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北大水産業報
29(3)， 250-258. 1978. 

いか釣漁業の機械化に閲する研究

IV. 自動いか釣機械の発達

五十嵐傍蔵*

Studies on the Mechanization of Squid Angling Fishery 

IV. Development of an automatic squid angling machine 

Shuzo IGARASHI* 

Abstract 

In也.epr.evioωreport， the development from tool to machin.e for fishing sq凶d
W制 d.escrib.edup through th.e fifth s伽.g.e. This report pr.es.ents th.e sixもhstage of 
developm.enもwhichis conc.entrated on a further m.echanization of the squid 
angling g.e乱r，ぬed.evelopment of which w，ωm乱inly d.eriv.ed fromぬ• .e simpl.e 
hand crank devic.e of th.e fifth飾品.ge.

まえがき

前報けでは，第五期手動機械までの発達について報告したが，本報では第六期自動機械の発達につ

いて報告する。

本論文の作製にあたり，多くの有益な助言をいただいた，本学漁具設計学講座佐藤修教授， 漁業機

械学講座見上陸克助手， 水産経営学講座増田洋助手および漁具漁法学講座中村秀男助教授に深く感謝

するものである。

本 諭

第六期

第五期の漁具巻取機(巻網，ローラーあるいはドラム)の出現は， すでに十分発達した工業を有し

ている我が固において，必然的にその機構の自動化をうながすであろう。いくらかの技能をともなろ

が“人間がそ乙で動力の源泉という役割しか演じないような"の労働手段の機械化は比較的容易であ

るとはいえ，現用の自動いか釣機の実現は， 多くの人々の，多くの分野における経験および知識の蓄

積によるものであった。

自動いか釣機の考案の一例は，図1!r.示されているように，すでに昭和6年 (1931年)に公iとされ

ていた(昭和3年 (1928年)特許)功。すなわち“縄線を無端索式tとすれば， 調車を絶えず運転する

ζ とによって連続的に且つ自働的IC釣魚を為すととが出来る"と。そして，多数の釣針を一本の釣糸

!r.適当な間隔を置いて連結するという考え方が示されている。 ζのように無端索に適当な間隔で釣針

を取り付けて，連続的にいかを釣獲しようとする考案は，第二次世界大戦後iともあらわれた。すなわ

*北海道大学水産学音l漁業機械学講座
(Lahora伽'yofMee加処伽lE冗gineeri吋fM'Fishi吋 ，F，ω旬ltyof Fisheries， Holc.加地 Universi勿)
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五十嵐: いか鈎漁業の機械化 VI.自動機械の発達

Fig. 1. 

J 

Fig.2. 

Lノ
Fig.3. 

Fig. 1. Endle側面1ehauler 
(Tominaga type， 1928). 

Fig. 2. Endless line h品uler
(Mur晶.kamitype， 1954). 

Fig. 3. Endless line h晶uler
(Saも0 も'ype，1962). 

ち，新潟県田辺の考案によるもの(昭和26年 (1951年))のをはじめ多数あるが， 図2は，北海道村

上によるもの(昭和29年 (1954年))叫また図3は，新潟県佐藤によるもの(昭和37年 (1962年))6) 

をそれぞれ示した。

無端索式いか釣機;ま，高い釣獲効率を期待できそうであるが，次のような欠点を指摘できる。

1) 無端索であるために，装置すること，および収納する ζとが困難であり， これにともなって漁

場における移動が非常に不便である。

2) 釣針の到達深度を調整する乙とは，ほとんど不可能である。

ζれらの欠点より， ζの種の機械は実用化にいたらず，実用化されたものは， 第五期に漁民によっ

て開発され，定着しfこ“巻取機"Iとよるものの機械化であった。

有限の長さの釣糸を巻取ドラムによって巻上げ， そして海中に釣糸を降下させるという ζ との機核化

-251ー



北大水産業報 29(3). 1978. 

K当って，いわゆるクラッチ機構の考案，開発K多

くの苦心がはらわれたのである。無端索式は， ζの

クラッチ機構の考案の困難さを回避したものとも

推察される。

図4は，第五期の巻取機による漁法が普及定着す

る以前に考案された，岩手県尾形によるもの(昭和

28年 (1953年))η で，クラッチの切換えはいまだ

手動であった。外部動力の伝達経路は，図の 1 (動

力軸)→2 (歯車)→3 (主軸)→9 (伝導部)であ

り，“最初に適当なる水深に釣糸を投込まんとして

目盛板13の水深目盛に小捻子15の示針14を合せ

ておきハンドル7を操作し，移動片8を移動せしめ

伝導片9と釣糸巻取車4との係合を外せば釣糸の

自重により釣糸は案内棒 16及ぴ案内輪17を介し

Fig. 4. Semi-乱utomaticline hauler て投入せられ同時に捻子5の廻転によりこれに様

(Ogata type， 1953). 合した移動片20は移動し小捻子15の一端に当り

停止するものである。即ち乙の場合釣糸は目盛板

13K現した水深K達し得るものである。次!1:ζれを引揚げとする場合はハンドル7を移動すれば伝

導片9と釣糸巻取車4を係合部 19!とより係合するため釣糸は徐々に巻取られ揚げられるもので2対

の装置を有する場合ば交互に投入引揚を為し得るものである。"としている。 ζ'>Kすでに釣糸の深

度調整の考え方が示されている。

八戸市田名部は昭和33年 (1958年)n::，原動軸と巻取ドラムの聞に， 中間軸を入れ， 中間軸にネ

ヲをきって，ぞれに“摺動体"を“螺合"させ“摺動体"の直線運動をさらに回転運動に変え， 乙

の回転運動によってクラッチの切換へを行い， 自動的に巻取ドラムを正逆転させるいか釣り装置を考

案したが，その機構は複雑だったの。

図5は，函館市関の考案によるもの(昭和34年(1959年))りで， 乙れも全自動を目的としたもの

であり，田辺のものに比べて単純で，実用化という点では一歩先んじた。すなわち二本の釣糸を並列

きせ，下端部分および上端部分に針金と横糸をそれぞれ張って連結し， とれらによってクラッチの切

換レバーを引っかけ，クラッチを着脱し，釣糸を巻き上げ，降下させるものであった。なお上端の横

糸の張る位置を変える ζ とによって釣糸の到達深度を調整するものであり，“第1図，第2図及び第

5図K於て1は釣糸を捲取るドラムで片端に爪車2を設けドラムの逆回転(釣糸が降下する方向)

を阻止する様に爪3と噛合う。但し運転中は爪を返して爪と爪車の噛合を開放する。 ドラム 1と歯車

6はドラム軸K模止する。爪付歯車7は歯車6と噛合いブーリ{軸8!と遊合する。爪クラッチ9はプ

ーリー軸に設けた滑リキー上に装架きれ軸上を左右K移動し爪付歯車との噛合いを断接する。 Vプ{

リー 10はプーリー軸K模止され甲板上11:設けた伝導軸より， Vペルトiとより第5図の矢印の方向に常

時駆動会れる。 11は釣糸の捲上げ降下を制御する切換レバーでカムシャフト 12に模止めきれ上下!1:

動揺してカムシャフトを正逆転させる。叉とれは図示の如くドラム中心K位置す。爪クラッチ 911:対

応する位置でカムシャフト上に円筒カム 13を固定する。 14は爪クラッチを移動さす移動レバーで，

レパー片端の案内片は爪クラッチの溝11:，他端の案内片は円筒カムの溝に骸合し， 円筒カムの正逆転

につれ支点 15を中心に動揺する。即ち切換レパー 11の上下動は円筒カム 13を逆転きせ， 移動レバ

ー14を介して爪クラッチ 9を左右に移動させて爪付歯車と爪クラッチとの噛合を断接する。 16は切

換レパーを捲上位置叉は降下位置に保持させるためのもので，スプリング 171とより常に引張られて

いる。・・・・19は随時爪クラッチを着脱する時!1:用いるハンドルである。"としている。
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第1図

五十嵐: いか釣漁業の機械佑 IV.自動機械の発達

11 

~ 0 i 
""c"7o 

第 5図

18 

4 

Fig. 5. Proωtype of au色omaticsquid angling machine (Seki type， 1959). 

ζ うして前述の尾形10)も含めて，多くの人々がなお一層すぐれた機械を製作するために考案を重ね

たのである(たとえば船木(昭和39年 (1964年)) 11)，清水(昭和39年 (1964年)) 12)，鈴木(昭和

40年(1965年)) 13)など)。

図6は，その後に発達した関によるものの模型であり， 機構的にもっともすぐれたものの一つであ

る。なお実物はかみあいクラッチであるが， 模型では摩擦クラッチを用いた。 1は原動軸で外部動力

によって一定方向に回転する。クラッチ 4が接している時は， その回転はチェ{ンを介して従動軸2

および巻取ドラム 3に伝わり，釣糸を巻き上げる。巻取ドラムの回転は， 歯車列を介してクラッチ切

換機構5K伝わり，その軸を時計方向に回し，ピン 8が切換レバー 6を押してクラッチが離れる。 ζ 

うなると原動軸は回転を続けるが，回転を伝える鎖車は原動軸から自由になる。巻取ドラムは釣糸に

付いている重錘の自重により巻き上げ時の反対方向に回転する。 ζの回転は歯車列を介して切換機構

K伝わり， その軸を反時計方向に回し， ピン 7が切換レバーを押してクラッチが接するまで回転す

る。クラッチが接すると原動軸の回転は従動軸K伝わって巻取ドラムが釣糸を巻き上げ始める。 ピン

7とピン 8との間隔を任意に調節できるよう tとすれば釣糸の到達深度調整は容易に行い得るのであ

る。

一方試験研究機関においても，いか釣機の機械化試験が行なわれ，実用化がはかられた。

たとえば，新潟県水産試験場においては昭和37年 (1962年)“日本海沖合いか釣漁業試験"Iとて機
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["ig. o. Model of automatic squid剖19lingmachine (Seki type) 
1: Driving shaft， 2: Driven shaft， 3・Drum，4: Clutch， 5: Clutch shift， 6・Lever，7， 8: Pill. 

Fig. 7. Clutch制 sembly(Niigata Fishery Experimental Station， 1962) 

被化した自動し、か釣機の試験操業を実施した叫。 すなわち可逆モーターを使用したチェー J 駆動と

し，正転逆転の切換えは手動によ る半自動式であった。引き続き昭和38年(1963年)には，モーター

の逆転によるコイ Jレ焼けを防止するために，モーターは正転のみとし， 図7のようなクラ yチ機構を

用いて巻取ドラムを正転逆転させる半自動式機械を製作し，機械化試験を行なったl5)。又両年の機械

化試験を通じて， 偏心ドラム， ドラム回転数の変化のための無段変速機B “綱捌車" (釣糸案内ロー ラ

ー)など，いろいろ考案，試験された。青森県水産試験場，秋田県水産試験場においても， それぞれ

昭和37年(1962年九昭和38年(1963年) 11:機械化試験を行なった 16)17)c 
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五十嵐: いか鈎漁業の機樹じ IV.自動機械の発達

以上述べたように，昭和33年 (1958年)ζ ろ人力による漁具巻取機が用いられて以来，多くの人々

の努力の結果，昭和40年 (1965年)乙ろより自動いか釣機が実用化され普及しはじめるのであるが，

ζの機構は

1) 外部動力tとより入力軸は一定方向に回転する。

2) クラッチ機構(多くはかみあいクラッチ)により入力軸の回転は巻取ドラムに伝達される。

3) 巻取ドラムの回転数は何らかの方法で検出され(多くは， ネヲの回転tとともなう移動体の直線

移動距離による)， カムその他の機械要素の組合せにより， クラッチは着脱される。なお移動

体の移動距離をあらかじめ設定する ζとにより，釣糸の到達深度が決定される。

4) 釣糸の降下は重錘の自重による。

ものであって自動いか釣機械の基礎が確立したのである。

ζのような時期1<::，水産庁は“さんま棒受網漁必等の労働の省力化IL関する研究会"を設置し，い

かに関しては“いか釣漁船の労働の省力化研究委員会"を発足させた。そして本委員会を 2回，専門

委員会を 3回開催し，いか釣漁船の労働の省力化について研究を重ね， 昭和44年 (1969年)に“い

か釣漁船の労働の省力化に関する研究中間報告"を発表した18)。

これによると“現在市販されているいか釣機械をいか釣漁業に導入する ζ とが， 今後わが国のいか

釣漁業を発展させるに当って絶対必要である"また“・・各機械メーカーにおいても漁業者の要請に

応えて一層の研究ぞ行なう事が必要と考えられる"と報告している。さらにいか釣漁業経営について

“現在のいか釣漁業経営は， 釣子としての立場の漁船乗組員側と， 経営者たる船主との問に明確なる

雇用関係が成立しないま〉に漁業経営者の責任において企業経営が行なわれているので， いか釣機械

の導入を行なう機会に抜本的に現状を打破し，船主と漁船乗組員との聞に， 明確なる雇用関係を確立

することについて，その円滑なる促進方法を検討する乙ど'と， 自動いか釣機の導入にともない雇用

関係に問題がある乙とを指摘した。

ζうして自動いか釣機は全国的IL普及していくのであるが，入力軸の回転は最初は漁船の主機関

(又は可搬式小型ガソリンエンジン)によるものであったが， のち発電機を介して電動機によるもの

が一般的となりまた油圧駆動方式も出現した。さらにその後すでに述べた通り叫，電動機などの発達

iとより，電動機自体を制御する方式があらわれ，速度制御を容易にし， 適隔操作による複数の自動い

か釣機の集中制御が可能になった。なお巻取ドラムの回転数(釣針の巻き上げ速度)は， 入力による

ものにならって決定されたと推察される。釣針の運動は，いか釣機の機紙化にあたっての重要問題点

の一つであったが， ζれについては，すでに一部報告されている 19)20)0 

...  圃 旬噌

Fig. 8. Arrangmenもofguide roller. 1: Fir凶 guideroller (fixed)， 2: Second guide roller 
(出向島dingroller)， 3: Fixed drum， 4: Movable drum. 
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自動いか釣機の発達の過程で，釣糸案内装置にかかわる方式が，いちぢるしく変化した。すなわち

巻取ドラムに釣糸を巻き取る際IL.釣糸がもつれないように，整然と巻き取るととが望ましく， 図8

の左は，第1案内ローラー 1と巻取ドラム 3の聞に第2案内ローラー2を入れ， との第2案内ローラ

ーを左右に往復運動きせて釣糸を案内しようとするものであり， とれについても多くの人々の考案が

ある(たとえば，尾形213，加藤22)およぴ水上叫など)。そして多くの実用機は， ζの方式を採用した

が， ζの方式は第2案内ローラによって釣糸の方向が曲げられるので， 釣糸が案内ローラーよりはず

れる ζ とがしばしばあった。ぞとでのち図8の右に示すように第2案内ローラ{を除き，巻取ドラム

4自体を左右に往復運動させる方式が定着した。とれには機構学でよく知られている“ナピヤの螺

旋"24)といわれている円筒カムが用いられている。 ζの方式は釣糸の方向が曲げられる ζとがないの

で，釣糸が案内ロ{ラーよりはずれる ζ とが著しく減少したのである。

考 察

前報1)および本報でいか釣漁業における道具より機械への発達過程についてみてきたが， 発達段階

の年代区分を図9fC示した。

新しい道具・機械が始めて使用される際には，当然古い道具・機械と併用され， また新しいものが

古いものにいったん押しのげられた後，再ぴ使用される乙とがしばしばあるので“00年乙ろまで用

いられた“00年乙ろから用いられた"という記述は，不正確というよりもむしろ発達段階に正し

く照応しており，各発達段階が重なり合っている乙とは図9に示したとおりである。なお“00年乙

ろまで用いられたけという乙とは，それ以後全く使用きれなくなったという乙とを意味してはいない

のである。

S祖 ge1 

1894 
StaQ.e II 

一一一一-----1457 1951 

トと話己~
1956 
StaQe IV 

1958 

と泊二ぷ 4・・・・・・・・・・
1965 

主泊二よ込

Fig. 9. Chronologic唖1order of development from tool ωmachine. 

各発達段階は，釣糸の本数と釣針の個数，およびその取り扱い方によって区分した。すなわち

第一期釣糸なし，釣針1個。直接的手釣。道具。

第二期釣糸1本に釣針1個。との組合わせを2-4本。直接的手釣。道具。

第三期釣糸1本に釣針5-6個， ζの組合わせを2本。直接的手釣。道具。

第四期釣糸1本に釣針10数個-30個叉はそれ以上， ζの組合わせを 1本。直接的手釣。道具。

第五期釣糸1本に釣針10数個-30個叉はそれ以上，乙の組合わせを 1本。間接的手釣。手動機

械。

第六期釣糸 1本IL釣針10数個-30個又はそれ以上，との組合わせを 1本。機械釣。自動機械。

である。釣糸の本数は o本より増加したのち分校糸を除いて1本になり， 釣針の個数は 1個より
増加して30個又はそれ以上になり，そしてその取り扱い方は， 直接的手釣(道具)→間接的手釣(手

動機械)→機械釣(自動機械)と移行し，各発達段階を明らかに区分できるのである。なお前報。で述

べたとおり，第二期より第三期， および第四期より第五期へと発達段階が進む際IL飛躍的発展があっ
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五十嵐: いか鈎漁業の機械佑 IV.自動機械の発達

たといえるのである。

一般に手釣という労働の手)1頂は以下のようなものである。

I 漁具の構成

E 探魚

E えさの取付'1

E 漁具の投下

Y かかりの検出

E 漁具の引き上げ

m 魚はずし
唖漁獲

いか釣の場合は，上述の手)1頂のうち次が省略された。すなわち

第一巳 Cく古い時代から直接釣針を包むようにえ3を取り付けるよりも， 釣針IL近接した上部

IL，釣針と離しでえさを取り付ける ζとが一般的であり，このえさは， いか11:食いつくされる ζとな

しに繰返し使用できた。のち擬じ針が主として使用される乙とになった発達段階第二期It:IIの手順が

省略された。

第二11:，一般にかかりの検出は，視覚・聴覚・触覚によっているが， いか釣の場合は，主として触

覚によっていた。しかし発達段階第四期tとなるとかかりの検出が省略された。すなわち，所定の深さ

まで釣糸・釣針を投下し，ーたん静止させたのち，た立ちに引き上げるのであるが， ζの一連の操作

の聞に，いかが釣針にかかっているという ζ とでYの手順が省略された。

きらに第三It:，発達段階第五期になると， 案内ローラーおよび巻取ドラムを釣針が通過する際It:.

アグのない釣針にかかったいかに遠心力が加わり， いかが釣針からはずれるので魚はずしのために特

別な操作が必要でなく，租の手順が省略された。

このような手順の省略は，漁民の実際の労働を通じて発見されたものであり， いか釣の自動機械化

を容易にしたものであるといえる。

魚をとる手段は，ある特定の対象IL対して一つに限られるものではないが， いか(主としてするめ

いか)を対象とする手段が道具(手釣)→自動機械(機械釣)と発達したのは，対象の諸性質および経

済的諸条件によって規定されたととにほかならないが，乙れらについての考察は， 今後の研究にまち

Tこし、。

2) 
3) 
4) 
5) 
6) 
7) 
8) 
9) 
10) 
11) 
12) 
13) 
14) 
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