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……T, lncorporaもed

SVNPS漣s:ns-i岳dar was developもecf in orcler　もo observe aerosol in the road-side area.

如d it was re-produced to　もake data more adequaもe!y ; For example to make lidar

beai axis over一apped on　もhe opもica召　axis of　もe盲escop ,七o deve一op program to process

毛he data by micro-corapuもer and so on｡

昏e紬re　柚e fie電8　0払servaも壷on adec等uaもe corre摘机or盲　beもween exもinetion coefficienも

and re一ative concenもra侶on of aerosol was esも摘a七ed from the　もesも. The field observa

lHom　切as carried ouもin　柚e road-side area and　柚e detail of resulも　will be reported

油　粕e symposium｡

1.　は　じめに

前回のシンポジウムでは､　開発し泡N2レ-ザレーダによる測定計画を報告したが､今回はそ

の中で示した課題に取り越んだ結果とその後実施した道路周辺での測定結果を報告するもので

ある｡

2.前回の課題について

前回示した課題とそれに対する取り雑みをまとめると以下のようになる｡

( 1 )手前の測定領域の拡大

送信レ-ザの光軸と受信望遠鏡の光軸を近づけ(Fi呂11)､　Y(R)の補正なしに1 00m離れ

た点から有効なデータが得られ､　S/Nも向上した｡

(2)データ取り込みのためのハードウエアの整備とソフト　ウエアの開発

デジタルオシロスコープでA D変換したデータを処理するために､小型計算機とその周辺機

器の整備(Fig-2)およびソフト　ウエアの開発を行なった｡

(3) U-ザの広がりに関する補正

( 1 )に示したように､受信望遠鏡と送信レ-ザの光軸を近付け､　さらに受信望遠鏡の視野

絞りの角度をレ-ザの広がり角と等し　く　することによって､補正なしにレ-ザのデータを扱え

る　よ　う　になっ　た｡

(像)既存の計測器とのデータの比較

道路圃辺での測定に先立ち､研究所の棟内で既存の測定装置(デジタル粉塵計)とレ-ザレ

-ダから得られる消散係数との関係を調べ(Fig-3)に示されるようにかなり　よい相関が得られ

た｡

3｡道路周辺での測定

Fig-4に示す調査地点で､約2日間の調査を行なった｡　レ-ザの測定の他に交通量､風向風速､

デジタル粉塵計とベータ線質塵濃度測定装置による測定も行なっ灸｡得られたレ-ザのデータ

の一群をFjg-5に示す｡　ざらに詳しいデータの解析結果は､　シンポジウムの当日報告する予定で

ある｡
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Fig　- 1　　Lidar AIinement

Pig Lidar System
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Fig　-　4　　　0bservation Fie一d
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Fig　-　5　　　Lidar Data
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