
じどうせんい

この蓄積された信号によ り，継電連動機を制御して自動的に

進路設定を行ない，その区聞を列車が通過する都度害容積された

信号は消去され，次の信号は順序に繰り上げられて，次の列車

の進路設定が行なわれる ー」地点検知装置。

表-2 列車種別を表わす周波数 (車上装置~列耶選別受信器)

列車種別 1 地点検知発振器から送信される周波数 (Kc!.)
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表-3 列車種別を表わす周波数(列車選別受信総~同蓄積器)

列車 種別 l ケーフソレを通して伝送される周波数 (c/.)

超特急 1, 340 

特急 1 ， 265

回送 ・ 貨物 1 ， 190

(薄網官夫)

じどうせんいそくていそうち 自動船位測定装置 (英)

ship's positionning system 自動船位測定装置(略称 SP レー

ダ)とは，あらかじめ設定された予定針路，速力などより計算

された予定位置と実位置との偏差を連続的に簡潔な指示探に表

示する装置で，同時に対地速度，相対針路なども表示できるも

のである。 この装置によって位置決定の作業は自動化され，海

図上の作図作業の負担を軽減すると同時に，海流などに起因す

る予定航路からの逸脱による危険の減少 と，進退の早期l検知に

よる運航時間確保と燃料費の節減などがWJ待できる。

図 1 総 合系

を連続的に送出する 自動遁尾レーダと，目標の情報と設定され

た計画値から 自船の現在時間の予定位置と実位慌の差や対地速

度などを計算するアナログ計算器 と ， 追尾レーダを操作して計

算された情報を簡潔にアナログ表示する制御表示器から椛成さ

れている。また 目標を発見して追尾 レ ーダを指向させるために

航海用レーダと結合してある。このほか必要な情報を得るため

に電気時計 ・ ジャイロコンパス ・ 傾斜計などとも接続しであり，

また情報を記録するために事航海ロガーとも接続してある。本

装置の総合系統を閃 1 に示す。

自動追尾レーダ部は，追尾空中線と追尾送受信機および追従

器から構成されている 。 追尾空中線はレ ダ ・ ポスト(前マス

ト兼用)の最上端に装備され， 雨雪 ・ 風の影響を防 ぐためにラ

ドームで完全におおわれている 。 ラドームはプラスチック製の

3 層陥となっており ， 士波長板として刊するので， 電波の
透過に対する影響は無視することができ， かつ十分な機械的強

度を有している。空中線本体は方位追尾を行なうために， 左右

二つのピ ムを切換欣射する 2 組の幅射訴とビーム切換~~など

が，追従Mからの f({I;車信号によ り，車高専I探を水平全力 |句に ILiI転

して，目標に指向させる方{立サ ボと歯車機椛を含む駅到~mlに

取り付けられている。 駆動官官は船首尾線に平行な水平軸で架台

に支持されており，傾斜計 からの信号と水平安定サーボによっ

て船が左右に 22. 5 J.且ローリ γ グしても幅射探を水平に保持す

ることができる 。 この機能によって荒天時の追尾Jßt離と方位狩1・

度の低下を防止している 。

追尾送受信機の1時五!iは通常の航海用レーダと大査はない。た

統凶

本装債は位陵情報を得るために追尾レーダを使用しているの

で，適当な電波目標を必要左する。孤ーなした烏などは電波 11 僚

として使用できるが，高精度の情報を得るため と，荒天|侍を含め

た確実な動作を確保するために，大形のコ ーナ ・ ν7 レクタ(電

波反射のため金属板を組み合わせたもの)を建設し，その地理上

の位置を正確に規定する必要がある (これを電波定点という )。

国鉄では，今回次々に建造されている背凪連絡船に本決恒を

装備している。電波定点は一般船舶のレーダ同様と兼用する目

的もあるので，海上保安庁に建設と保守を依頼しているが，湾

内な どの一部は公共性が乏しいので国鉄で独 nに建設を行な っ

ている。

本装置は電波目標を1)動的に追尾して白船からの方I!I. と距離

だ距離mJ止を附保するために，パルス発射時即lを追従\li}からの

正維な 1， ;J JtIHi'\ '.;によ っ ている 。 追従t.~は主として方{立および距

離のi'I動追尾を制御する部分で， 1)1 ffllに距離の広準となる安定

な水品発振 t，.;， ゲート発~t:. ~}，方位およびF日目ffl .i!~送検出回路，

目標の方(立(船ti方 1"J1M\!i)をジャイロ コ ンパスの信号によ っ て

真方位(真北Î，~Wl ) に変換する其方位決位などを含んでいる。目

襟の正<<<<'な1{ :方(立および距厳は， 2 速のシンクロ信号ーと して ;1-1

11掠などへ述統的に選出される 。

計算出4は予定された運航計耐を設定する設定部を有し，ここ

に設定された情報と，向動追尾レーダからの目標情報および電

気時計(水晶時計)からの時間情報などから船位偏差などの必要

情報をアナログ計算する部分である 。
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