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FEE Complement
L' Officers 11 4

e Crew 17 %4

%15 Professors4 4
5t Total 724

T

71 R OifeeiEBE Speed & Endurance

B iR KOH /) Trial max. speed  13.65 kt
i /) Service speed #712.5 kt
e EEEE Endurance

:;f’i% Students 40 £
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FE~F¥E  Principal dimensions

5 Length overall 66.62 m

g (%) Breadth(mold) 12.10 m

RS () Depth(mold) 7.00m/4.60m

wwIlE%  Gross tonnage
JPN  Domestic 935 ton
EE%  International 1284 ton
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Final completion March

30, 2012
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FISHERIES TRAINING VESSEL

KAGOSHIMA MARU

FACULTY OF FISHERIES, KAGOSHIMA UNIVERSITY




	大型練習船におけるPOD推進�システムの得失��2016/10/28　日本航海学会航法システム研究会�������鹿児島大学水産学部　山中 有一・内山正樹・三橋廷央
	アウトライン
	1  POD推進システム採用の背景
	2　かごしま丸簡易DPSの概要�　　　　2基の船尾アジマススラスターとトンネルバウスラスター
	POD電気推進システム
	システム接続形態
	DPSシステムダイヤグラム
	PC操作画面
	DPS操作例　定点保持、回頭、横移動、etc.
	スライド番号 10
	定点保持の予備計測
	DPSデータ処理例
	3　練習船での応用事例
	DPSが有効な海洋観測
	ソナー応答深度センサー付トランスポンダ
	漁具の音響モニタリング
	4　POD推進システムのデメリット
	流木吸い込みによるプロペラ損傷
	ま　と　め
	スライド番号 20

