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東大地震研究所と東北大理学研究科は、三陸沖の太平洋プレート上において GPS 測位と音響測距を組み合わせ

た海底測地観測を実施するために、海半球計画の下で、米国スクリップス海洋研究所と共同で新たに超深海用の音

響測距システムを開発した．2000 年 11 月にハワイ島沖の試験観測を実施した。この観測は、スクリプス海洋研究

所との共同研究として、米国の Roger Revelle 号を用いて行った。この船は、2～3m の範囲で船位を制御しながら

精密音響測距ができる高性能な船であり、ブイは用いずに船底から音響送受波器を下ろして測位観測を行った。ハ

ワイ島南東沖にスクリプス海洋研究所が設置した音響測距装置 2 台と、超深海音響測距装置１台による海底局アレ

イを用いた。海底局の水深は 2500～4500m であり、陸上の GPS 基準局からの基線長は約 50km である。 

各海底局の周りで測位観測を行い、海底局の位置を求めた。その結果走時残差は、１σで 6-7cm であった。１

σ の走時残差から各海底局の推定位置の誤差を評価すると 30～40cm という結果が得られた。 

次に３台の中心に移動し、約 16 時間、海底局アレイの測位を行った。音速構造の時間変化を観測するために、

その間連続的に CTD 観測を行った。音速構造の時間変化は表層 500ｍが特に大きいことが分かった。KGPS 測位と各

海底局との音響測距の結果を比較することにより、音速構造の日変化により音響測距に振幅で約 0.6ｍの影響があ

ることが分かった。しかし音速構造の日変化のみならず短周期の変動も 3 台の海底局との測距に共通しており、海

底局アレイの測位にはほとんど影響を与えていない。1回毎の音響測距から得られる海底局アレイの測位の1σは、

8～10ｃｍとなった。この結果から 16 時間の観測から求められた測位残差の平均値の計測誤差を推定し、1σで約

2cm という結果を得た。 

さらに得られた結果を用いて、測位システムの要素技術の性能評価と、その測位システムを用いた海底測位に

おける計測誤差の評価を行う。 

 


