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  １．はじめに
現在、レーダ（Radar：Radio detection and ranging）と呼ばれるものはそのほとんどがパルス変調レーダ（Pulse Modulated Radar）である。一般に、パルス変調レーダでは高周波の送信周波数を等間隔に区切ってパルス状にして発射する。パルス変調レーダ（以下レーダと略す）は遠距離のターゲットを検出し、その距離、方位、更にその移動速度まで測定することができる｡我が国の海上交通（ＶＴＳ：Vessel Traffic Services）システムのレーダによる船舶の監視に関する主な性能規定はつぎの表１に示すとおりとなっている。
表１  我が国のＶＴＳシステムのレーダによる船舶の監視に関する主な性能規定
	項目
	位置の検出・捕捉と追尾性能規定
	備考

	・アンテナ回転数（注１）
・水平ビーム幅
・送信パルス幅（注２）
・パルス繰り返し数（注３）
・パルスヒット数
	・１０回転／分
・０．２５度
・０．１μｓ
・３０００パルス／秒
・１２．５パルスヒット／点目標
	我が国のＶＴＳシステムのレーダは、
レーダから１０ｋｍの１２ノットで航行している３０００トン以上の船舶の監視を（確実に）行う目的で作られたレーダである。因みに、このレーダを基に船舶の監視性能を劣化させることのない３５ノット以上の高速船の監視方式での対応が求められその調査研究をまとめた報告書がある。（注４）

	・レーダ処理範囲
・追尾目標数
・追尾可能な目標の速力
	・レーダから２０ｋｍまで
・３００目標まで
・３５ノットまで
	


２．おわりに
従来技術のレーダによる船舶の監視方式およびその効果から今後のレーダによる高速船の監視方式について検討した結論は、
例えば現状のアンテナ回転はそのままで、位置情報量を増大させ、処理周期を短くして、追尾処理する対策が重要であることになる。
今後のＶＴＳシステムなどのレーダによる高速船の監視方式には、より短時間に多くの情報を得るためアンテナ高速回転以外に、
例えば現状のアンテナ回転はそのままで、背中合わせのアンテナで水平または垂直など同一の偏波を用いても良いが、背中合わせで両面のアンテナからの映像を交互に順に従来レーダと同様に追尾処理する新方式レーダによる対策が必要であろう。
  なお、周知のレーダ原理に基づくレーダ電波の遮蔽および減衰など新方式レーダでも解決できない現象が今後の問題として指摘しておく。これらの対策は将来の課題である。今後はこの新方式レーダシステムの具体的な構築と将来課題の解決策の検討が進められる事を期待するものである。(11)




（注１） アンテナの回転を速くすると、一定時間内に同じ目標を捕捉する回数を増やすことはできるが、船舶が存在する１つの点を通過する時間もそれだけ早くなるので、パルス繰り返し数を一定とすれば目標に当たるパルスの個数は減ることになる。レーダ映像の捕捉と追尾を行う場合には、このような背反関係がある。つまり、アンテナの回転が遅くパルスヒット数が多いほど目標の探知能力は高くなるが、目標の追尾能力の方では目標の探知からつぎの探知までの時間が短いほど有利になる。


（注２） 距離測定の際の分解能は送信パルス幅で決まる。パルス幅が小さいほど分解能も向上するが、送信される電波のエネルギーも小さくなるので実用上の限界というものがある。


１秒間に何個のパルスが発射されるかをいう。目標を検出するという性能に注目すれば、できるだけパルス間隔を狭くしてたくさんのパルスを目標に当てるか、パルス幅の大きな電波を発射した方が受信電力を大きくできるので有利となる。しかし、マグネトロンの性能によって限界がある。また、パルス繰り返し数にはもう１つの重要な意味があってパルスとパルスの間隔は最大探知距離を決めるパラメータとなっている。最大探知距離Ｒとパルスとパルスの間隔Ｐｒの関係は次式で示される。�Ｐｒ［ｐ．ｐ．ｓ：パルス／秒］＜１５００００／Ｒ［ｋｍ］�例えば、Ｒを３０ｋｍにしようとするとＰｒは５０００以下でなければならないということになる。


（注４） （平成１0年４月から平成１３年３月にかけて）、（財）日本航路標識協会が日本財団から助成を受けて実施した補助事業「船舶通航業務における高速船の監視方式調査研究」の成果をとりまとめたものである。
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