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1. はじめに 

 

GPS（Global Positioning System、以下 GPS）は、正確な

位置情報を得られることから船舶に限らず幅広い分野で

利用されている。船舶においては、GPS 受信機の表示器か

ら視覚的に得られる情報に限らず外部出力端子から得ら

れるデータを各種航海計器に配信している。更に、練習船

では、運航支援や研究用途としての各種アプリケーション

にも GPS 外部出力データが使用されており、GPS 受信機

は単体の利用に留まらない。このような各種航海計器・ア

プリ－ケーションは、GPS 受信機から出力されるデータを

常時用いるため GPS 受信機への依存度は高い。 

一方、GPS 受信機はロールオーバーという現象が発生す

ることにより実際の日付と異なる日付が出力されるが、ロ

ールオーバーの発生日時は GPS 受信機の機種によって異

なり一様ではない 1）ため、予め各種航海計器・アプリケー

ション側で当該事象に対応させることは難しい。しかし、

各種航海計器・アプリケーションは、日々の運航業務に利

用されていることから迅速な復旧（仮復旧を含む）を要す

る。 

本稿では、練習船で発生した GPS 受信機のロールオー

バーに起因する運航支援アプリケーションの不具合に対

し、著者らで開発したパソコン上で動作する仮想のセンサ

ーを適用し、本手法の障害対応としての有効性を確認する

ことを目的とする。 

 

2. GPS のロールオーバーとは 

 

GPS 受信機は、GPS 衛星信号に含まれる週番号を基準

として日付を算出する。衛星信号の週番号は 0 週から始ま

り 1023 週目で一杯となるため、1024 週目（約 19.6 年後）

に 0 週にリセットされることとなる。そのため、GPS 受信

機内部の時計がリセットされ、日付の誤表示が発生すると

ともに実際の日付とは異なるデータが外部出力から出力

されることとなる 2）。更に、利用している機器によっては、

基線解析計算、ベクトル解析計算や補正計算ができなくな

る、または予期せぬ動作をするなどの不具合を生じる 3）4)。 

対応策としては、GPS 受信機製造会社からリリースさ

れるファームウェアの更新または GPS 受信機の更新が必

要となる。練習船で発生したロールオーバーの GPS 受信

機は、ファームウェアの提供がなされない機器であったこ

とから、受信機の更新が必要となった。 

 

3. 練習船内での障害発生 

 

図 1 は、銀河丸搭載の GPS 受信機（Trimble AgGPS124）

で発生したロールオーバーの様子である。図 1 では、実際

の日付（2016 年 3 月 13 日）とは異なり 07/28/96 を表示し

*    准教授 本 部 

**   教 授 日本丸 

***  教 授 本 部 

**** 助 教 本 部 

 

図 1 GPS ロールオーバー発生状態 

 

図 2 アプリケーションにおける日付不具合 
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ているものの、挙動としては 07/28/96 の表示で固定されず

正しい日付を示すこともあるなど、実際の日付と実際と異

なる日付を不定期に繰り返すことを確認した。更に、GPS

受信機から出力されるデータを用いる運航支援アプリケ

ーション（図 2）でも実際の日付と実際と異なる日付が不

定期に表示（NMEA 出力は、07/28/96 であり、本来 1996 年

7 月 28 を意味するが、アプリケーション側で 1900 年代は

想定しておらず、固定値 20 が付された状態である。）を

繰り返す不具合を確認した。当該アプリケーションでは、

GPS 受信機から得られる年月日時秒でデータベースを構

築していたため、自船の航跡がリセットされるおよび航跡

が正しく描画されない不具合が発生した。同時期に日本丸

および海王丸でもロールオーバーの発生が確認され、海王

丸では気象収録装置のデータベースにおいて観測記録が

正しく保存されない不具合を確認した。 

 

4. 仮想 GPS・Prot による対処 

 

第 2 章に示したように、ファームウェアによる対応が

できない場合は、ロールオーバーが発生した GPS 受信機

の更新を要するが、新たな GPS 受信機の調達および設置

までの間、一時的に運航支援アプリケーションとデータベ

ースの正常動作の確保ができれば当該不具合に起因する

無用な混乱を回避することができる。 

ロールオーバーは、日付データ以外にも測位動作が不

安定になることもあるものの、練習船内では緯度経度が取

得できない、明らかに誤差が大きいなどの状況は確認でき

ていない。そこで、日付データにのみ着目し仮想的な GPS・

Port を船内に構築することで障害対応を行うこととした。 

図 3 および図 4 は、著者らが開発したソフトウェア構

成図とシステムの動作状況である。ロールオーバーしてい

る GPS 受信機から、NMEA 信号（日付エラーあり）を受

信、その後、受信したデータに対し日付データのみを OS

の日付に書き換える（JST+9）とともに、仮想 Port からデ

ータを送出することで運航支援アプリケーション側の修

正を必要としない手法で対応することとした。この手法に

より、データベースとの整合も可能となることから本手法

で一時的な障害対処を行うことができた。 

 

5. おわりに 

 

練習船に限らず、船舶の運航において GPS 受信機の

依存度は高いといえる。練習船では、2016 年 2 月 15 日

に運航支援アプリケーションが動作しなくなる現象を

確認したが、GPS 受信機製造会社からのロールオーバ

ーに対するアナウンス（2016 年 2 月 19 日）が遅れた

ため、障害原因を究明するまでに時間を要し、当該ア

プリケーションとしての使命（運航支援）を果たすこ

とができない期間を生じさせてしまった。ロールオー

バーが発生した GPS 受信機において更新までの間、著

者らの開発した手法で障害対処はできたものの、測位

動作が不安定になる場合には適応できず一時的な障害

対応に過ぎないことも判明した。一方、仮想 GPS・Port

での障害対応を行ったことから練習船内のネットワー

ク構成・運航支援アプリケーションに修正を加える必

要がなく、少なくとも運航に無用な混乱を与えずに障

害対応ができたことから、本手法の有効性を確認する

ことができた。 
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図 3 ソフトウェア構成図 
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図 4 動作中のソフトウェア 


