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1. はじめに

海上保安庁は，日本周辺海域Kかけるデッカチェーンの整備を進めているととろであるが，昭和 60年度

Kは，北海道，北九州，東北，関東，四国各デッカチェーンK続き 6番目となる北陸デッカチェーンの開局

を予定している。とのため，水路部では，昭和 59年度とれUてともなう北陸デッカチェーン用デッカ海図の

刊行を予定して沿タ，とれらのデッカ海図の作成K，昭和 59年度導入した図化装置でデッカレーン曲線の

自動作図を行うため，デッカレーンの計算手法を改良したので報告する。

2. デッカ海図について

デッカ海図Kは，多数の赤，緑，紫K色別した各局のデッカーレーンが，ゾーン及びレーン値をともなっ

て航海用海図K加刷されている。航行する船舶は，デッカ受信機で，各局のレーンを読取り，デッカ海図K

記入し，自船の位置を求める。しかし，デッカ受信機では，ゾーンの識別が出来左いのでデッカ海図Kよ!J, 

自船が存在するゾーンを決定する必要がある。また近年，マイクロコンピュータの発達Uてよ b，連続的Kデ

ッカ電波を受信し，自船の位置を， 緯度 ・経度表示するデ ッカプロセッサが開発され，使用されているが，

やはり，ゾーン・レーン値を初期値として設定し念くてはならない。とのため，デッカ海図は，デッカ航法

を使用する船舶Kとっては，欠〈事の出来ないものとなっている。

3. デッカレーンの計算

デッカレーンの計算は，従来，緯度切り文は経度切りと呼ばれる手法Kより計算されてかb，緯度線上も

しくは，経度線上K存在するレーンが，計算結果として得られ，デッカレーンを作図する場合は，との緯度

または，経度根上K打点したレーンの内，同一レーンを次々 K結

び製図していた。しかし，各レーンの位置の打点及び，レーンの

製図Kは，相当な時間を要していた。とのため，とれらの作業負

担を軽減するため，デッカレーン計算Kレーン追尾計算手法を使

用し，図化装置Kよるスクライフ・方式Kより作図するとととした。

との計算手法は，第 1図，デッカレーン計算ブロックダイヤグラ

ムK示すように，まず，計算を行う区域を，緯度，経度4点で指

定し，その区域K含まれるレーン値を，区域指定した緯度・経度

線上ですべて計算する。計算された各々のレーンを，レーンどと
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計算図郭区繍の設定

図郭内に含まれるレーン値計算

各レーンごとの計算開始点と計
算終了点の選択
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第 1図処理の流れ図



Uてまとめ，そのレーン

どとの計算開始点及び

計算終了点を選択し，

第2図のよう K，レー

ン追尾計算手法Kよb

計算を行う。その結果，

各レーンは，計算開始

点から，計算終了点K

向って，緯度・経度情

報Uてよ b，一連のまと

まりと 1.dJ，図化装置

による自動作図K有効
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第2図 レーン追尾の概念図
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計算終了点

念データを作成するととができる。

ととで使用するレーン追尾計算手法は，第 2図K示すよう K計算開始点から区域内K向け計算ウインド

（第2図左上付図の a～b' b～ c J s～bは同一間隔ウインドを示す）を設定し，各ウインド端点のレー

ン値を計算し，求めるレーン値が，ウインド上のどの位置K存在するかを計算する。（第2図左上付図の×

印が，求める位置）。第 2図の↑ 3～↑ 4，↑ 7～↑ 8VL示すよう K，レーンの進行方向Kよっては，ウイ

ンドが計算基点（次の同一レーン位置を求めるための計算済みの点）を中心として，右または，左回b('(90 

度回転し，レーン追尾を行うととKょb，曲率の大きい局付近であっても十分追尾出来る手法となっている。
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第 3図 デッカレーンの作図例（関東デッカチェーン）
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第 3図は，得られた各レーン値のまとまりを作図した例で，関東デッカチ zーンの館山（主局）付近の様

子を赤局 3レーン，緑局 3レーン，紫局 6レーン間隔で図示している。図中西側の凸部は，海図Kよっては

図郭を突出した部分があるが，とれらKも対応出来るととを示している。

デーカレーン計算の基礎となる， 2地点聞の距離計算式等は，従来と同ーの方法で行つてなb，すでK発

表されている（佐藤 19 6 7 ）ので，参照されたい。

4. 本手法の特徴

(1) 図郭区域，局名，計算レーン幅，計算間隔を指定するのみで，単純化した計算処理が可能と念った。

(2）主従局付近のデッカレーン曲線の曲率が大きい場所でも問題なく計算が出来る。

(3）従来の手法K比較し，計算後の補間処理が必要なくな b，デッカレーン図を作成する時間が大幅K減

少した。

(4) デッカ海図作成Kあたって，作業用むデッカレーン図（陸上電波伝播補正を除〈）が，短時間K作成

可能とな b，従来，できなかった図上での検討が可能となった。

5. まとめ

デッカレーン’計算K，レーン追尾計算手法を採用したのは，北陸デァカチェーンの建設Kともなう，デッ

カ海図の刊行K対応したものであるが，との手法は， 1977年，著者が， 20万分の 1の大陸棚の海の基本

図調査等のためK，ロランC曲線図（ロランAも可能）の自動作図用K開発したもので，本手法を使用した

ものKは，日本水路協会発行ロランC漁業用図なよびl内部作業用のロランC曲線図，デッカレーン図，デッ

カハイフィックスレーン図の作成K使用している。レーン追尾計算手法は，双曲線航法用図の作成K主とし

て使用しているが，任意の位置からの等距離線を各種図法K図示する場合tても有効であるo
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