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海底地殻変動モニタリングシステム開発に向けた kinematic GPS の位置決定精度
評価：（１） 基線長別精度評価 

Evaluation of kinematic GPS positioning accuracy: (1) Different baseline length 
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GPS と音響測距リンクシステムによる海底地殻変動観測の実用化のために，洋上観測での kinematic GPS の誤差
を事前に評価した．佐藤ほか（2000，秋大会）から長基線での解析の場合，衛星配置の最適な時間帯を抽出すれば，
10 cm 以内に収まることがわかった． 

本実験では比較対象として，異なる基線長を複数本用意し，最初にそれぞれの観測点が静止している状態を
kinematic で解析した場合，どのような解析結果が得られるのかを確かめた．次に解析によって得られた移動局の
解が基線長の影響によってどのような振る舞いをするのかを検証した． 

本講演では，これらの結果から導かれた洋上での kinematic GPS の精度について評価した結果を報告する． 
 
 
＜はじめに＞ 
 GPS と音響測距リンクシステムによる海底地殻変動観測の実用化のために，洋上観測でのkinematic GPS の誤

差を評価した．リファレンス点から観測船までの距離は南海トラフでの観測の場合，最短でも100 km 程度である．
精度を向上させるためにリファレンス点を観測域を囲むように設置すれば，基線は 200 km 程度になる．現状での
kinematic GPS 解析ソフトウェアの解析対象範囲は，おもに 10 km 程度の短基線を想定している．KINGS（辻井ほ
か，1997）などでも 50 km 前後が限界であり，100 km を超える長基線での解析結果の精度の評価はまだなされて
いない． 

 佐藤ほか（2000 年秋季大会）では長基線および長距離移動の場合を想定してデータを取得し解析を行った．
その結果，洋上での位置決定精度は衛星配置に依存しており，最適な時間帯を抽出することによって，10 cm 以内
の範囲に収まることがわかった． 

 本実験では比較対象として，短基線・中基線・長基線の複数を用意し，距離が長いときの解析結果が通常解
析ソフトウェア上で想定されている10 km の短基線と比較して，最初の真の座標とのずれ，収束時間などにどのよ
うな振る舞いがみられるのかを検証した． 

 
＜本実験の概要＞ 
 本実験は2001 年 2 月に実施した．移動局は京大防災研に置き，基地局を京大花山天文台（基線長10 km），京

大理学部（同 20 km），神戸大理学部（同50 km），名大理学部（同110 km），高知大理学部（同 250 km）に設置し
た．移動局には 2 m のガイドレールと，11 m 離れたピラーを設置し，それぞれでチョークリングアンテナを用い
てデータを収録した．実験では，アンテナを不規則に動かした．ガイドレールの端点に到着した時刻，およびピラー
に固定した時刻と，解析結果によって固定されたと判断された時刻の間にどのくらいの時間的な差，および収束に
要する時間・収束の軌跡を求めた．各点とも仰角15 度以上の GPS 衛星を用い，サンプリング間隔は 1.0 秒ごとで



データを取得した． 
 解析には佐藤ほか（2000）と同様に PNAV を用い，IGS 最終精密暦を用いて解析した． 
最初にそれぞれの観測点が静止している状態を kinematic で解析した場合，どのような解析結果が得られるの

かを確かめた．次に移動局の様子がどのようにとらえられるのかを基線長別に解析し比較してみた．本講演では，
これらの結果から導かれた洋上での kinematic GPS の精度について評価した結果を報告する． 
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