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图 1 实时水深判定流程图

Fig.1 Real鄄time depth determination flowchart
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图 2 船舶搁浅危险示意图

Fig.2 Diagram of grounding risk of vessel
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图 3 船舶搁浅危险的预警流程图

Fig.3 Process diagram of vessel grounding risk alert
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图 5 警告信息显示

Fig.5 Warning message display
图 4 DCQG、TCQG 及其他中间变量值

Fig.4 DCQG、TCQG and other intermediate variable values
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图 6 船舶避浅示意图

Fig.6 Diagram of ship avoiding aground

d����ùA�¼ ＶＴＳ-d�£@�ùA��.¿X
IÂÃ，±Ú| ＶＴＳ-d����ùA��Q*´，ÔGW
1 ＡＩＳ、pî¶¾�¬�ª¼2，ØDd����ù�B®
©， $d�����ù �Èó，���x� ＤＣＱＧ �
ＴＣＱＧj\�Bd����ù�:�H~，U=Yj°Þ¾
��Lùú���ù�d�èî�ùA�¼2，Ú d��
�0äGF�~�@]．  �����ù�2®©��d�
�6�、Ò]])U�_-�¥，E2])����ù�2
ab，ãk2d��ê�~���，~ßd�?x��:�
Yç，3Éh3, ＶＴＳ¢�Xd���¤�K&�ùú�"
#． IK&À®^�®^����6�VWÊÈ¾�d~�
� àZ[． ·Ã67，IK&�ëpW1Ð ＶＴＳ sP，Q
BhnT68¿ú àW1s?Ã¹çÖ4×．

［t u / J］

［１］jk，<Ë½． d���ÉÚ�®\Db¨fg ［Ｊ］． ¨¶mN6++¤，２００２，３６（１）：１１２１１６．
［２］hÌ，Í¡Î，]ÏÏ． ,�®\Üï�d���A�K& ［Ｊ］． 6b¶D6++¤，２０１２，３８（１）：２４２８．
［３］�=Ð，¦§$，t=§，ª． ?¡£¿sd���ÉÚ�©òªÑÇ$ ［Ｊ］． d�û+，２０１４，０５：５３２５３９．
［４］ãÒÓ，Ô�û，lÃk，ª． ¶¨Õ6mNLM�8©d�£@LMiùx�Kq ［Ｊ］． s&£¶，２０１３，

０４：１１４１１８．
［５］Öo¥，&×µ，]Ø． ＳＡＧＡ：ÃJ8�d���A�®© ［Ｊ］． ¨¶¶D6++¤，２００７，２８（１）：１０６１１０．
［６］¸C>． d��¸ ［Ｍ］． YÙ：YÙ¶DYî¥W，２００２：１１２１１３．
［７］sÿÞ¿F�&mN�． ¶¡t�çE«cõ ［Ｍ］． [\：Þ¿mNî¥W，１９９９．
［８］ÚSn． ¶¨d�ÛÜ���ùÈ£K&�;M ［Ｄ］． 6b：6b¶D6+，２００９．
［９］tÝÞ． d�(]~Û;Mso�ýßµ¡ª¿à�k2 ［Ｊ］． 6b¶D6++¤，２００２，３：２３２６．

（vw1x　 /　 ®　 |/}~　 01¤）

·６３·




