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摘要: 船位监控系统(vessel monitoring system, VMS)数据在渔船作业特征挖掘分析方面已有较多应

用。本文以粤渔 10000/10011 双拖渔船 2017 年 8 月 16 日—9 月 16 日的 VMS 数据为例, 详细分析了该

双拖渔船的作业状态, 研究了航次和网次提取方法, 并对捕捞强度的空间分布进行了分析。研究结果

表明, 粤渔 10000/10011 有 4 个航速区间, 分别为<1.0 m/s、1.0~1.8 m/s、1.8~2.9 m/s 和>2.9 m/s, 对应

渔船的抛锚和慢速、夜间拖网航速、白天拖网航速和巡航状态; 2017 年 8 月 16 日—9 月 16 日期间, 粤

渔 10000/10011 共进行了 5 个航次 19 个网次的拖网作业, 其捕捞强度空间分布呈现近岸海域高离岸海

域低的特征, 且夜间拖网主要在离岸海域, 白天拖网会转移到水深相对浅的近岸海域。 
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船位监控系统(vessel monitoring system, VMS)

是当前世界渔业发达国家普遍采用的渔船管理系统, 

具备渔船定位、通信和安全管理等功能[1]。早期 VMS

主要依靠地区性卫星服务系统(Argos)和全球海事卫

星通讯系统(Inmarsat)实现数据通信。由船载自动发

报装置通过通信设备, 向岸基监控管理系统近实时

传输渔船的船位、航速、航向、时间等信息。我国

逐渐建立和发展了基于北斗卫星导航系统的渔船船

位监控系统(简称北斗 VMS)。据统计, 2006 年以来, 

我国有 6×104 条渔船安装了北斗 VMS[2-4], 该系统在

我国渔业管理中发挥了巨大作用。 

国外, VMS 数据已应用于捕捞行为识别、渔业资

源评估、捕捞强度和捕捞努力量估算等[5-9]方面。我

国在北斗 VMS 数据分析应用方面也有了一些基础, 

张胜茂等自 2014 年开始, 先后利用北斗 VMS 数据开

展了捕捞努力量、捕捞追溯、捕捞水产品溯源、捕

捞特征、网次和航次提取和渔具空间分布等分析研

究 [10-18], 另外 , 张荣瀚等 [19]和郑巧玲 [2]也开展了北

斗 VMS 数据的分析和挖掘。目前, 国内在北斗 VMS

数据分析和挖掘信息方法主要以东海沿海省市的

渔船为研究对象, 南海相关研究鲜见报道。本文以

长年在南海北部珠江口渔场进行生产的一对双拖

渔船粤渔 10000/10011 的北斗 VMS 数据资料为基础, 

详细分析了该对双拖渔船的作业状态特征, 并对航

次和网次进行了提取, 分析了捕捞强度的空间分布

特征。  

1  材料与方法 

1.1  数据来源 

本研究采用的北斗 VMS 数据来自中国水产科学

研究院南海水产研究所“南海渔船动态监控平台”

数据库 , 该平台依靠北斗卫星通讯 , 数据接收频率

为 3 min 一次, 空间分辨率约为 10 m[20], 船位数据包

括渔船编码、船位、航速、航向和定位时间等信息。

本研究从数据库中抽取了一对广东籍双拖渔船粤渔
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10000/10011 的船位数据, 并截取 2017 年 8 月 16 日—

9 月 16 日的数据片段为研究对象。 

1.2  作业状态判别 

渔船在整个航程中有抛锚、开船、停船、放网、

起网、拖网、转向、巡航等多个状态, 其中, 拖网为

作业状态, 除拖网以外的其他状态为非作业状态。航

速和航向是描述和表征渔船作业状态的两个主要因

素。通过了解渔船的生产习惯, 获得了一些先验知识, 

包括: (1) 渔船处于巡航状态时, 航速大于其他状态; 

(2) 渔船在夜间和白天均进行拖网作业 , 夜间拖网

航速低于白天拖网航速; (3) 渔船作业渔场较为固定, 

不进行远距离探捕。本研究采用航速阈值法进行渔

船作业状态判别, 首先, 通过分析航速直方图特征, 

并辅助先验知识, 寻找区分作业状态与非作业状态

的航速阈值 , 其次 , 利用阈值分割方法实现渔船作

业状态和非作业状态的提取。 

1.3  航次提取 

通常来说, 渔船的一个航次包括出航阶段、作业

阶段和回航阶段三个部分。在南海, 安装北斗 VMS

通讯设备的渔船以大、中型渔船为主, 作业渔场基本

在 20 m 等深线以深海域。本研究通过统计渔船航迹

与 20 m 等深线的相交关系, 确定渔船的航次。渔船

航迹利用 Arcgis 软件的点转线功能实现, 用 Arcgis

软件的相交分析提取渔船航迹与 20 m 等深线的交叉

点, 交叉点的数量除以 2 为航次数。 

南海海岸线呈东西延展分布 , 渔船在出航阶段

和回航阶段分别经历船位点纬度值从大到小和从小

到大的变化, 因此, 在船位点纬度随时间变化图上, 

两个相邻的纬度峰值对应着出航阶段的起点和回航

阶段的终点, 两个峰值的中间部分为一个航次。 

1.4  网次提取 

渔船的一个航次包括多个网次 , 每个网次由下

网、放网、拖网和起网四个过程组成。渔船以较高

航速航行至作业渔场后 , 航速下降并开始下网 , 放

网过程中航速慢慢增加, 完成放网后航速下降至拖

网航速 , 拖网作业完成后开始起网 , 起网航速小于

拖网航速。可见, 在网次进行过程中, 航速的变化是

反映拖网过程的重要指标。 

本文网次提取的步骤是: (1) 在一个航次中, 出

航阶段和回航阶段渔船处于巡航状态, 此时航速最

大, 根据 1.2 节得到的速度阈值结果, 判断处于巡航

状态的船位点, 网次提取时忽略处于巡航状态的船

位点; (2) 在船位点航速随时间变化图上, 下网开始

时船位点的航速为谷点, 结束时船位点的航速为峰

点 , 因此 , 相邻的谷点和峰点中间的部分为下网过

程; (3) 在船位点航速随时间变化图上, 起网开始时

船位点的航速为拖网航速, 结束时船位点的航速为

谷点 , 因此 , 谷点与前面拖网航速点之间的部分为

起网过程; (4) 在船位点航速随时间变化图上, 放网

结束时船位点的航速对应的峰点与起网开始前的拖

网航速点间的部分为拖网过程。 

1.5  捕捞强度 

本文用作业时长表示捕捞强度。将每个 1°×1°

经纬度网格按 0.01°为间隔分割成 100×100 个小网格, 

每个小网格的捕捞强度计算公式为:  

 
1

TP
n

i

P i


  ,             (1) 

式中, TP 为小网格总捕捞强度, i 为船位点, n 为小网格

船位点数量, P(i)为小网格中某个船位点的作业时长。 

2  结果与分析 

2.1  渔船作业参数提取与分析 

2.1.1  作业状态 

粤渔 10000/10011 在 2017 年 8 月 16 日至 9 月

16 日期间有 15 217 个船位点, 航速直方图如图 1 所

示。从图 1 可以看到航速直方图有 4 个峰值, 以三个

谷点为分割点, 得出 4 个航速区间, 分别为<1.0 m/s、

1.0~1.8 m/s、1.8~2.9 m/s 和>2.9 m/s, 根据图 2 中统计

的 24 h 不同时刻的平均航速值, 航速区间 1.0~1.8 m/s

对应的船位点时间为 19: 00—5: 00(夜间), 航速区间

1.8~2.9 m/s 对应的船位点时间为 6: 00—18: 00(白

天)。4 个航速区间分别对应抛锚和慢速, 夜间拖网航

速、白天拖网航速和巡航状态。 

 

图 1 航速直方图 

Fig.1  Histogram of vessel velocity 
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图 2 不同时刻的平均航速值 

Fig. 2  Average vessel velocity at different time 
 

2.1.2  航次提取 

北斗 VMS 数据记录了渔船位置随时间的变化情

况, 将船位点按时间顺序连接, 可以得到渔船航迹。

图 3 和图 4 为粤渔 10000/10011 在 2017 年 8 月 16 日—

9 月 16 日期间的航迹, 图 3 中线的不同颜色表示航

速大小不同。图 3 显示粤渔 10000/10011 的船位点主

要分布在 113°18′E~113°55′E, 21°18′N~21°40′N, 作

业渔场面积约为 1 600 km2。巡航状态的船位点主要

分布在香洲渔港、湾仔渔港和万山渔港三个港口与

作业渔场之间的航迹上。 

 

图 3 渔船航速空间分布 

Fig. 3  Spatial distribution of vessel velocity 

 
从图 4 中粤渔 10000/10011 航迹与 20 m 等深线

的相交分析结果看, 2017 年 8 月 16 日—9 月 16 日期

间, 二者相交有 11 次。将渔船离开渔港到返回渔港

的过程定义为一个航次, 一个航次渔船通过 20 m 等

深线两次, 因此 2017 年 8 月 16 日—9 月 16 日期间

有 5 个航次, 相交次数为单数表明渔船在 9 月 16 日

之前离开渔港开展第 6 个航次, 还未返港。 

 

图 4  渔船航迹 

Fig. 4  Tracks of the vessel 

 
船 位 点 纬 度 随 时 间 变 化 的 结 果 如 表 1 所 示 , 

2017 年 8 月 16 日—9 月 16 日期间渔船进行了 5 个

航次的出海作业 , 每个航次的作业天数不等 , 第一

个航次从 8 月 16 日 12: 00—8 月 20 日 00: 35, 第二

个航次从 8 月 20 日 23: 09—8 月 22 日 14: 26, 第三

个航次从 8 月 28 日 22: 03—9 月 1 日 18: 21, 第四航

次从 9 月 4 日 6: 38—9 月 10 日 12: 34, 第五航次从

9 月 11 日 12: 43—9 月 13 日 12: 49。5 个航次的出海

天数分别约为 4 d、2 d、4 d、6 d 和 2 d, 其中第二个

航次和第五个航次出海时间较短, 是因为受台风影

响, 提前回港。 

 
表 1  2017 年 8 月 16 日—9 月 16 日渔船船位点纬度随时

间的变化 
Tab. 1  Time variations in the latitude of vessel position 

from August 16 to September 16, 2017 

航次 时间 
出海

时间/d

第 1 航次 8 月 16 日 12: 00—8 月 20 日 00: 35 4 

第 2 航次 8 月 20 日 23: 09—8 月 22 日 14: 26 2 

第 3 航次 8 月 28 日 22: 03—9 月 1 日 18: 21 4 

第 4 航次 9 月 4 日 6: 38—9 月 10 日 12: 34 6 

第 5 航次 9 月 11 日 12: 43—9 月 13 日 12: 49 2 

 
2.1.3  网次提取 

根据 8 月 16 日 12: 00—8 月 20 日 00: 35 第一个

航次船位点航速随时间变化情况来看, 将第一航次

划分为 9 段, 分别用 A、C、D、E、F、G、H、I 表

示(表 2), A 段和 I 段船位点航速>2.9 m/s, 分别为出

航阶段和回航阶段; B 段、D 段、F 段和 H 段航速位
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于 1.8~2.9 m/s 范围, 为白天作业阶段; C 段、E 段和

G 段航速位于 1.0~1.8 m/s 范围, 为夜间作业阶段。 

A 段的时间为 8 月 16 日 12: 00—17: 11, B 段的

时间为 8 月 16 日 17: 21—18: 59, C 段的时间从 8 月

16 日 19: 02—8 月 17 日 5: 37, D 段的时间从 8 月 17 日

6: 25—19: 22, E 段的时间从 8 月 17 日 20: 03—8 月

18 日 5: 19, F 段的时间从 8 月 18 日 6: 17—19: 28, G

段的时间从 8 月 18 日 19: 58—8 月 19 日 5: 31, H 段

的时间从 8 月 19 日 7: 35—18: 44, I 段从 8 月 19 日

18: 56—8 月 20 日 00: 35。 
 

表 2  第一航次渔船航速随时间的变化 
Tab. 2  Time variations in vessel velocity during the first 

voyage 

航次 时间 航速/(mּs–1)

A 8 月 16 日 12: 00—17: 11 >2.9 

B 8 月 16 日 17: 21—18: 59 1.8~2.9 

C 8 月 16 日 19: 02—8 月 17 日 5: 37 1.0~1.8 

D 8 月 17 日 6: 25—19: 22 1.8~2.9 

E 8 月 17 日 20: 03—8 月 18 日 5: 19 1.0~1.8 

F 8 月 18 日 6: 17—19: 28 1.8~2.9 

G 8 月 18 日 19: 58—8 月 19 日 5: 31 1.0~1.8 

H 8 月 19 日 7: 35—18: 44 1.8~2.9 

I 8 月 19 日 18: 56—8 月 20 日 00: 35 >2.9 

 

本文以夜间作业阶段 C 段和白天作业阶段 D 段

的船位数据为例, 按 1.4 节的步骤提取网次。根据 C

段和 D 段航速、航向、相邻船位点时间差随时间的

变化, 可以得出 C 段有 2 个网次, D 段有 4 个网次, 按

以上分析得出粤渔 10000/10011 第一个航次共进行

了 19 个网次的拖网作业, 其中白天 13 个网次, 夜间

6 个网次(表 3)。 

2.2  渔船作业特征分析 

2.2.1  拖网作业过程分析 

渔船第一航次总共拖网总时长 65 h 59 min, 其

中夜间拖网总时长 28 h 24 min, 白天拖网总时长 37 h 

35 min。B 至 H 段拖网总距离 498.74 km, 其中夜间

拖网总距离 161.53 km, 白天拖网总距离 337.21 km。

以 C 段前两个网次和 D 段前两个网次为例, 分析了

渔船的拖网作业过程(图 5)。 

图 5(a)为 C 段第一网次的拖网轨迹。8 月 16 日

19: 02, 渔船首向东转向, 转向至航向为 72°时开始下

网, 下网速度 1.2~4.7 m/s, 19: 49 时从(113°43′13.80″E, 

21°23′06.72″N)点开始在纬度 21°23′15.00″N 附近向东

拖网, 拖网航速为 1.0~1.8 m/s, 拖网至(113°48′15.84″N, 

21°23′18.96″E)时向东北方向转向, 至(113°49′04.80″E, 

21°23′40.92″N)开始沿 21°23′45.60″N 左右向东拖网, 00: 

02 渔船到达(113°56′00.96″E, 21°23′45.96″N)点后左后

方转向, 于 00: 28 在(113°55′43.68″E, 21°23′54.96″N)附

近起网。该网次拖网作业时长为 4 h 44 min, 拖网总距

离 25.77 km。 

 
表 3  第一航次 19 个拖网网次信息表 
Tab. 3  Detailed information of 19 nets in the first voy-

age 

作业阶段 网次 时长/h 长度/km 备注 

B 1 1.67 15.73 白天 

1 4.73 25.77 
Ｃ 

2 5.15 28.57 
夜间 

1 3.22 28.42 

2 2.70 26.37 

3 3.60 30.42 
Ｄ 

4 2.72 25.40 

白天 

1 4.33 24.91 
E 

2 4.70 25.13 
夜间 

1 3.28 30.76 

2 3.53 29.37 

3 2.50 21.82 
F 

4 3.50 28.97 

白天 

1 4.43 23.92 
G 

2 5.05 33.23 
夜间 

1 1.78 14.54 

2 3.45 29.06 

3 2.63 25.13 
H 

4 3.00 31.24 

白天 

 
图 5(b)为 C 段第二网次的拖网轨迹。8 月 17 日

00: 37 渔船在(113°55′39.00″E, 21°23′60.00″N)附近开

始下夜间的第二网, 下网时航速为 1.7~4.4 m/s, 00: 

43 渔船从(113°55′06.96″E, 21°23′58.92″N)位置开始

向西拖网, 拖网航速为 1.0~1.8 m/s, 拖网航迹位于

第一网次以北 400 m 左右, 拖网 10 km 左右后, 渔船

向西南方向转向, 而后向东北以顺时针方向调头向

东拖网, 掉头后的航迹与第一网次航迹仅相距几十

米, 04: 22 拖网至(113°53′04.92″E, 21°23′4272″N)时向

北转向, 于 05: 25 拖网至(113°54′02.88″E, 21°26′42.72″N)

附近起网。该网次拖网作业时长为 5 h 9 min, 拖网总

距离 28.57 km。 
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图 5  第一航次中 C 段和 D 段前两个网次的渔船航迹 

Fig. 5  Vessel tracks of the first two nets during sections C and D in the first voyage. 

 

图 5(c)为 D 段第一网次的拖网轨迹。8 月 17 日

05:25 结束上一个拖网作业后, 渔船掉头并以顺时针

方向航行至 (113°53′26.88″E, 21°26′44.88″N)开始下

网, 下网时间为 06: 25, 下网航速为 1.2~4.6 m/s, 06: 

33 从(113°52′52.68″E, 21°27′05.76″N)位置开始向西

北方向拖网, 拖网航速为 1.8~2.9 m/s, 07: 30 左右拖

网至(113°50′21.84″E, 21°31′15.96″N)位置 , 此后向

西拖网 , 航迹纬度在 21°31′01.56″N 左右 , 比 8 月

16 日夜间两个网次向北移了十几公里 , 09: 23 在

(113°41′25.80″E, 21°30′42.84″N)向右后方转向, 15 min

后于 09: 38 在(113°41′53.88″E, 21°30′45.00″N)起网。

该网次拖网作业时长为 3 h 13 min, 拖网总距离

28.42 km。 

图 5(d)为 D 段第二网次的拖网轨迹。8 月 17 日 09: 

49 粤渔 10000/10011 开始下白天第二个网次, 下网速度

为 0.9~4.9 m/s, 09: 58 在(113°42′47.88″E, 21°30′50.76″N)

开始拖网, 网航速为 1.8~2.9 m/s, 航迹在 21°30′51.12″N

附近, 10: 22 在(113°45′02.88″E, 21°30′50.76″N)向东北转

向, 拖网 3.5 km 后, 于 10: 44 航行至(113°46′55.92″E, 

21°31′36.84″N)转向东拖网, 航迹在 21°31′37.56″N 附近, 

11: 17 在(113°49′59.88″E, 21°31′37.92″N)向东南转向, 

拖 网 4 km 后 , 于 11: 43 航 行 在 (113°51′41.76″E, 

21°30′07.92″N) 向 东 拖 网 , 12: 32 在 (113°54′59.76″E, 

21°30′06.84″N)附近起网。该网次拖网作业时长为 2 h 

42 min, 拖网总距离 26.37 km。 

2.2.2  捕捞强度分析 

图 6 为 2017 年 8 月 16 日至 9 月 16 日的捕捞强

度空间分布情况。从图 6 可以看到, 粤渔 10000/10011

的捕捞强度空间分布不均匀, 高强度区分布在 A、B、

C 和 D 四个区域, A 区域面积约 50 km2, 范围为

113°44′E~113°51′E, 21°31′N~21°33′N, B 区域沿纬线

呈南北线状分布, 长度约为 8 km, C 区域和 D 区域沿经

线呈东西线状分布, 长度分别约为 4 km 和 12 km。从

船位点密集度来看, 约 30%的作业集中在占总作业区

域的 10%, 约 50%的作业集中在占总作业区域的

23%, 70%的作业集中在占总作业区域的 43%。 

 

图 6 捕捞强度空间分布 

Fig. 6  Spatial distribution of fishing effort 
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图 7 是粤渔 10000/10011 白天和夜间渔船轨迹的

空间分布。从图 7 中可以看出, 白天拖网作业渔场较

夜间拖网作业渔场向北偏移, 且作业渔场分布范围

也比夜间作业渔场更为集中(图 6)。从表 1 中 19 个网

次的统计结果来看, 白天每网的平均拖网时长为 2 h 

53 min, 夜间每网的平均拖网时长为 4 h 44 min, 白

天和夜间每网的拖网距离相差不大, 6 个夜间网次平

均拖网距离为 26.92 km, 13 个白天网次平均拖网距

离为 25.94 km。 

 

图 7  白天和夜间渔船航迹 

Fig. 7  Vessel tracks in day and night 

 

3  讨论 

鉴于不同类型渔船在作业特征上的差异 , 学者

们尝试开展了不同类型渔船北斗 VMS 数据的挖掘分

析, 涉及的作业类型有拖网、张网、灯光罩网和流刺

网等[10, 19, 21-22]。航速阈值法是拖网渔船作业状态识

别的主要方法[23-25]。相关研究表明, 拖网渔船航速直

方图通常呈双峰特征[26], 本研究中粤渔 10000/10011

航速直 方图呈现三 个峰值 , 这 是因为粤渔 10000/ 

10011 在夜间和白天均进行拖网作业 , 而夜间和白

天拖网作业时的航速不同, 因此出现了两个拖网航

速区间 , 从平均拖网航速来看 , 白天拖网航速是夜

间拖网航速的 1.68 倍。白天和夜间渔船处于拖网状

态的航速范围分别是 1.8~2.9 m/s 和 1.0~1.8 m/s, 

与其它研究用到的航速范围 0.9~2.0 m/s[10]、0.77~ 

2.83 m/s[27]和 0.77~2.32 m/s[28]相比, 航速阈值差别较

大, 这是由于渔船拖网航速与渔船的大小、功率和作

业习惯有关 [14], 不同渔船的拖网状态航速区间不可

能完全一致。 

本文采用 20 m 等深线进行航次提取, 这是因为

南海拖网渔船作业海域基本位于 20 m 等深线以深海

域, 南海渔船前往 20 m 等深线以深海域生产的原因

主要有两点 , 一是因为沿岸渔业资源衰退 , 南海渔

船趋向前往更深的海域生产, 二是因为 20 m 等深线

以浅海域受人类活动影响频繁, 不适于生产作业。因

此, 可以通过渔船航迹穿越 20 m 等深线的次数判断

航次数。与张胜茂等[3, 16]利用渔船与渔港所在陆地缓

冲面距离实现航次提取相比, 本文采取的方法可以在

不需要知道渔港信息的前提下获得渔船航次信息。 

张胜茂等 [15-16]根据船速提取网次 , 发现拖网渔

船作业时放网、拖网和起网过程中有明显的航速变

化。本研究发现渔船每个网次船速有类似的规律性, 

渔船航速随时间变化图显示了渔船在停船下网、慢

速放网、提速拖网、停船起网的过程, 可以实现对每

个网次的提取。从图 5 中 C 段和 D 段的前共 4 个网

次的拖网轨迹图来看, 拖网作业时渔船并不是沿直

线航行, 这 4 个网次的拖网轨迹线形状各不相同, 特

别是从 C 段第二网次的拖网轨迹上可以看到粤渔

10000/10011 在拖网过程中发生了 180°的转向, 说明

转向角在判断网次时可能会存在较大误差, 因此不

建议将转向角纳入网次提取需要考虑的参数。 

粤渔 10000/10011 每完成一个网次, 就会调转航

向, 向后方转向并开始下一个网次的作业。该渔船夜

间拖网速度小于白天 , 但拖网时长大于白天 , 从对

粤渔 10000/10011 第一个航次的 19 个网次进行的拖

网距离统计结果来看, 夜间和白天平均每网拖网距

离仅相差 1 m 左右。 

捕捞压力指数描述捕捞强度的方法有单参数法

和多参数法[29], 单参数法如用渔船数量、作业时长来

表示捕捞强度, 多参数法如利用作业时长与航速、渔

船功率组合, 捕捞死亡率等表示捕捞强度。本文采用

作业时长描述捕捞强度。从捕捞强度的空间分布来

看 , 捕 捞 强 度 的 空 间 分 布 不 均 匀 , 整 体 上 粤 渔

10000/10011 拖 网 轨 迹 局 限 于 113°44′E~113°51′E, 

21°31′N~21°33′N 范围内, 说明渔船的作业渔场很集

中。近岸海域拖网作业渔场的范围小于离岸海域拖

网作业渔场的范围。Jennings 等[24]的研究结果表明

70%的渔业活动集中在有渔业活动记录 40%的区域

内, 本文中拖网时长大于 1 000 s 的船位点占总船位

点的 25.86%, 约 70%的作业集中在总作业区域的

43%区域内。 

传统的渔业资源调查是采用布点式调查 [30], 数

据的时间分辨率为天, 而 VMS 数据提高了渔业数据

的时间分辨率, 可以实时观测一天之内作业渔场的



 

46 海洋科学  / 2021 年  / 第 45 卷  / 第 10 期 

空间变化分析。从粤渔 10000/10011 在夜间和白天渔

船拖网轨迹空间分布来看, 白天作业渔场更靠近近

岸 , 夜间作业渔场离海岸线相对较远 , 表明渔船夜

间在水深更深海域作业, 白天航行至水深更浅的海

域作业。 

4  结论 

北斗 VMS 数据提供的航速信息反应了渔船在不

同状态下的航速特征。本研究中粤渔 10000/10011 航

速值有 4 个区间, 夜间和白天均进行拖网作业, 夜间

拖网航速小, 拖网时间长, 白天拖网航速大, 拖网时

间短, 夜间和白天拖网的距离相当。 

粤渔 10000/10011 拖网作业过程为: (1) 先是以

小于 1.0 m/s 的较低航速将渔网放入水中; (2) 提速

至 2.9 m/s 以上放网; (3) 降低航速, 进行拖网作业, 

夜间拖网航速在 1.0~1.8 m/s, 白天拖网航速在 1.8~ 

2.9 m/s; (4)在经历夜间拖网 4 h 44 min, 白天拖网 2 h 

53 min 后, 停船起网。 

粤渔 10000/10011 作业渔场集中在 113°44′E~ 

113°51′E, 21°31′N~21°33′N 区域内, 捕捞强度高值区

靠近海岸, 夜间主要在离海岸较远的相对深水区作

业, 白天转移到离海岸较近水深相对浅的近岸海域

作业。 

近年来, 我国渔业科研工作者在北斗 VMS 数据

信息挖掘方面已取得了一些成果, 为渔业管理工作

者了解渔业动态、管理渔业活动、制定管理政策等

方面提供了参考。随着北斗 VMS 系统的普及, 北斗

VMS 的数据量和覆盖面越来越大 , 基于海量北斗

VMS 数据的自动化信息提取和业务化运行无疑是今

后一段时间内的研究重点。 
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Abstract: The vessel monitoring system (VMS) has been widely used in analyzing fishery boat characteristics. In 

this report, we used VMS data of the double trawler Yueyu 10000/10011 from August 16, 2017, to September 16, 

2017, to analyze the status of fishing, voyage, and net extraction and the spatial distribution of fishing effort. The 

results showed four categories of the velocity: <1.0m/s, 1.0~1.8 m/s, 1.8~2.9 m/s, and >2.9 m/s, corresponding to 

stop/low velocity, night trawl velocity, day trawl velocity, and cruise velocity, respectively. Five voyages and nine-

teen nets were found between August 15, 2017, and September 17, 2017. Spatial distribution of fishing effort was 

found to be higher in nearshore waters and lower in offshore waters. Most fishing activities occurred at night in 

nearshore waters, whereas fishing activities in offshore waters occurred during the day. 
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