信した探知データを分析することで、海底が岩
、礫（石）、砂、及び泥の何れの可能性が高いかを判定することができる。分析部が作成
した魚群や海底の状態を示すデータは、タッチパネル装置１１へ出力される。そして、タ
ッチパネル装置１１の制御部２５は、受信したデータに基づいて第３センサ映像（魚探映
像）３３を作成し（図２を参照）、表示部２１に表示する。第３センサ映像３３において
、縦軸は水深を示しており、当該水深に応じた魚群等のデータが表示される。一方、横軸
は、時間を示しており、画面の左側に行くほど古いデータが表示される。
【００５３】
　船首方位センサ１５は、自船の船首方向（船首が向いている方向）を、地球基準の絶対
的な方位で検出するように構成されている。一般的に船舶は、船首方向へ向かって前進す
る。従って、船首方位センサ１５は、船体の前進方向の方位を検出していると言うことも
できる。船首方位センサ１５は、例えば磁気方位センサや、ＧＰＳコンパス等を利用する
ことができる。
【００５４】
　自動操舵装置１６は、設定された航海ルートに沿って自船が移動するように舵の操作を
自動的に行う装置である。具体的には、自動操舵装置１６は、船首方位センサ１５から取
得した船首方位と、タッチパネル装置１１から取得した航海ルートと、に基づいて、自船
の船首をどれだけ変化させれば良いかを求める。そして、自動操舵装置１６は、求めた値
に応じて舵角を変化させることにより、自船の針路を航海ルートに一致させる。
【００５５】
　本実施形態の舶用機器ネットワークシステム１は、以上のように構成される。なお、舶
用機器ネットワークシステム１を構成する舶用機器は任意であり、上記で説明した以外の
舶用機器が接続される構成であっても良いし、同種の舶用機器が複数接続される構成であ
っても良い。また、舶用機器が取得したデータの処理は、当該舶用機器で行う構成であっ
ても良いし、タッチパネル装置１１の制御部２５で行う構成であっても良い。
【００５６】
　次に、第３センサ映像（魚探映像）３３を参照して魚釣りや漁を行う際に、ユーザが行
う操作及び制御部２５が行う制御について説明する。本実施形態では、第３センサ映像３
３の魚群を示す部分（エコーや後述のシンボル等）をユーザが指定することにより、指定
された魚群の位置を目的地とする自動操舵を自動操舵装置１６に行わせることができる。
【００５７】
　初めに、この機能を実現するために、魚群探知機１４及び制御部２５が第３センサ映像
３３の作成時に行う処理について説明する。魚群探知機１４は、例えばＧＰＳアンテナ１
２から測位信号を受信することで、自船の位置を把握することができる。また、魚群探知
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機１４は、内蔵された時計等により、時刻を把握している。そのため、魚群探知機１４は
、探知データに、当該探知データを取得したときの時刻及び自船の位置を対応付けること
ができる。魚群探知機１４は、探知データと、対応付けた時刻及び自船の位置と、を制御
部２５へ送信する。
【００５８】
　制御部２５は、探知データ、及び対応付けられた時刻及び自船の位置を魚群探知機１４
から受信すると、これらの情報を記憶部２３に記憶する。そして、探知データ及び時刻に
基づいて第３センサ映像３３を作成して、表示部２１に表示する。
【００５９】
　なお、探知データと、時刻及び位置と、を対応付ける処理は、魚群探知機１４ではなく
タッチパネル装置１１で行う構成であっても良い。
【００６０】
　次に、ユーザが魚群を示すシンボル等を指定したときに、制御部２５が行う処理につい
て、図３から図７までを参照して説明する。図３は、魚群を示すシンボル等が指定された
ときに制御部２５が行う処理を示すフローチャートである。図４から図７までは、表示部
２１の表示画面を示す図である。
【００６１】
　ユーザは、第３センサ映像３３を参照することで、例えば、検出された魚群の内容と、
当該魚群が検出された時刻と、を知ることができる。魚群の内容としては、例えば群れの
規模、魚体長、及び魚体長等から求められる魚種等がある。タッチパネル装置１１は、検
出された魚群の表示方法として、受信したエコー信号をそのまま表示したり（図２の第３
センサ映像３３を参照）、当該エコーから魚体長等を求め、魚体長（又は魚種等）に応じ
たシンボルを用いて表示したり（図４のシンボル５２ａ，５２ｂを参照）することができ
る。なお、シンボルは時間的に連続した複数の探知データに基づいて作成されている。そ
して、記憶部２３には、シンボルと、当該シンボルの中心部を構成する探知データに対応
する位置と、を関連付けて記憶する。
【００６２】
　ユーザは、第３センサ映像３３を参照して所望の魚群が表示されている箇所を発見した
ときは、当該シンボル等を指定する操作（指定操作）を行う。この指定操作としては、例
えば表示画面上のシンボル等を長押しする方法や、一瞬だけシンボル等に触れるタップ、
連続した２度のタップを行うダブルタップ等が考えられる。また、所定の指定モードに移
行させた後に、上記のタッチ操作を行う構成であっても良い。
【００６３】
　また、ユーザが指定を行う対象としては、魚群を示すシンボル及びエコーだけででなく
、例えば、第３センサ映像３３の下部に配置された底質を示す表示、魚群以外のエコー（
例えば海底を示すエコー）等、任意の箇所に対して指定を行うことができる。なお、本実
施形態では、ユーザは、シンボル５２ａを指定したものとする。
【００６４】
　検出部２４は、ユーザの指定操作を検出すると、検出結果を制御部２５へ出力する。制
御部２５は、入力された検出結果に基づいて、ユーザがどのシンボルを指定したか等を認
識することができる（Ｓ１０１）。制御部２５は、シンボルが指定されたことを認識する
と、記憶部２３の記憶内容を参照して、当該シンボルに関連付けられた位置を読み出す（
Ｓ１０２）。
【００６５】
　そして、制御部２５は、図５に示すように、指定されたシンボル５２ａをハイライト表
示する。また、制御部２５は、第１センサ映像３１上に、シンボル５２ａに対応付けられ
た位置を示す検出マーク４２ａを表示する。なお、第１センサ映像３１には、検出マーク
４２ａの他にも、現在の自船の位置を示す自船マーク４０と、自船が通った軌跡を示す航
跡４１と、が表示されている。
【００６６】
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　次に、制御部２５は、シンボル５２ａに対応付けられた位置を目的地とする航海ルート
を作成する。また、本実施形態のタッチパネル装置１１は、複数の航海ルートを制御部２
５に作成させて、選択した航海ルートに沿って目的地へ向かう機能（ルート選択機能）を
有している。
【００６７】
　制御部２５は、このルート選択機能がＯＮであるかＯＦＦであるかを判断し（Ｓ１０３
）、ＯＦＦである場合は、シンボル５２ａに対応付けられた位置を目的地とした航海ルー
ト（例えば他の箇所を経由せずに素早く目的地へ向かう航海ルート）を１つ作成して第１
センサ映像３１に表示する（Ｓ１０４、図６の航海ルート４３）。なお、航海ルート４３
が急旋回を伴う場合、メッセージの表示（図６を参照）や、光又は音等によって、その旨
をユーザに通知する構成であっても良い。
【００６８】
　その後、制御部２５は、作成した航海ルートに基づいた情報（航海ルートを特定する適
宜の形式の情報）を自動操舵装置１６に出力する（Ｓ１０５）。自動操舵装置１６は、受
信した情報に基づいて、シンボル５２ａに対応付けられた位置を目的地とする自動操舵を
行う。以上により、ユーザは、単純な操作を行うだけで、第３センサ映像３３から指定し
た位置へ自船を向かわせることができる。
【００６９】
　なお、航海ルートの作成は必須ではなく、制御部２５は、目的地を特定する適宜の形式
の情報（緯度及び経度等）を自動操舵装置１６に出力する構成であっても良い。この場合
、自動操舵装置１６は、自船から見た目的地の向きと船首方位との差を検出し、この差を
補正するように舵を制御する。なお、本明細書において、目的地に基づいた情報とは、目
的地を特定する適宜の形式の情報だけでなく、前述の航海ルートに基づいた情報も含む概
念とする。
【００７０】
　次に、ルート選択機能がＯＮである場合について説明する。なお、この場合においても
シンボル５２ａがユーザに指定されたとする。制御部２５は、シンボルに対応付けられた
位置を読み出した後に（Ｓ１０２）、読み出した位置及び他の情報を考慮して航海ルート
を複数作成する（Ｓ１０６）。
【００７１】
　以下、図７を参照して、Ｓ１０６において制御部２５が作成する航海ルートについて、
具体例を３つ（航海ルート４３ａ～４３ｃ）挙げて説明する。１つ目の航海ルート４３ａ
は、ルート選択機能がＯＦＦである場合に作成した航海ルートと同じであって、素早く目
的地に到着できることを目的として作られる。
【００７２】
　２つ目の航海ルート４３ｂは、過去に取得した探知データに基づいて作成される。第３
センサ映像３３に示すように、魚群探知機１４は、ユーザが指定したシンボル５２ａより
少し後にもシンボル５２ｂで示される魚群を検出している。これを考慮して、制御部２５
は、シンボル５２ｂを検出した位置を通りつつ、シンボル５２ａに対応付けられた位置へ
自船を向かわせるように航海ルート４３ｂを作成する。なお、制御部２５は、この経由地
として設定した位置（シンボル５２ｂが検出された位置）を、第１センサ映像３１上に表
示する（図７の検出マーク４２ｂを参照）。
【００７３】
　３つ目の航海ルート４３ｃは、記憶部２３が記憶する海図情報に基づいて作成される。
海図情報には漁礁の位置や水深等が記載されているので、制御部２５は、目的地の近傍に
あって、かつ魚がいそうな位置を把握することができる。制御部２５は、この魚がいそう
な位置（図７では漁礁）を経由しつつ、シンボル５２ａに対応付けられた位置へ自船を向
かわせるように航海ルート４３ｃを作成する。また、制御部２５は、この経由地として設
定した箇所（漁礁が存在する箇所）を、第１センサ映像３１上に表示する（図７の漁礁マ
ーク４２ｃを参照）。
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【００７４】
　ユーザは、上記のようにして作成された航海ルートから採用する航海ルートを選択する
。制御部２５は、このユーザの選択を受け付けると（Ｓ１０７）、受け付けた航海ルート
に基づく情報を自動操舵装置１６へ出力する（Ｓ１０８）。自動操舵装置１６は、受信し
た情報に基づいて、ユーザが選択した航海ルートに沿って自動操舵を行う。以上により、
ユーザは、自ら航海ルートを作成することなく、自身の希望に合った航海ルートで目的地
まで航行することができる。
【００７５】
　以上に示したように、タッチパネル装置（魚探映像表示装置）１１は、記憶部２３と、
表示部２１と、制御部２５と、を備える。記憶部２３は、魚群探知機１４が１回の送受信
で水中を探知して得られる探知データと、当該探知データを取得した位置と、を対応付け
て記憶する。表示部２１は、時系列に連続する複数の前記探知データで構成される魚探映
像を表示する。制御部２５は、表示部２１が表示する魚探映像のうち指定された部分（タ
ッチされた部分）を構成する探知データに対応する位置を目的地とし、当該目的地に基づ
いた情報を自動操舵装置１６に出力する。
【００７６】
　これにより、ユーザは、過去の探知データを参照して行きたい箇所を発見したときに、
表示画面へのタッチ操作を行うだけで、該当する箇所へ自船を向かわせることができる。
【００７７】
　以上に本発明の好適な実施の形態を説明したが、上記の構成は例えば以下のように変更
することができる。
【００７８】
　上記実施形態では、タッチ操作によってシンボル等を指定する構成であるが、タッチパ
ネル式以外の表示装置にも本発明を適用できる。例えば、マウスやトラックボールが接続
される表示装置においては、表示画面上のポインタを用いてシンボル等を指定する構成を
採用することができる。
【００７９】
　上記実施形態は、シンボルがタッチされたときに、当該シンボルの中央に対応する位置
を目的地とする構成である。これに代えて、シンボルがタッチされた場合であっても、当
該タッチ位置を構成する探知データに対応する位置を目的地とする構成であっても良い。
また、シンボルではなく魚群を示すエコー（図２の第３センサ映像３３を参照）がタッチ
された場合においても、当該エコーの中央に対応する位置を目的地とする構成であっても
良いし、タッチ位置を構成する探知データに対応する位置を目的地とする構成であっても
良い。
【００８０】
　過去の探知データや海図情報に基づいて経由地を設定する際に、複数の経由地が設定さ
れる構成であっても良い。
【００８１】
　過去の探知データに基づいて経由地を設定する際に、指定されたシンボルと同じ種類の
魚を検出した箇所を優先的に経由地に設定する構成であっても良い。また、直近に取得し
た探知データだけでなく、例えば数日前に取得した探知データに基づいて、経由地を設定
する構成としても良い。
【００８２】
　上記実施形態は、表示画面を分割することで第１センサ映像３１と第３センサ映像３３
とを同時に表示可能な構成であるが、航海ルートを表示する際に第３センサ映像３３から
第１センサ映像３１に切り替わる構成であっても良い。
【００８３】
　本実施形態のタッチパネル装置１１は、多数のセンサから情報を受信して表示する汎用
型の表示装置であるが、魚群探知機１４と、探知データを表示可能な表示部とで構成され
る魚群探知装置にも本発明を適用することができる。
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【符号の説明】
【００８４】
　１　舶用機器ネットワークシステム
　１０　舶用ネットワーク
　１１　タッチパネル装置（魚探映像表示装置）
　１２　ＧＰＳアンテナ
　１３　レーダアンテナ
　１４　魚群探知機
　１５　船首方位センサ
　１６　自動操舵装置
　２１　表示部
　２２　操作部
　２３　記憶部
　２４　検出部
　２５　制御部

【図１】 【図２】
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