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図-2 設定部内部関
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設定部は図ー2 に示すように，ダイアノレおよびスイッチで運航

計画を設定するようにな っている。この設定を行なうには，ま

ず海図上に計画航路を摘き， 電波定点を中心に有効扇形を記入

する。有効扇形は電波定点の性能，自動追尾 レー ダの性能， 計

算器の性能および要求される情報の経度により決定されるが，

通常は半径 l カイリより 15 カイリ ， 計幽針路との交角 20 度以

上の扇形となる。百十j幽航路と有効扇形の十分な重複を考えて，

航路をいくつかの航灰に分割し，これに帯号を与える。次に計

画速力 (V) を決定 し ， ÆÎil三 ごとに針路 ( (} ) ，使用する電波定点

と航路との垂直距難 ( L ， 電波定点の左a右舷により S または P

を付す)，電波定点から航路に F した垂線のttのところまでの出

港時からの所要時間 ( T ) を算出し，こ の{自を設定\r.~のダイアノレ

に設定する 。設定器は」下便それぞれ 5 航区，百十 10航区が準備

されている 。 航区の選決と計算開始は制御表示器にある押しポ

F ンで行なう。

計算2:，はア ナログ式である ので， 1人l部は各種のサーボ機備 (ポ

テン γ ョメータ，シンクロ ， レゾノレパ， サーボモータ，マイク

ロス イッ チ ， リレ ー， 歯車機悦，サーボJt1帖ÎR昔，絶縁増幅器な

ど) および時計装置(全航路用時計， 60 秒間隔繰返し時計 ) ， 直

流電源装置などから椛成されて おり ，外部に 400c/s 系の シ ン

クロ ・ レゾノレバ用の電動発電機を有している 。

~t;IJ御表，j ; i!:，は本会，1<. 6'11のすべての拍IJ御 Cì量定閃を除 く) を行ない，

凶-3 市I[御去正、問;パネル凶

一

じどうてい

結果を指針などでアナログ表示する部分で操だ室内に装備され

ている。 本機には 自動追尾レ ー ダと計算穏を制御するのに必要

な各種の電気回路のほかに， 自動追尾レーダの作動を監視し，

目標の捕そくを助ける ブラウ γ管と 関連回路を有し，また情報

をアナログ表示する各種サーボユニット式表示器とその関連回

路および直流電源が設けられている。本機のパ不ノレ上面は図ー3

に示すとおりである 。

本装置は，航海用大形レ ー ダに よる 目標の発見と指向操作に

より大略の方位と距艇が与えられ，微量の修正を本機のスコー

プ(ブラウ Y管画面)と方位・ 距離ハンドルに よ って行なえば，

目標自動追尾の状態に入れることができる。計算総はプログラ

ム板上の L始1 の押しボタンにより時計を起動するので，必ず

基準点通過時に押しボタンを押す必要がある。あ とは定められ

た航灰に従っ て プ ロ グラム板上の航区抑しボタンを操作すれば，

設定された値が呼び出されて自動的に計算が行なわれ，結果が

表示される 。

表示Mの う ち最も重要なものは船位偏差表示招で，運航計画

による向船の予定位In と実f立i置と の偏差を左右偏差 (航路に直

角な距離)と時間偏差 (航路に平行な偏差を計画速力による時間

に換算した値)の 2 成分に分解して，十字表示(クロス・ポイン

タ)したもので ， 左右は各 5 カイ リ，時間は士20 分の範囲を指

示するこ と ができる 。 この十字線を中央の O 点に合う ように航

行すれば， 計画どおりの運航を行な っていることになる。

このほか，目標までの方位 ・ 距離を 2 重目盛りで正確に示す

表示器や，それぞれの 1 分間当 りの変化を示す表示器， 方位 ・

距離の変化からベクトル計算して得られる速力表示紫，および

相対針路表示訴もある 。 相対主|路は他船を目標とした場合に相

対関係と最媛近距離の大略を知ることができる。方位および距

離の変化ならびに速 )J，相対針路は 1 分間の繰返し計算によ っ

てい るので，指示は約 1 分間ごとに更新される。ー」 レ一 声。

(泉益生)

じどうてい 自動艇 (1 !f!1)艇と は， 一般にL 、われ るそータ

ーボート， または発動機船のことで， その用途は競艇用， 遊覧

丹l. j虫絡JIl ， ，1;迎丹1咋があるが，同鉄船舶局関係所属の 白動艇

l主連絡船が/11'に停泊し て いると き など，連絡用または送迎用と

して ffJIJ されてし、る。


