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１．はじめに 

国土交通省九州地方整備局では，有明海の流況・波浪の把握のた

め,有明海全域を準リアルタイムに観測が可能な「海洋短波レーダ

ー」（HF レーダー）（図-1）を導入し，「有明海表層流況・波浪観測

システム」を平成 18 年度より運用開始している 1)．平成 18 年度か

ら 19 年度は，同システムによる浮遊ゴミ移動予測システム開発及び

海底設置型ドップラー式流向流速計（以下：ADCP）による流況観測

による精度検証を行っており，本報告では，移動予測と観測精度に

ついて検証を行った結果を報告する.  

 

２．有明海表層流況・波浪情報システムの概要 

「有明海表層流況・波浪観測システム」は，DBF（デジタル・ビー

ム・フォーミング）方式レーダー局 4基を配置し，レーダー中央局

（有明・八代海海洋環境センター庁舎内）に配置された中央局処理

システムで，観測データを解析・管理を行っており，測定水深 0.5m，

観測海域 5m 以深，観測分解能は視線方向距離 1.5km 方位 7.5 度，

1.5km メッシュに空間補完したものを 1 時間間隔で「有明海表層流

況・波浪情報」としてインターネットに公開している． 

（http://www.ariake-yatsushiro-system.jp/）(図-1，表-1) 

 

３．浮遊ゴミ移動予測と観測精度 

(1)浮遊ゴミ移動予測システム 

「有明海海況情報表示・ゴミ回収支援システム」は，浮遊ゴミ発

生の通報情報から移動経路の追跡・予測及び座標を表示する機能,

周辺エリアのレーダーによる流況・波浪観測及び海象観測結果の最

新情報を準リアルタイムに閲覧できる機能，浮遊ゴミ回収情報登録・

統計処理機能により環境整備船「海輝」の効率的なゴミ回収を支援す

るものである 2)． 

(2)浮遊ゴミ移動予測システムの精度検証 

本システムでは，移動経路は，「過去から現在(レーダ実測データが

存在する期間)」「過去・現在から未来(レーダ実測データが存在しない

期間)」で予測を行うが，精度検証では，平成 17 年度に国土技術政策

総合研究所が実施した GPS 漂流ブイの軌跡 3) （図-2）と同研究所所有

の FA（フェイズドアレイ）方式レーダーによる試験観測流況データ（大

潮時,小潮時）による「過去から現在」の移動予測による検証を行い，

表-1 導入システムの概要 

①海洋短波レーダー仕様 

・周波数帯 24.5MHz±50KHz (HF 帯 波長 12m）

・観測距離 50km 

・3 素子八木 8 列アレイアンテナ 方向探知方式

DBF（デジタル・ビーム・フォーミング）方式 

②取得情報 

・広域表層流況・波浪情報（流向・流速・波高・周期） 

③分解能・観測時間・視程 

・分解能 距離 1.5km 方位 7.5 度 

・観測時間間隔 通常１時間毎 

図-1 観測エリアとレーダー局 

図-2 GPS 漂流ブイの軌跡 
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運用上の環境整備船乗務員による目視による発見可能

範囲に十分な精度であることが確認された． 

移動予測の測誤差要因として，①海洋短波レーダー

による流向・流速観測誤差，②風の影響による移動誤

差，③空間及び時間に関する補完誤差，④観測水深

（0.5m）と表層の流速差が考えられるが，検証では，

特に②よる誤差要因軽減のため風圧係数等の条件を与

えて予測計算を行った．風圧係数αは，GPS漂流ブイの

電磁流速計と3kn以上の風速の相関より0.01～0.0045

と想定された．図-3は，浮遊ブイの移動距離と予測誤

差の推移であるが，移動距離に対する誤差の率で風を

考慮しないケースで平均10.3～11.0％に対し，風を考

慮したケースで風圧係数0.01の場合平均5.7～8.2％に

誤差率が軽減され，特に移動距離16,000m以内（移動時

間は，ケース1で12時間，ケース2で8時間）では，誤差

1,000m以内の予測精度を確保している.  

 

(3)海洋短波レーダーと ADCP による精度検証 

流況観測は，図-1に示す地点にADCPを設置し，2007

年 9 月に 30 日間実施したデータに基づいて精度検証を行った． 

図-4 は，A（長洲）局から C1 地点と B（多比良）局から C2 地点の

レーダー視線方向の回帰分析結果の一例を示す．C1～C4 各地点で 0.94

～0.82 と高い相関を示し，標準偏差は 8.9～15.7 cm/s であった．また

ADCP の特性から，レーダーが観測する対象水深の-0.5m の表層流が 

捕捉できない観測点（観測水深：C1-2.0m，C3-1.0m，C4-2.0m）につ

いては，水深と流速変化の線形相関をとり補正を試みた（表-2,図-5）． 

視線方向の観測誤差からメッシュに空間補完した理論上の測定誤差

分布については，日向 4)によって定式化されている．各レーダー局視

線方向の標準偏差より，誤差分布が最も良い湾央地点で，NS8.6cm/s：

EW7.5cm/s，悪い湾奥部地点で，NS26.3cm/s：EW31.4cm/s であった． 

 

４．海洋短波レーダーの今後の技術課題と取組 

有明海は，特有の浅海域を持つ閉鎖性海域であることから，ノイズ

の影響等解決すべき課題が残されている．技術課題の解決については，

技術検討委員会（委員長：九州大学 橋本典明教授）を設置して，波浪観測では波高・周期観測のほか波向

観測技術の確立，流況観測では-5ｍ以浅の浅海域への観測海域拡大・検証等について検討を進めている． 
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図-4 ADCP とレーダーの回帰分析 

図-5 ADCP 観測水深と流速変化 
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ケース 1-1 風考慮なし

ケース 1-5 平均風速（3.2m/s1.6°）θ=0°α=0.01

ケース 1-7 風時系列　θ=0°α=0.01

ケース 2-1 風考慮なし
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ケース 2-9 風時系列　θ=0°,α=0.0045

凡例
ケース1　：8月12日　小潮時
ケース2　：8月20日　大潮時
θ　：偏角
α　：風圧係数

図-3 GPS 浮遊ブイの移動距離と移動予測計算の誤差

表-2 ADCP とレーダーの係数補正 

ADCP観測点 C-1地点 C-2地点
レーダー局視線方向 A-2（330度） B-6(15.0度)
観測水深 -2.0m -0.5m
線形回帰　傾き 1.16 0.92
線形回帰　R2 0.94 0.82
標準偏差 10.5 13.9
観測水深補正（0.5m基 0.932 1.000
線形回帰　傾き（補正） 1.08 0.92
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