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財団法人 日本水路協会認定 

平成15年度 水路測量技術検定試験問題（その98） 

沿岸１級１次試験（平成16年２月７日） 

－試験時間  1時間55分－ 

法 規 

問 次の文は，水路業務法及び水路業務法施行令の一部である。（   ）の中にあてはまる語句を下から

選び，その記号を記入しなさい。 
（１）｢水路測量」とは，（   ）の測量及びこれに伴う（   ）の測量並びにその成果を航海に利

用させるための地磁気の測量をいう。 
（２）｢海象観測」とは，（   ），海潮流，波浪，海水及びこれらに関する諸現象の観測をいう。 
（３）海岸線の測量の基準は，水面が（   ）に達した時の陸地と水面との境界。 
（４）灯台その他の物標の標高の測量の基準は，（   ）からの高さ。 

 ア 平均水面 イ 最低水面 ウ 略最低低潮面 エ 水域 オ 最高水面 
 カ 陸地 キ 潮汐 ク 水深 ケ 土地 
 

基準点測量 

問１ 次の文は，トータルステーション及びデータコレクタについて述べたものである。正しいものに○

を，間違っているものに×を付けなさい。 

 １ トータルステーションの取り扱いはトランシットと同じで，整準は気泡管により，致心は光学求

心による。 

 ２ データコレクタに入力されたデータの修正がいつでも行える。 

 ３ １視準で水平角，高低角及び距離測定を同時に行うことができる。 

 ４ 器械高，反射鏡高は確認し入力する。 

 ５ 観測値の精度点検はできない。 

問２ 次の文は，ＧＰＳ測量について述べたものである。（   ）の中に最も適当な語句を下記から選び

記号で記入しなさい。           

 （１）ＧＰＳ測量に用いるＷＧＳ－８４座標系は（   ）を原点としている。 

 （２）ＧＰＳ測量で求めた（   ）は水準測量で求めた標高とは一致しない。 

 （３）電離層によるＧＰＳ衛星の電波の伝搬遅延に起因する誤差は（   ）の電波を利用することに

より補正する。 

 （４）ＧＰＳ受信機のアンテナの位相中心の不一致に起因する誤差は，同一機種のアンテナを用い，定

められた指標を常に（   ）に向け整置することにより減少させる。 

 （５）ＧＰＳ測量では，三次元座標値が直接得られるため，アンテナ高の測定は（   ）単位の読み

取りが必要である。 

 ア ｍ イ 一定の方向 ウ １周波 エ 楕円体高 オ ｍｍ 

 カ ２周波 キ 距離と方向 ク 標高 ケ 鉛直軸 コ 地球の重心 

問３ 次に示す（１）から（５）は，水準測量に生じる誤差である。これらの影響を少なくするに 

は，どのようにすればよいか述べなさい。 

 （１）レベルの視準誤差 

 （２）標尺目盛りの零点誤差 

 （３）標尺の傾きによる誤差 

 （４）標尺の沈下による誤差 

 （５）球差，気差による誤差 
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問４ 下図に示すＡＢ間の視通がないので，偏心点Ｃ，Ｄを設けて水平距離Ｓを求めたい。 

ＣＤ間距離 Ｌ＝９８０.４５ｍ， 

偏心距離を ℓ1 ＝８.５０ｍ， 

ℓ2 ＝４.５０ｍ 

偏心角が α1 ＝ ３７°３０′００″，  

α2 ＝ ５５°３０′００″ 

のときＡＢの距離Ｓをメートル以下第２位まで算出しなさい。 

 
 
水深測量 
問１ 次の文は，水深測量について述べたものである。正しいものには○を，間違っているものには×を

付けなさい。                  

 １ 多素子音響測深機を使用した場合の斜角は指向角の中心までとし，１５度を超えてはならない。        

 ２ マルチビーム（浅海用）音響測深機を使用する場合補正する項目は，音速度，送受波器喫水量， 

  潮高のほか船首方位と動揺補正である。 

 ３ 錘測は，係留船舶が密集している水深２メートル以下の泊地等で音響測深機を装備した測量船が 

  水深測定を実施することが特に困難な場合に限り行うことができる。 

 ４ 未測深幅とは，測深線に沿って音波の指向角外にある海底面で，誘導測深の場合には船位誤差（偏 

  位量を含む）を加えた幅とする。 

 ５ ２０秒読み経緯儀によって行う直線誘導の距離限界は，測位誤差を0.5メートルとすれば６キロ 

  メートルまでである。 

問２ ＧＰＳ測位に関する左側の①～⑤の語句と深く関連する右側の a～e の説明文とを線で結びなさ

い。 

 ① サイクルスリップ ・     ・ａ ＧＰＳの電波が建物，地物等に反射して受信されること 

 ② マルチパス    ・     ・ｂ 衛星電波の発射時刻と受信時刻の差から求める 

 ③ ＷＧＳ－８４   ・     ・ｃ デファレンシャルＧＰＳ 

 ④ 疑似距離     ・     ・ｄ 位相差測定における搬送波の波長の整数倍の誤差 

 ⑤ 相対測位     ・     ・ｅ ＧＰＳシステムで使用されている測地系 

問３ サイドスキャンソナー（又はサイドルッキングソナー）は，トウフィッシュと呼ばれ海底上一定の

高さを保たれる海中曳航体から，左右に音波を発射し順次後方反射により海中，海底を幅広く探知，

記録できる機能を有している。主に海底の地質分布，海底地形，又は落下物，航行障害等の物体（以

下目標物）の測量・調査に使用されている。今，ほぼ平坦な海底にある目標物の高さ（Ｘ）を記録か

ら推定したい。 

曳航体の直下から目標物の影の先端までの距離を（Ｗ），目標物の影の長さを（Ｌ），曳航体の高さ

を(Ｈ)として目標物の高さ(Ｘ)を求める計算式を誘導しなさい。 

また，曳航体の直下から目標物の影の先端までの距離が50メートル，目標物の影の長さが10メー

トル，曳航体の高さが20メートルであったときの目標物の高さはいくらとなるか，算出しなさい。 

問４ 水深測量の計画立案に当たり，総測深作業日数を算出するために必要な項目にはどのようなものが

あるか。五つ以上挙げなさい。 

 

 

潮汐観測 

問１ 次の文は，潮汐について述べたものである。正しいものには○を，間違っているものには×を付け

なさい。 






