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This report dcscribes a bistatic lidar using high-sensitive CCD camera and cw-laser, which

has the ability of range resolution by means of image processing. Ⅰもis found by s呈mulatin富

SNR that it is possible to measure the height of cloud with SNR more than 10 aもdayもIme as

well as nightもIme.

且　はじめに

従来パイスタティック方式は距離分解能を持たな

かったが､近年､高感度CCD授像素子の発達により

微弱光を画像として受光することが可能となってき

た｡ここで投薬するパイスタティックライダー[1U2】

は､送信系にCWレ-ザ､受傍系に広角カメラレン

ズと高感度CCDカメラを用いたシステムである｡

ここではシステムの原理､特長､シミュレーショ

ンについて述べる｡

2　バイスタティックライダ-システム

パイスタティックライダーシステムは鉛直方向に

レ-ザ光を送信する送信用CWレ-ザから成る送傍

系､及び､送信系から適当に離れた所に設置される

受信用広角カメラレンズ･高感度CCD残像素子･処

理用コンピュータから成る受信系で構成される｡こ

の装置の構成をFig. 1に示す｡

レ-ザ光のとおり道を､カメラ摸影の手法により

画像として取得し､これを画像処理することで光が

散乱された高度､すなわち雲や罪の底の高度を知る

CCD camera

Fig. 1, Schematic diagram of bistatic Lidar
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*謁テ息の特農

本システムの帝展として以下のようなことが考え

られる◎

ぐ.義光!'�"y2>.sC�"?ノラレンズを用いているたかト

塾｡敵盈な受傍系とできる

⑳ 2次元画像として見るため､送受傍系のアブイ

メソ摘音容易｡また､賓の様子を同時に観測可
能

◎送信レ-ザにパルスレ-ザを用いることも可能

4　受信光子数のシミュレーション

パイスタティックライダーシステムでの愛惜光子

数およびSNRの奔出を次に示すライダー方程式によっ

て行なった｡

fir == Tin
tjKATT′iβm(M) + ♂ iM)}

d.8 (1)

ne :送信光子数

n, :受信光子数

甲.･慶子効率　　e :仰角

K :光学効率　　d8 : 1ピクセル当たりの視野角

.A :党償レンズの開口両横

T5T:透過率

βMi Pa '大寛分子､エアロゾルの俸横後方散乱

孫数

i :送受傍系間距離



これからTa!Dielのようなシステムを想定し､シミュ

レーションを行なう｡このとき大貫はスケールハイ

ト7kmの大笑モデルとし､エアロゾルは次式のよう

においた【3㌦

pa-2.47×10-Dexp仁志　(2)

また高度4kmにアルベド70%の雲､高度8kmに散

乱比=5のシーラスを仮定したシミュレーションも

同時に行なった｡表中のシステム1における夜間の

SNRをFig.2に､昼間のSNRをFig.3に､システム

2における夜間のSNRをFig.4に示す｡

システム1の夜間観測では､対流圏においてはほ

ぼ全域にわたってSNR> 10で観測可能であること

がわかる｡また昼間においても雲からの反射光につ

いては観測可能であることがわかる｡システム2で

は赤外域のレ-ザをもちいているため大気分子から

の散乱を受けにくく､ほとんどエアロゾルからの散

乱と考えて良い｡したがってエアuゾルからの散乱

信号比が非常に大きくなっている｡
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Tai)且e 1: System for simulation
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Fig. 2, Estimation of SNIt on system 1 at night
time
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Fig. 3, Estimation ofSNR on system 1 at day time
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4, Estimation of SNR on system 2 at night

time




