
可搬型音波流速計について

－紹介とそのデータ処理一

馬場典夫：第五管区本部水路部

登嶋茂：海洋情報課

Transportable Acoustic Doppler Current Profiler 

-Introduction and Data Processing-

NorioBaba: Hydro.dept. 5th R.M.S.Hqs. 

. Shigeru Toyoshima : Oceanographic Data and Information Division 

1. はじめに

第五管区海上保安本部水路部には本庁及び他管区iζ先駆け，可搬型の音波流速計（AcousticDoppler 

Current Profiler，以降ADCPと称す）が，昭和62年度末配備された。

ADC Pは，船から発射する超音波によりドップラー効果を利用して，海中の浮遊物から得られる対水船

速と海底から得られる対地船速との差から水の流れを求めるもので，観測船により航行しながら複数屈にわ

たる流向流速を観測する乙とができる。

!lllリ流方法で，今日，主流となっている係留線を用いた流速計による定点観測方法は，流れの強い海域や船

舶の幅駿する海域では，流速計を設置すること自体困難であり，流速計の流失事故も多い。また渦等が発生

する流れの複雑な海域では，流況を解明するうえで，多測点による同時観測を行う必要があり，設置・保守

・揚収等の作業lζ多くの労力を要するほか費用も嵩むなど，問題点も多く，乙の測流方法による観測可能海

域は，かなり限定されている。内海におけるとの様な海域は，明石海狭をはじめ，船舶の主要航路や好漁場

となっている海域が多く，流況の早期解明が望まれていながら，観測が十分に行われておらず，研究等の基

礎資料となるものが少ない。長近，進歩の著しい数値モデルにおいても，その計算結果の検証を十分に行う

ととができないのが実状である。さきに述べた ADCPの特徴は，乙れらの海域における有効な測流方法の

ひとつとなる可能性を示唆しており， ADC Pの信頼性については中国工業技術試験所により検討され，係

留線を用いた流速計による測定結果と良い対応を示す乙とが報告されている。

乙とでは当管区iζ配備された可搬型音波流速計の紹介とそのデータ処理について報告する。

2. 可搬型音波流速計の概要

可搬型音波流速計の仕様を第 1表i乙示し，との構成機器について第 2表，第1図及び写真 l, 2 Iζ示す。

乙のADCPは，航行中の観測船から水深 5mから lOOmまで16屈にわたり，最短3秒間隔で連続的lζ流

向流速及び音響散乱強度を測定するととができ，同時にその測定位置をロランC航法装置により簡便に測位

する乙とができる。さらにオプションにより水温センサーを取り付け，流向流速の測定と平行して表面水温

の連続観測を行うととができる。

各局の流向流速は，観測船lζ取り付けた送受波器から発射される超音波のドップラー効果を利用し，海中
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第 l表仕様

名 称 超音波 ドップラ一流速計 日本無線練式会社製

測定項目 流向流速 測測測定定定可層層能深度 5m～lOOm浅但）し水深の80%以内
厚数 ~6層（水深 40m以 、Bm 

測水定髄範囲 流向。～360度 流速 0～500cm/s
対地船速 定深但 適囲 5m～400m 

し 正な海底反射強度が得られる喝合
測 範囲 前左数回進右 O～19.9kn 後進 O～9.9kn

。～±9.9kn
音響散乱強度 測測定定層範 iy層00 

dB～－50dB 

使用周波数 125kHz 

音波発射方向 前後左右 4方向

ロランC 受信周波数 lOOkHz 
航法装置 位干置渉補除去正主主置 手自動動 日コ、 半固定 1コ

平均化時間 15秒～1800秒（ 3秒ステップ）

測定精度 鉛流速速誤誤差差 ± （（船1%rms+O.lkn ＋以10内c） 
± 速の2%rms mis以内）速

平だ均化時間を大きくすることにより流 誤差の低減が可能。
た し、適正な反射強度が得られる場合。

作図項目
水平分布図 矢表印ベクトルによる流乱響グ強散向ラ流度速

垂直分布図 流南円向示流成ァ分速ーによグるラ音フ響、散音分 乱強度グラフ
・東西成 プ

時間変化聞記録北 タの再生によるオフライン処理

ディスプレイ 液晶表示器 640X400ピクセル

ハードコピー 用紙I簡A4、 l画面/lOsec、グラフイック画面のコピー

データ記録 磁フ気ロ記ッ録ピ装ーデ置ィスク 最最大大~~時時間間 （（記記録録間間隔隔3~秒秒）） 

磁方位気コンパス
センサー

方位船精舶度搭 ± 2度気以内
載の磁 コンパスに設置して使用

唱邑 源 AClOOV± 10%以内、 50/BOHz、lkVA
一一－一一 一一一

構 造 可綴型

水温計 測定範囲ー10～50℃ 測定精度 ±0. l ± ldigjt 

ロラン C航法袈置 II主立て 了二 A I lヂ ジヲ ル水温計 lI 送受波器

第 1図 可搬型音波流速計の構成機器系統図

の浮遊物からの反射波から得られる対水船速と，海底からの反射波から得られる対地船速との差から，船に

対する相対的な流れを求め，乙れに方位を与える乙とで求められる。乙のADC Pでは，方位の測得方法と

して磁気コンパス方位センサーを用いており，観測船搭載の磁気コンパスに， ζ のセンサーを取り付け，磁
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第 2表可搬型音波流速計構成機器

~ 

情成機器名 重量 機

制御表示器 l~ k g 各織成機器の制御をiJい、測定結果をヂィスプレイぷ
示する。

トーーーーー－『・ーーーー『『..・司一ー－ 一一・一品目ー一一一一一一一一一一一
信号処理器 28kg 各梅i求機緩からiまられてくるデータを処理し、その結

J果を制御表示務に送るω

一 一一」一
送受波器装備 88kg 送受波器本体46旬、舷測金具25kg、取付台18kgf.I為らな

り、本体は超音波の送受信を行う。

ハード 22kg 制御表示器に表示されている画面を高速度でハードコ
コピー装置 ピーする。

磁気記録装置 5kg 30MBの大容量の磁気テープに測定結果を記録する。
トーー一ーー一一ーーーー一ー
ロランC 3kg ロランCの測位システムで観測位置を測定し、信号処
航法装置 理器にデータを送信する。

デジタル水温計 5kg 水温を測定し、信号処理器にデータを送信する

一一磁気コンパス 磁気コンパスに取り付け、直援磁気コンパスの指す方
方位センサー 位を読み取り、信号処理穏にデータを送信する。

ON LDE 可綴型音波流速言十起動プログラムで、観測時に使用す
7＇ロィゲラムデイM る。

OFF LINE 測定結果再現用プログラムで、制御表示器および磁気
7＇ログ．ラムヂイM 記録薮置のみで測定結果を測定中同様に再現する。

気コンパスの指す方向を直接読み取る乙とができる。また乙の方位センサーに代わり，ジャイロコンパスか

ら方位を得る乙とも可能としている。

流向流速の計算iζ用いる対地船速の値は，海底からの反射波から得られる値iζ代わり，ロランC航法装置

から得られる航法船速の値を指定する ζとができ，海底から適正な反射強度が得られない海域においてもll!U

流観測を行うことができる。ただし，との場合ロランC航法装置の精度上，海底からの反射波による対地船

速の値を用いる場合i乙比べ精度が低く，観測船の定速度航行を心がける必要がある。

乙れらのデータ処理は，信号処理器において周辺機器の動作により中断されるζ となく行われており，計

算された各層の流向流速値は，浪u位データ等と共lζ制御表示器lζ送られる。

制御表示器には大型画面が備わっており，測定結果をリアルタイムで画面上iζ表示させ，船上においてモ

ニタすることができ， ADC Pの動作モードの変更，観測線の変更等，即座lζ対応するととができる。乙の

測定結果の画面表示の方法として，次の 4通りの方法がある。

(1) PROFI L画面 （第2図一 l 参照）

流向流速または流れの東西成分南北成分及び散乱強度の鉛直分布図

(2) PROGRS画面 （第 2図一 2 参照）

任意層における流向流速の時間変化図

(3) CHR T画面 （第2図一 3 参照）

任意層の流速ベク トjレ及び散乱強度の水平分布図

16層の中から 3層を同時に作成させる乙とができ，画面表示させる層は随時切り替え表示させるととがで

きる。
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C.SPEED [crn/s] DA花 89/7/ 3 
200 日 18 360 -10日－6 ~ 9:59:34 

POS I TI OM (t..RN) 

：~ ( 
N 34°33.89’ 
E 135° 6.94’ 

30 COMPASS 27UI • 

40 SPD gg 0 9 kn 

：~1 ) 50 50 
DIR 2 • 4 ' 
(REF-OOP 

60 60 DEPnt 86 rn 
TEMP ~.a ・c 

70-:1 70 70 
PROFILE OF ~1-2) 

80 80 ~ SPEED/DI SV 
NS/EW SV 

90 90 90 

100 1日日 100 

cIDo札Eo~＝コD仁9'IB二3AコR亡EC二Nコ0.臣＝函61口1 亡二コ匿産国医璽附宣言wa飢tdJ回di豆日

第 2図一 1 PROF I L画面

CURRENT SPEED DA花 89ノ 7/3 
[cm/ s] 

T 
11:11:40 

2四
POSITION (LRN) 

N 34°34.14’ 
E 135・4.99’

100-l 
co卜!PASS 193.0・

SPD 7 5 1 2 kn 
日｜ F～、rvvv vv－、ー ~ 

DIR JF8 ) 4 I 

CURRENT 0 IRECTION (R -OOP 

［叫。 T DEPnt 56 rn 
花附 ~－9 ・c 

180-l I 11¥rll I Al ¥I¥ LA 1 l m 
CUR~TNT 
SP 4 ~ crn/s 
DIR ’ 30 

R, 自由
TIME SPAN 2 hou「

9・2由 :1.0，骨量 :1.0,30 :1.:1. 日目

F札王卜年制E= D9703A REC NO. = 1311 
IBID己巨匠コ仁二コに二コE歪函 仁二コ匪E匡蛮函[Qfil][OOffi] 

第 2図－ 2 PROGRS画面
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」 DA花 89/7ノ 3
ST. 10:52: 6 

11:49：~ 

IN花RVAL 60 sec 
CHART l/ 8岡 田

C印TN 34'36.町’
E 135' 6.田’

一一 VEL:1四 cm/s

0 SV :-0 dB 

・A.LAY [ t] 12.0m 
1日3.0cm/s 1回 .5

B.LAY[ 4] 30.0m 
日.0cm/s 0.0・ 

C.LAY[ 7］羽.0m
日.0cm/s 0.0・

38.0曾’

’a

，，
 

－三ーー ： 

36.自由’

、、
ー

ヨ4.自由’

＼ 、、
＼ 、

＼ ＼、
＼ 
~ 

、守、、
~ · c;. · ： ··＂，さ

.,+,-

・・＋ー

日2.00’ "04.00’ 日6.白骨’ C門T~~~BAcK ω回 "1.0・自由’

仁二コ匡歪illEE盈璽匡豆函匝亙百[fflli己巨匠コ仁二コ亡二コ~

第 2図－3 CHRT画面

DA花 89/7/ 3 
NO DEPTH SPE回 DIRECTION Sv. 9:52:34 

(ml (cm/s] (deg] CdBl 
POS IT! ON ( LRN) 

1 12.0 36 145.4 -157.0 N 34°34.55’ 
2 18.0 つ－二重c、2 12.9.8 -61.9 E 135’6.99’ 
3 24.0 30 134.8 -64.0 
4 30.0 J門 司.;) 12.1.6 -63.6 COMPASS 198.0 ° 
5 36.0 35 12.6.8 -158.3 
6 42.lil 2.7 110.7 -156.4 SPD 7. 3 5 kn 

43.日 31 115.5 -158.1 DIR 197. 4 
8 54.0 2.5 12.0.5 -159.1 (REF-DOP) 
9 60.0 日 日.0 -110.0 
1日 66.日 日 日.0 -110.0 DEPTH 76 m 
11 72.0 0 臼．日 -11日．匂 在MP 2.0.a ・c 
12 78.0 日 日.0 -11日.0
13 84.0 日 日.0 -11日.0
14 00.臼 臼 日.0 -110.日
15 96.日 日 0.0 -11日．日
16 1臼2.0 日 日.0 -110.0 

円 L王N附E=D広9市三3コQR仁EC二Nコ0. = 54t ト旧制 us回！ • 

巨~[Q!Iコ 巨函日 亡二コ匡亙国臣盈璽[QiBJJ［］亙函

第2図－ 4 DATA画面
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(4) DAT A画面（第 2図－ 4 参照）

16層の流向流速及び散乱強度を数値で表示する。

これら 4種類の画面は，観測中随時切り替え可能であり，表示中の画面をノ、ードコピー装置により 1画面

10秒以内の高速で， ADC Pの測定動作に影響与えるととなくコピーする ζとができる。

測定結果は30MBの 1I 4インチカートリッジMT及び lMBのフロッピーディスクに記録するととができ，

観測終了後，電子計算機によるデータ処理を可能としている。カートリッジMT及びフロッピーディスクの

記録容量を第3表に示す。

第 3表 カートリッジMT及びフロッピーディスクの記録容量

記録間隔 カート リyジ::vtT フロッピーディスク

3秒 19時間30分 i時間40分
一一一一一一 ・-・・- 一 一 一

30秒 19 5f時間（ 8日） l 6時間tl0分
ト ー 一一一一 一一一一 一一一一

l分 390 時間（ l 6日） :.l :i時間 20分

l O分 3 '.) 0 0 時間（ l 6 2 rl) ;) :1 31昨隙.l2 0分（ l 3「！）

制御表示器のCPU にはNE C社製パーソナJレコンピューターPC 9801UV21が用いられており，ユー

ザーによるプログラムの作成，市販プログラムの使用も可能である。またメーカーにより，観測終了後，カ

ートリッジMT及びフロッピーディスクに記録された測定結果を制御表示器により，観測中同様に再現する

プログラムが提供されている。

乙のADCPの構造は可搬型となっており，必要に応じ，取り付け，取り外しが可能となっている。

3. データ処理

(1）データファイルについて

乙のADCP により測得されたデータファイルには，多くのエラーデータが含まれており， ζ れらを修正

削除し，解析を行う必要がある。またデータファイノレは解析終了後，破棄されるものではなく，他の研究者

にも基礎資料として利用されるべく，提供しやすい形で保存される必要がある。このデータファイ Jレの構造

について見るとバイナリーデータで， 1レコード 512バイト 256個のデータからなっており， 多くの重複す

るデータが存在している。乙の乙とはユーザーにとって決して利用しやすい形であるとは言い難く，後のデ

ータ処理を容易なものとするためにも，データを整理し新たにデータフ 7イJレを作成する必要がある。

そ乙で五管区では第4表－ l, 21ζ示すランダムファイ Jレ， 1レコード 256バイトのデータフォーマット

を決定し， ADCPから得られる生データフ 7イルを変換し， 2次データファイノレとして，以降のデータ処

理に使用している。

乙のデータフォー7 ットは，各エラーデータの修正削除等，基礎的なデータ処理においてデータのプリン

ト，プロット等アプリケーションのプログラムが共通して使用できるよう決定されており，データフォー

マットの第 1レコード中のヘッダ情報に，フ 7イルの処理状況を示すデータを設けている。とのデータから

処理するファイ Jレがどの様な処理を経てきているのか判断するととができる。
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(2）データ処理

第 4表－ 1 五管区作成データフォーマット

第 lレコード：ヘッダ情報

No. データ名 TYPE バイト数 備 考

l 観測名 文字型 40 
2 年 II 2 西暦の下2桁で表す
3 月 II 2 
4 日 ，， 2 
5 データレコード数 重量数型 2 第1レコードは含まない．
6 コメント 文字型 60 
7 ファイル情報 整数型 2 ※1 
8 接続ファイル1 文字型 12 前ファイル名
9 接続ファイル2 文字型 12 後続ファイル名
10 ファイル処理情線 3藍数型 2 本体処理穏ステータス ※2 
11 II II 2 散乱強度 ※3 
12 ，， II 2 対地・航法船速差 ※4 
13 II II 2 マニュアル削除 ※5 
14 II 

” 2 来定儀 ※6 
15 II II 2 プアイJレ ※7 
16 II II 2 位置補正 ※8 
17 II II 2 平均化}j・法 ※9 
18 II II 2 平均化範囲 ※1 0 
19 II II 2 修正※11
20 II II 2 未定儀 ※12 
21 ，， II 2 II ※1 3 
22 予 備 米定儀 98 

※1 生データファイルからの変換時、ひとつのブアイルに収まらないとき、その
ファイルが何番目のファイルであるのかを示す．第1ファイルはOとなる．

※2 本体処理務ステータスによるフィルタ
0：未処理 l：対水モード 2：対水モード＋海底探査中データ

※3 散乱強度によるフィルタ O：未処理その他：定義値（1/10)
※4 対水船速と航法船速の差によるフィルタ 0：未処理その他：定義値(1/10)
※5 7ニュアル削除 0：未処理 l：実行
※6 未定儀
※7 ファイルの切り出し・結合処理

0：未処理ー位：実行十位：複数のファイルからなる
※8 位置岡正処理 0：未処理 l：実行
※9 平滑化の計算方法 0：；米処理 1：ベクトル平均 2：スカラー平均
※l 0 範囲の設定方法 正の似： U!1般による設定lit! fl.の値：時間による設定値
※11 7ニユアル修正 0：未処理 l：笑行
※ 1 2 米定｛畠
※13 未定俗

データを大別してみると，時間，位置，観測値及びADC Pの動作モードを示す 4つのデータに分けられ，

観測値はさらに各層の測定値，水温，水深及び船速等航海データ lζ分類される。時間，位置，観測値のデー

タは何れが欠けても他のデータが意味そなさなくなり，極力エラーデータを修正削除する必要がある。各エ

ラーデータについて見ると次の様なことが言 えるo

①時間データ

データファイ Jレに記録される時聞は，制御表示器内蔵の時計の値が採用されている。制御表示器の時計は

システムの起動時iζ時計の確認及ひ設定処理が促されるが，時間データのエラーは乙のときの設定ミス，ま

たは慣れによる確認画面の見落としが主である。

② 位置データ

位置データはロランC航法装置から取り込まれており，エラーデータはロランC航法装置のエラーに従う。

エラーには，主局従局の欠射，天候や地形等の影響を受けロランCにより正確に測位できない場合や地域偏
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第 4表－ 2 五管区作成データフォーマット
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差等がある。位置の補正方法として次の方法が考えられる。

イ．対地船速が得られている場合，対地船速を積算するととにより補正する。

ロ．位置確認点聞を定速度航行しているものとして補間する乙とにより補正する。

ハ．外部測位システムにより同時観測した測位データにより補正する。

③観測値データ

観測値のエラーには多くの要因となるものが存在しており，それぞれの要因に従い，修正削除等の処理を

行う必要がある。

イ．各局の流向流速の計算lζ用いる対地船速が，海底からの反射波によるものであるとき，正常に ζの反

射波が得られない場合があり，このときの出力結果の信頼度は小さい。正常lζ得られているかどうかは

本体処理器ステータスと呼ばれるデータより示されている。

ロ．各屈の散乱強度iζ適正な強度が得られない場合も出力結果の信頼度は小さい。
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ハ．水深50mを超える海域で浅海モードで観測した場合，前送信の海底反射波を拾い，正常な水深表示と

ならないことがある。乙のときも正常に海底が捉えられていないため，出力結果の信頼性は低い。 ζの

エラーは測得水深と海図上．水深と比較する乙とにより判断する乙とができる。

ニ．海底付近の流速が異常に大きく得られる場合があり，散乱強度も強めに得られる乙とがある。海底か

らの反射波による影響によるものと考えられるが，一定の基準はなく，経験lζ基づき判断する必要があ

る。

ホ．船の速度変化による影響や船速に異常がある場合，ロランCの航法船速と比較することで判断すると

とができる。

へ．方位は方位センサーにより直接，磁気コンパスから読み取られているが，磁気コンパスは船体の持つ

磁気により影響を受け，また送受波器の取付角によっても誤差が生じる。乙れらの誤差は同一測線を往

復観測することにより見積る ζ とができる。

卜．航跡を通過するとき船による庄流を拾うととがある。

ニ．動揺が激しい場合，揺れが速度に加味されるため，得られる出力結果の信頼性は低い。

当管区ではとれらのエラーデータの処理をスムーズに行うため，第 3図の様な観測里子帳を作成し，観測中
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における ADC Pの動作モードの変更，測点の到着，針路の変更，位置確認点の通過，航跡や潮目の通過な

ど，後のデータ処理lζ必要と思われるととは全て時間とその内容を記入している。また気象要素も併せて観

測し，海面状態は船体の動揺の目安となるため必ず記入するように心がけている。

五管区作成プログラムについて第 5表－ l, 2及び第 4図lζ示す。プログラム言語はMS-DOS ver 3.1 

N88－日本語BASICであり，乙れらのプログラムは全てメニュー画面から立ち上げることができる。

第5表－ 1 五管区作成プログラム

77イJレ名 DP PRDTI . BAS 

プログラム名 音波流速百十 11~データ 7 アイ jレのプリントアウト

作成者 馬場典夫

処理内容 CMT及びFDに記録された l1~データファイルのプリントアウトを行う．

77イJレ名 DP-CONV. BAS 

プログラム名 音被流速百十Z次データファイルの作成

作成 者 馬場典夫

処理内容 1次データを任意間隔で読み取り、 2次77イJレに変換する. 1次FD77
イルは2次77イルとレコードサイズが異なるため、 RS232Cを介して
読み取る．

77イJレ名 DP-LT .BAS 

プログラム名 音波流速計l次FDデータ77イルの送信

作成 者 馬喝典夫

処理内容 上記「DP-CONV.BASJで使用するプログラム．
F Dに呪録された音波流速百十生データを銃み取りRS232Cより送信する

ファイル名 DP-MENU. BAS 

プログラム名 処理メニュー

作成 者 三原修一 ・馬場典夫

処理内容 21~ヂータファイJレ作成以降の処理プログラムの選択を行う

77イJレ名 OP-CORT. BAS 

プログラム名 位置の補正及びデータの削除

作成者 豊嶋茂

処理内容 2次置デの補ータ77イルのデータの需補号指定による削除及び位置の畑正を行う．
｛立 正は入力位置の聞を直線閲する．

77イJレ名 DP DELT. BAS 

プログラム名 不良データの削険

作成者 豊崎茂
一一一
処垣内容 Z定次デ値ータファイルの不良データの削除を行航う．

判 は本体処理穏ステータ ;J..， 対地船速と 法船速の鐙及び散乱強度．

77イJレ名 DP-TIME.BAS 
一 一一一一一
プログラム名 時間修正

作成者 馬場典夫
ーーー『ーー一ーー一ー一一ー一トー一一一
処思内容 21~データファイルの時間修正を行う。

(3) ADCPによる観測例

明石海峡東口，淡路島北部に位置する岩屋港の沖合いlζおいて， 1988年 8月9日， ADCPを用い，動作

モードを観測層水深6m，測定庖厚 2m，平均化時間30秒として流況調査を実施した。観測時間は，明石海

峡の東流から西流の転流約 1.5時間前にあたる。このときの生データによる流速ベクトJレの水平分布図を第

5図に示す。との図によると流速ベクト Jレが陸iζ上がっており，ロランCによる測位結果にズレが生じてい
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第 5表－ 2 五管区作成プログラム

ファイル名 DP-llEAD.日AS
ー一一一
プログラム名 ヘッダー情fltの普段え

作成者 馬場典夫

処理内容 2次データ77イルのヘッダー情純の書換えを行う．

77イJレ名 DP-AVRG. BAS 

プログラム名 平滑化処理

作 成 者 量嶋茂

処理内容 2吹滑範データ7アイルの各層流向流速値の平滑化を行次う
平 聞は時間、距援とも可能．出力ファイルは2 データ 77イルと同じ

ファイル名 DP-HESH. BAS 

プログラム名 30’メッシュ内平均データu出

作 成 者 畳嶋茂

処理内容 2次妥ータファイルから任意層の流向撃事｛直について 3o・ メッシユ毎に平
均をめ‘シーケンシヤル7アイル及 リンターに出力する．

7アイル名 DP-DUHP.BAS 

プログラム名 ダンプリスト表示

作成者 馬働典夫

処理内容 2次データ77デイルーの任意修箇所20デを行－ ~Xl4 カラムをCRT上に表示さ
せるとともに． タの正、削除 う．

77イル名 DP-PRNT. BAS 

プログラム名 2次データファイルのプリント

作成者 長嶋茂

処理内容 2次データファイルの任意周 1層のデータのプリントを行う

77イJレ名 DP-PLT.BAS 
」 ー

プログラム名 流況図作成

作成者 豊嶋茂

処理内容 27）＇（データ 77イルからおよび地図77イルから指定した区域の岸線及び任
意周の流れ矢符をプロッターにより摘〈．

77イJレ名 DP-FILE. BAS 
一 一 一 一
プログラム名 2次データファイルの切り出し・結合

ト一日ーー『ー一一一ーーーーーー 』－ -・ 

作成者 馬場典夫
－一一一ー 一一一一一

処理内容 27）＇（データ 77イルから必要な部分の切り出し及び桜数77イルの結合を行
コ．

るととが分かる。そ乙で位置の補正も含めエラー処理を行った結果を第6図lζ示す。との結果を見ると，海

域沖合いの流れは，ほぼ海峡中央部の流れに従って東から南東の流れとなっているが，岸近くでは逆に北西

の流れで，明石海峡中央部の流れと反流になっている。同日，乙の転流前の東流最強時にも ADCP による

流況調査を実施したが，とのときは岸近くの流れも弱いながら南東流となっており， l～2時間の内に反流

が発生していたことが分かる。東流最強時lζ反流が見られなかったととは非常に興味深い。

4_ おわりに

このADC Pは可搬型とは謡っているが各機成機器は大型で重く，その取り扱いは容易でない。特lζ送受

披器部は，総重量が80kgを超えるうえ船の舷側に固定するため，出入港時は場収しなければならず，取り付

け取り外しの作業は海上で行うととになり，危険が伴うため細心の注意を払う必要がある。

またADCPの動作モードには，浅海モードと深海モードの 2通りの動作モードがあり，乙れがひとつの
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第 5図 生データの流速ベクトノレ水平分布図

大きな特徴となっている．乙の動作モードにより観測可能海域が決定されるため，それぞれの特徴を踏まえ

観測計画を立てる必要がある。
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第 6図 エラー処理結果流速ベクトル水平分布図

ADC Pの測位装置であるロランC航法装置による測位結果の最小単位は，経緯度とも 11100分であり，

ADC Pの流速等の測定能力lζ対して低く，さらにロランCは内海で使用される場合，地形等の影響により

正常に測位できない乙とが多い。

そ乙でロランC航法装置に代わり， トライスポンダから測位データを得るシステムの開発が手掛けられて

いる。 トライスポンダは，船舶に搭載した主局と既知の2地点lζ設置した従局により，マイクロ波を用い測

位する電波測位システムで，距離精度は士 lm，分解能は 0.1 mと，測位精度はロランC航法装置に比べ非

常lζ高い。 トライスポンダを用いる場合，主局や従局のセット等，観測準備がやや煩雑となるが，ロランC

による測位ができないとき有効であり，従来， ADCPKより適正な海底反射が得られない海域では，対地

船速にロランCによる航法船速を指定し観測してきたが，乙れに代わりトライスポンダの航法船速を指定可

能とするととで，かなりの精度の向上が期待される。

ADCP による測流観測の空間的規模は，従来の係留線を用いた定点測流観測にないもので，今後，有力

な測流観測方法のひとつに成り得るものと考えられるが，当管区ではデータの解析プログラムの整備が十分

でなく，またADC Pを用いた観測手法についても，何ができるのか模索状態にあるのが現状である，当管

区iζ引続き，三管区及び六管区に同型のADC Pが配備された乙とから，今後乙れらの管区と協力し観測手

法の確立及びデータ解析プログラムの整備を図って行きたいと考えている。
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写真 l 送受波器の装置

写真 2 観測室内
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