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海底地殻変動観測システム －kinematic GPS 解析による船位測定の精度評価－ 
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１． はじめに 
国土地理院による高密度 GPS 連続観測網(GEONET)の構築により，陸域における広域地殻変動が高い精度で観測

され，プレート間カップリングの時空間変化に関する研究が大きく進展した．しかし東北日本弧の場合，陸域が海
溝軸から200km 以上離れていること，Nishimura et al.(2000)等により推定されているプレート境界の固着域・非
固着域はそのほとんどが三陸沖の海底下に位置していることなどから，上記のような研究のさらなる発展のために
は，海底における地殻変動観測が必要不可欠である．既に米国ではスクリプス海洋研究所が中心となって，海上-
海底間の精密音響測距と海上-陸上間の kinematic GPS 測位を組み合わせた海底地殻変動の観測手法を確立し，北
米大陸太平洋沿岸北部の Juan de Fuca プレートの相対運動の実測を行って，プレート運動モデルと調和的な結果
を得ている[Spiess et al.(1998)]． 

 
東北大学と東京大学は，同研究所と共同で三陸沖海底の地殻変動を明らかにするための計器の開発や基礎実験

を行っている[藤本･他(2000)，長田･他(2000)]．ここでは，海底地殻変動の精度を左右する，海上-陸上間の
kinematic GPS による船位測定の精度を評価するために行った実験の結果などについて報告する． 

２． 観測 
2000 年 4 月下旬に三陸沖で行われた東大海洋研・淡青丸 KT00-04 次研究航海において，ブリッジと船尾に 1 台

ずつ GPS アンテナを設置し，1 秒サンプリングで観測を行った．基線長は約21m である．観測期間中，仙台の東北
大･地震噴火予知研究観測センター(AOB)と岩手県三陸町の同センター三陸地震観測所(SNR)において同時に 1 秒サ
ンプリングの観測を行って陸上基準局とした．図 1 に航跡と陸上基準局の位置を示す．船上の GPS には Ashtech
社の Z-surveyor，陸上基準局では同社製 Z-12 を用い，全てのGPS 受信機には外部周波数標準としてルビジウム発
振器を使用することにより，受信機内のクロックの安定化をはかった． 

３． データ解析 
データ解析には米国 NASA ジェット推進研究所により開発が行われている GIPSY-OASYS II を使用し，船上の 2

台の GPS アンテナ位置をランダムウォークの確率過程でモデル化してkinematic 基線解析を行う．陸上基準局間の
基線について一方の観測点をrover観測点にみたてて解析を行い，kinematic基線解析法の精度を評価する．また，
船上の 2 点と陸上基準局間の基線解析を独立に行い，船上の基線長をエポック毎に求めて実際の船位測定の精度に
ついて報告する．また，陸上基準局との距離依存性についても調査する． 


