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ロランＣナビケーターによる測得船位に

ついての一考察一IＩ
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Abstract

TheKagoshimaUniversityFisheriesTrainingShipKeitenMaruestablishedLoran-C

navigatorusepreparedinJapan，sLoran-Cchain9970（SS3）ｗａｓｖｉｅｗｅｄｏｎＮｏ・lreport・

OnthistriptoHawaiiarepeatonperiodofpulserecurrentrate4990(Sl),asimilarexami‐

nation，ｗａｓｍａｄｅｗｈｉｌｅｂｅｒｔｈｅｄｉｎｔｈｅＰｏｒｔｏｆHonolulu・

Thefbllowingresultwasestablished．

’）Relatedpositionondisintegrationandship,spositiononthechartwassameasprevious

findin９．

２）Honolulubarborwasthefixedpositionfbrtheexamination・Theship,spositiononthe
cｈａｒｔｗａｓＯ､３ｍｉｌｅｓｓｏｕｔｈａｎｄＯ・O6mileseast、

３）ThefindingonLoran-CpositionofShip,saccuracywasNNSSpositioncomparewas

veryexceled．

緒 言

現在ロランＡに代るロランＣが広く利用されるに至った．鹿児島大学水産学部練習船敬

天丸（854.55t）も日本無線ＫＫ製の全自動ロランＣ受信機およびロラン座標変換器を設置

しこの計器の船位誤差を調べる目的で日本近海に設けられているロランＣチェーン９９７０

(SS3）を使用した場合の調査結果に関しては第１報')で述べた．これに続き今回はハワイ諸

島に設置されているパルス繰返周期４９９０（S1）のロランＣチェーンを用いてホノルル港に

停泊中測得したデーターを基に同様の調査を試みたので報告する．

調査方法

1980年４月28日より同年７月24日にかけてハワイ方面へ航海し，その間にホノルル港に停

泊した期間を利用して調査を実施した．データー取得のために使用した計器は第１報と全く

同じものである．即ち，JNA-710型ロランＣ受信機，NDC-710型座標変換器およびNBA-

3374型附属ユニットで構成されたロランＣナビゲーターである．

＊鹿児島大学水産学部練習船敬天丸TrainingshipKeitenMaru,FacultyofFisheries,Kagoshima
University
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停泊場所はオアフ島ホノルル港Ｐｉｅｒ２Ｃであり，海図より求めた位置は２１o-18'､35Ｎ，

157.-52'､04Ｗである．また使用したロランＣチェーンはハワイ州に設置されているパルス

繰返周期４９９０（Ｓ１）でJohnston島を主局としてハワイ島北端を結ぶＸ局，およびＫｕｒｅ

島を結ぶＹ局である．

ホノルル港内の停泊位置をFig.２に，ロランＣチェーン４９９０（Ｓ１）のベースラインを

Fig.３に示す．

調査の期間は1980年６月161Jより６月271-1迄の間であり，一時間毎に座標変換器に表示さ

れた船位を記録した．また第１報と同様ホノルル港停泊中ＮＮＳＳにより取得された船位も

記録しそのバラつきに関しての精度の比較を試みた．

Table1．ConstructlonorLoran-CNavigator．

その椛成をＴａｂｌｅｌに，また本体をFig.１に示す．

停泊場所はオアフ島ホノルル港Ｐｉｅｒ２Ｃであり，海図より求めた位置は
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LoranReceiver

Processo1・

PowerSupplyUnit

AntennaCoupler

WhipAntenna l（２ｍ）

蝋
撫
崎
刊

》
繍
感

識
蟻
榊

職
蝉

166

、
殉
。
狸

&も種啓

躍謬嘩剣



嶋田：ロランナビケーターによる船位について－Ⅱ
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Fig.２．ＭａｐＳｈｏｗｉｎｇｔｈｅｂｅｒｔｈｏｆＫｅｉｔｅｎＭａｒｕinHonolulu．

、
。

Fig.３．MapShowingtheBaselineofLoran-C４９９０(Sl)．

結果と考察

ＩロランＣチェーン４９９０（Ｓ１）による船位
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オアフ島ホノルル港Ｐｉｅｒ２Ｃに着岸中ロランナビゲーターにより測得した船位は95回であ
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6．１８

Table２．Ship,spositionbyLoran-CNavigatorinHonolulaPier2-C．

6．１９
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ChangeofTimediHbrence

４９９０(Sl)-Ｘ

－Ｙ

12340.2～12340.4,uＳ

37192.2～37192.6/2Ｓ

りそのうちの一部をＴａｂｌｅ２に示す．

データーの取得は入港日の1980年６月16日の現地時間の19時から開始し出港日の６月27日

の９時で終了した．この間調整不備の為，信号波形の消失，サイクル検出誤り等のため４マ

イル位の大きな船位誤差が発生し船位としての価値がない為その間は除外した．また都合に

より記録出来なかった場合もかなり存在した．この信号波形消失等の原因としてNBA-3374

型附属ユニットに設けられている防害波除去用ノッチフィルターの調整が不適格であったた

めに発生したと考えられ，８５ｋＨｚ以下および115ｋＨｚ以上の妨害波除去周波数をよく調整

しておく事が非常に重要であると考える．

受信器に表示された時間差は４９９０（Ｓ１)-Ｘに於いて12340.2ﾉａｓから12340.4ﾉａｓ,又Ｙで

37192.21ａｓから37192.即ｓであった．これにより船位も緯度にして最大0.16mile,経度で

0.05ｍｉｌｅの変動を示した．第１報に於ける時間差の変動はＸおよびＹともに０．３ﾉｕｓであ

り今回のＸＯ.即s,Ｙ０．４ｌａｓの変動と変りがなく，同一場所にてもこの程度の時間差の変動

はあるものと考える事が必要と思われる．海図により得られたホノルル港Ｐｉｅｒ２Ｃの船位を

中心とした誤差円をFig.４に示す．

Fig.４によって表わされた如くロランナビゲーターにより取得された船位のバラつきは，

南北方向へ0.2ｍｉｌｅの間，又東西方向へは0.1ｍｉｌｅの間に全てが集中する．この事は大変

優れた性能である事を示すものである．

第１報に於ける結果と比較した場合，南北方向にやや広がりを見せるもののその差は０．１１

6．２５
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嶋田：ロランナビケーターによる船位について－Ⅱ
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Fig.４．RelationbetweenFixedpositionandLoran-Cpositionin
Honolulu．
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ｍｉｌｅであり，東西方向については逆に0.03ｍｉｌｅ狭くなる．これには位置の線の交角などの

影響も当然含まれるものと解される．

総合的に今回の結果と第１報の結果とを比較した場合，チェーンの違い，停泊位置の違い

等環境の違いによる誤差は全んどみられない．

但し海図により求めた船位から小さい距離ではあるが南東側に取得船位が表示される事は

この受信機自体の定誤差かどうか，機会があれば調べてみたいと考えている．

ロランＣの時間差測定に於いて条件よく測定した場合の測定精度は約０．１ﾉａｓといわれて

おり，アメリカの実験では0.04ノリｓと云う報告もあり2）特に今回の様に伝搬経路の全んどが

海上という導電率が陸上に比べて大きく，かつ一定している事は測定精度上重要な事である

と考える．アメリカの研究によるとロランＣの地表波による測位は現在船舶で使用されて

いる電波計器の中で最も精度が高いと報告されている.2）
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● ●

Ｎ

Ｓ

岨ｍｉｌｃ

●

●

Ｆｉｇ．５．RelationbetweenFixedpositionandNNSSpositioninHonolulu．

●
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嶋田：ロランナビゲーターによる船位について一Ⅱ 1７１

ＩＩＮＮＳＳによる測得船位

1980年６月16日より６月27日迄のホノルル港停泊期間中に敬天丸に装備された北辰マグナ

ポックス400ＭＨｚ帯一波用の人工衛星航法装置により取得された船位は140回である．そ

の一部をＴａｂｌｅ３に，又海図上の停泊位置である21.-18'､35Ｎ,157.-52'､04Ｗを中心とした

誤差円をFig.５に示す．但しこれには測地系の換算は行なっていない．

測得された場所は南東方向に52％，南西方向に38％でありそのほとんどが南側に測得され

残り10％が北側に測得された．ＮＮＳＳにより取得される船位は高精度であると云われる3）が，

Fig.５で判明する如く船位精度の調査の一方法であるそのバラつきを見ると，ロランナビ

ゲーターにより測得されたものよりはるかに大きい事は否定出来ない様である．

ロランＣの利点の一つとしてロランＡに比べて伝搬範囲の拡大があげられるがしかしそ

の使用可能範囲はどうしても局地的なものである．その点全地球をカバーし，かつ全天候的

である衛星航法に依存する場合も多くその上船位の記録が可能な事等有効な航法装置である

事は言を待たない．しかしその精度のみを重要視した場合にはロランｃによる船位精度の

方が優れていると云えるのではないかと考える．

要 約

９９７０（SS3）のロランＣ電波を使用した第１報に続き，今回はホノルルに停泊中４９９０

(Ｓ１）の電波を使ってロランＣナビゲーターによる船位取得実験を行ない，次の結果を得た．

1．得られた船位のバラつきや，チャート上の船位との関係は第１報と同じであり，ロラン

Ｃチェーンの違いによる差は認められなかった．

2．ホノルル港停泊中における船位の誤差は0.3ｍｉｌｅ南，0.06ｍｉｌｅ東でありそのバラつき

は非常に小さい．

3．ロランＣにより得られた船位は同時に得られたＮＮＳＳの船位に比べても非常に優れて

いる．

終りにデーター取得に関して御協力をいただいた辺見船長をはじめ航海士および乗船学生

に対してお礼申し上げます．
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