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3. 練習船での応用事例 

4. POD推進システムのデメリット 



1  POD推進システム採用の背景 
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・ 12年ぶりの大型練習船代船建造 
海鷹丸 南星丸 鶴洋丸 豊潮丸 勢水丸 かごしま丸 
  2000   2003    2004     2006       2009   2012 
 1886t     175t     155t      256t        318t    935t 

・ 景気低迷と「共同利用」圧力 
 教育関係全国共同利用施設として多様なニーズに応える 

・ 電気推進アジマススラスター方式の採用 

   新潟原動機の Z-peller （商標） 



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 
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POD電気推進システム 
主発電機4基（937.5kVA /900 rpm）    ×4基 
推進電動機（900kW /880 rpm，300kW /580 rpm）  ×2基 
全旋回式縦型推進器 
 コルトノズル付4翼可変ピッチプロペラ ×2基 
バウスラスター（283kW /1175 rpm）    ×1基 

・ 船内の振動・騒音が少ない 
  

・ 水中放射雑音が少ない 
 ⇒ 音響計測時のノイズや生物への影響を抑止 
  

・ 定速時運動性能が向上 
 ⇒ 特殊操船（定点保持，斜航，その場回頭等） 
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システム接続形態 

６ 

ジャイロコンパス 
風向風速計 
船速系グ 

(D)GPS 



DPSシステムダイヤグラム 
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PC操作画面 
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DPS操作例 定点保持、回頭、横移動、etc. 
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主要寸法   Principal dimensions         
全長 Length overall  66.62 m 
幅（型）Breadth(mold)     12.10 m 
深さ（型）Depth(mold)      7.00 m / 4.60 m 
総頓数     Gross tonnage 
国内 Domestic 935 ton 
国際 International          1284 ton 

定員   Complement 
士官  Officers  11 名 
部員  Crew     17 名 
教員  Professors4 名 
学生  Students  40 名 
合計  Total       72 名 

速力及び航続距離   Speed & Endurance 

試運転最大速力 Trial max. speed    13.65 kt 

航海速力  Service speed                   約12.5 kt   

航続距離  Endurance        約7200 海里/nm 

竣工 平成24年3月30日 

Final completion    March 

30, 2012 

かごしま丸 [4世] 



定点保持の予備計測 
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DPSデータ処理例 
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3 練習船での応用事例 
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・  海洋観測等において重量物をウィンチで降下させ

る場合に外力に対する相対姿勢を維持したまま対

水速力をゼロに近づけることが求められる 
  

・  漁具漁法の研究開発において、超音波リアルタイ

ム計測の応用が広がっているが、信号送受信のエ

ラーを低減させるには受信側の姿勢維持が重要 



CTD system MOCNESS 

Core sampler 

DPSが有効な海洋観測 
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210 mm 

17 mm 
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ソナー応答深度センサー付トランスポンダ 

FTP-2621-25P250  （フュージョン製） 

装着位置 

大手網 身網 魚捕 

浮子方 

沈子方 

5 7 6 4 3 1 2 

ソナー応答周波数：24kHz～90kHz 
発信周波数：24kHz～90kHzで指定 
計測深度範囲：0m～250m （分解能：0.1m） 
計測精度：±2% Full Scale 
空中重量：140g   水中重量：50g 



漁具の音響モニタリング 

網投入終了 

網投入開始 網の両端間隔: 
約270 m 

投網方向 
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4 POD推進システムのデメリット 
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・ 燃費の改善が進んでいない 
  

・ 電動機は直結ディーゼル機関に比べ無理

（過負荷）がきかない 
 

・ 効率を重視してコルトノズルを装備した場合、

障害物の巻き込みに弱い 
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流木吸い込みによるプロペラ損傷 



ま と め 

 POD推進システムは練習船の観測や漁業実習

において相当の効果がある。 

① DPSによる特殊操船機能は観測、漁業実習

に効果が高い 

② 船内の振動・騒音及び水中放射雑音が少な

く静粛性が高い 

③ 環境負荷の低減が期待できる 

 ただし燃費性能、事故に対する予防対策、高コ

ストであることなど依然問題点は多い。 
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