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北大水産業報
29(1)， 19-24. 1978. 

いか釣漁業の機械化に関す否研究*

11. 手巻ドラムと自動いか釣機によ~釣針の運動の比較

五十嵐修蔵帥・見上隆克紳

Studies on the Mechanization of Squid Angling Fishery 

11. A comparison of the fish-hook movement by hand 

crank and automatic machine 

Shuzo IGARAsm and Takayoshi MnuMI 

Abstract 

InJ，晶pan，the hand crank squid hauling drum devices are still in extensive nse 
色ogetherwiもhthe developed auもomaticsquid angling machines. Some think仙M
the hand crank device is more effective in c抗chingsquidもhan 呂志he肌色omatic
m品chine. In this paper， the authors me晶suredぬ.emoもionof fiBh-hook by OOth 
hand crank阻.dau旬maticm晶chine. The results ofもheme品目mrementsshowed no 
difference betw，田nthe hand crank晶ndもhe品川omaticm晶chinewhen the latter 
W制 operatedat medium hauling speed (晶，00叫 75cmf自ec) with a“shakuri" 
(jerking) motion . 

まえがき

著者ちカ清t報り において，自動いか釣機械の釣針の運動について解析して以来， 自動いか釣機械の
発達はさらに進み，特Ir.釣針の運動Ir.関する部分は，

i) 巻取ドラムの形状が図ur.示すようはひし形のもの
ii) いわゆる「シヤクリJ~生じさせるための巻取ドラムの回転速度変化が，電動のものにあって

は，サイリスターおよびリレー制御によるものなど

が技術的に定着して来た。

しかし一方，依然として，手巻ドラムのみによる漁船が活履しているし， また自動いか釣機とう載

の漁船においても，自動いか釣機の作動中，特に小型漁船においては，手巻ドラム， あるいは，いわ

ゆる「マンボ漁法Jによって乗組員は，自動いか釣機と競い合うように労働し続けている。
釣針の運動は「マンボ→手巻ドラム→自動いか釣機Jという発展の過程で， 常に問題とされてきた

ものであり，本論文では， 前報りに引続き手巻ドラムおよび発達した自動機械の釣針の運動を測定比

較し，若干の考察を試みた。

$前報の「漁業機械に関する研境 11 自動いか鈎横械について 1) 鈎針の運動jをr"、か釣漁業の
機械犯に関する研究JのIとした。
柿北海道大学水遊学部漁業横械学講座
(Lahoratory 01 Mecha抑制E吋仰向glor Fish切，Far;u，lty 01 Fisheries， Hokkawo U'叫iver・
sity) 
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Fig.4. Rotaもion晶1angle ofocぬgon晶1haul-
ing drum: hauling speed of fish-hook 
curvewiぬ“shakuri"mo色ionbyhand 
crank. 
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Fig. 3. Rotational angle: an，酔I晶rvelocity 
curve ofoc旬，gonalhauling drum with 
“sh乱kuri"motion by hand cr晶nk.
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実験方法および結果

釣針の運動の測定は，間接的測定によった。すなわち巻取ドラムの回転の角速度を測定し， 前報"

と同様の方法によって巻取ドラムの各回転角における釣針の速度を数値計算して求めた。

回転の角速度測定の概略図は，図2に示しである。直径印m の円板の円周上!L， 等間隔に 32枚

の反射テープをはりつけ， ζれを回転体のシャフトに取り付げた。 円板が回転し，光電プローブより

の投光が，反射テープによって反射されるごとに，回転計にパルス信号が発生するので， ぺン書きレ
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~ 

コ{ダを用い， 250mm/艇の記録紙スピードによって信号を記録し，反射テーブ問の通過時聞を計測

して角速度を測定した。

実験 E 手巻ドラムによる釣針の運動

実験fC供したドラムは，通常用いられている八角形 (8本の丸棒が正八角形の頂点にくるよう， 両

端が円板IC固着きれている}のものであり，著者の一人が熟練した漁民の動作にならって， rシヤク
リJが生じるようにドラムに速度変化を与えながら手回しした。

図3は， ドラム角速度測定の一例であり，その結果を用いて数値計算を行い， 描いたドラム回転角

一釣針速度線図が図41L示してある。

。

実験 2 発遣した自動いか釣機によQ釣針の運動

実験に供した機械は，現在市販されている多くの機種の中で， もっとも広範囲の地域で用いられて

いるものの一つである。

本機は，前述のようにサイリスターおよびリレー制御tとより，いわゆる「シヤクリJ現象を生み出

す機構であり，ある程度巻きあげた時点で「シヤクりJ現象を自動的に解除できるように，また， rシ
ヤクリj現象を全く入れないようにする ζともできる。 さらに，釣針の巻上げ速度および落下速度は

無段階に調節できるようになっている。巻取ドラムの形状はひし形(図 1)である。

測定は，二階実験室内fC自動いか釣機をすえ付け，窓越しに一本の丸棒を介し， 空中IL釣針(先端

tζ通常の重錘を取りつりた)をつり下げて行なった。実際操業においては， 釣針は案内ローラーを介

して海中につり下げられているので，本測定とは流体抵抗および摩擦抵抗に相違があるが， 機械の作

動および釣針の運動には大きな影響がないものとして取り扱った。

図5は，角速度ω一定で，かっ2.2rad/sec朴速度)， 4.3 rad/配(中速度)， 6.3 rad/配(大速度)

のときのドラム回転角一釣針速度線図である。
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Fig.5. RoもationaIangle of rhombic hauI-
ingむum:h晶ulingsp田dof fish-h∞k 
curve wi出ou色“shakuri"motion by 
晶Uもom品もicm品chine.

Fig.6. RotationaI angle: angul晶，rvelocity 
curve of hauling drum with“shakuri" 
moも，ionby晶utomaticm品chine;(A) 
Iow speed， (B) medium speed. 
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Fig. 8. RotationaI angle: h晶ulingspeed of 
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motion by hand orank; (A) 00旬gonaI
hauling drum， (B) flat board h肌 Iing
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「シヤクリJは，本機の場合， ドラムの回転中心より， もっとも離れた丸棒(たとえば， 図1のA

点)が釣糸を巻き上げる際1<::，カム機構tとより， リレー回路が働き，電動機が高速回転し， ζの後A

点が約 180度回転した点でリレー回路が切れ，電動機が低速回転するととによって生ずるようになっ

ている。巻取ドラムの回転角速度は，一回転のうちに，複雑に変化する。

図6は， 電動機の回転角速度を， それぞれ図5の場合のときと等しくなるように調整し， rシヤク
リjを入れた場合のドラム回転角一角速度線図の一例である。図6のAは小速度， Bは中速度の場合

をそれぞれ示している。なお，大速度で「シヤクリJを入れた場合は， rシヤクリJの効果はなく，
回転角速度はほぼ一定，すなわち曲=6.3rad/艇と見なし得るので，図11:は示していない。

図7のAおよびBは，図6のAおよびBの結果を用いて描いた， ドラム回転角一釣針速度線図であ

る。

e 

考察

前報で報告したように， ドラム回転角速度を一定lとして， 八角形ドラムおよび厚きを無視した板状

ドラムを用いて釣糸を巻き上げると， それぞれ図8の (A)，(B)のようになる。 ζれに対して， ひし

形ドラムを一定角速度で回転させるとすでに述ぺたように図5のようになる。

とれらの図を比較すると，図8のAはむしろ等速度運動に近く， 図5は明らかに図8のBII:近似し

てくる。また，手巻による「シヤクリJ も図8のBII:近似している(図 4)。 自動いか釣機による

「シャクリ」は図形が更に複雑である(図 7)。しかし，いずれも図8のa板状ドラムの場合のよう
に釣針速度が零になる ζとはない。

巻取ドラム 1回転によって巻き上げられる釣糸の長さは，巻取ドラムの大きさ， 形状によって異な

るが，おおよそ 1.3mぐらいであり， また， 1回転11:要する時間は約 1-3秒である。 ζのように短

い時間，短い距離における釣針の速度変化がいかなるものであれば， 海中のいかに，より好ましい刺

激となるかは明らかでない。すなわち，著者らは水権内にてするめいかを飼育しの，q 観察を続けて
いるが，いかの生理状態の相違(たとえば空腹度の相違却によっても， えさあるいは擬じへの反応が

異なり(空腹時には，えさあるいは擬じが水中をゆるやかに沈降し続けているときでも， 静止してい

るときでも，それらを良く捕そくする。また，捕そくの仕方も. 1)水槽の端から急速度で接近して，
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そのま』捕そくする。 2)急速度で接近して-s停止し，それから少しあともどりしてから再び接近し
て捕そくする。 3)遅い速度で接近して，ゆっくり十脚を広げて捕そくするなど)， いろいろな動作が

観察されている。また，フィールド実験による釣針速度および釣獲時の同時測定も試みたが43， デー

タが少しより好ましい刺激としての釣針の運動を明らかにする ζとができなかった。

自然の状態でのするめいかの擬lユ針11:対する行動と， 水槽内のそれとは当然異なるものと思われる

し，経験的に言われている擬じ針の等速度運動は好ましくないとすれば， より良き釣針の運動として

は，次のような仮定が妥当であろう。

1) 釣獲量を大きくするためには，釣針の平均巻き上げ速度は大きい方が良い。

2) 最大速度は，いかの視覚刺激反応などにより限界があろうし， また釣針にかかった後のいかの

離脱しようとするカといかの流体抵抗との和が， かかった部位の「材料の強さJより小さくな

ければならないから， ζの点からも限界がある。

3) 最小速度は，いかが擬じ針を容易11:捕そくできるよう零または零11:近い方が良い。

ζの仮定より，釣針の最大速度が限界内にあれば，最大速度 (vmaxlと最小速度 (VmiJの比をと

り， ζの比の値の大小lとよって釣針の運動の良否を判定する ζとが可能であろう。

図4，5，7，8について vmax/Vminを計算してみると

「シヤクリ j入り手巻(図 4):5.1 

「シヤクリ」なし機械(図 5):1. 7 

「シヤクリ」入り機械小速度(図7のA):3.4 
中速度(図7のB):4.3 

板状ドラム(図8の鴎:∞

となる。

板状ドラムの無限大につぜいて， rシヤクリJ入り手巻が大きな値を示しているが，手巻操作のやり
方によっては，その値が小さくなったり， 無限大 (ζの点で手巻が良いと言われているととは推定で

きるが)になったりするので，一般的11:手巻が良いとも判断できない。 vmax/Vminの値が 4.3を示し

た「シヤクリJ入り機械(中速度) は， rシヤクリJ入り手巻と同じような効率を有していると思わ
れる。それ故，自動いか釣機とう載の漁船において，乗組員が手巻ドラムを用いて労働しつづけてい

るのは，自動いか釣機のとう載台数を 1台増加させたことになろう。 ある漁船11:，同じような釣針運

動を与える(いかにとっては同じような刺激)機械を何台とう載すれば最適かは不明であり， 今後の

研究にまちたい。

なお，厚きのうすい板状ドラムを用いれば，容易に vmax/Vminの値を大きくするととは可能である

が， ζのようなドラムは実際操業に適当でないと恩われる。すなわち，板状ドラムは釣糸の巻取状態

が良好でなく {釣糸がゆるみがちである)，釣糸を少し緊張した状態で巻きとるためには，板状ドラム

の中聞を適当に外方に向って凸状tとするととが必要で，結局ドラムの形状は vmax/Vminの値が大き

く，かつ釣糸を緊張して巻きとるととが可能なひし形11:定着したものと推察される。

するめいかの釣針11:対する行動が十分明らかでない現怠 いたずらに自動いか釣機の機構を複雑に

し，高価なものにすることはさげるべきで，取り扱いのより容易な，故障破損のない， そして安全な

機械が望ましい。
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