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Abstract: A new hig触speed process且ng sysもem for hdar ec払o signa且was deve且oped. This system consists of

a specia且通esigned馳ig馳speed signa且process且ng umもCHX-0且, a persona且computer which equips both

extema且瓦/O bus and so疏ware. Sampling and direcもaccumu且ation o君Iidar echo data can be done by using

CHX-0且｡ In血s paper, we援escribe血e d離ai且of血s sys紐m･ The res油s of experiments to confirm the

performance o銅触豆s system is a且so s翫-own.

且｡はじめに

従来のライダーシステム1)では､ライダーエコーデータの収集にトランジェントレコーダを用い

ていた｡しかしながら､ EJD励起YAGレ-ザのような繰り返し周波数の高いレ-ザを光源として用

いて高sN比のデータを得るためには､データの積算を行う必要があるが､トランジェントレコー

ダの処理速度では不十分であった｡そこで､筆者らはライダーエコーデータの収集に最適な信号

処理システムの開発を行った｡本システムは､サンプリングと積算を高速で実行可能な積算装置

とパーソナルコンピュータ､尊周のソフトウェアで構成されている｡ここでは､本システムの詳

細を報告する｡また､本システムの有効性を評価するために行った性能評価実験の結果､および

実際のライダーエコーデータの処理結果についても併せて報告する｡

三｡書道　号処;cirニニット

ライダーエコーデータの収集を高速に行うために新しく開発した高速信号処理ユニットcMX-01

のブロック図を『ig.且に示す｡ APDで光電変換され､増幅器により増幅された信号は､ユニット内
に入るとゲイン､オフセット調整される｡これらの調整は可変抵抗器によって行われる｡ゲイン､

オフセット調整を終えた信号は､バンドパスフィルターを経て8ビット高速AD変換器によってデ

ィジタル化される｡この高速AD変換器の最短サンプリング時間は33ns(30MHzに相当)であるが､

現在は50ns(20肋に相当)に設定されている｡ AD変換された8ビットのディジタルデータは､加算

器によってレジスタ(32ビット×2048ワード)に格納されている積算データと加算された後､再びレ

ジスタに格納される｡積算古手便周するレジスタのワード数や積算回数は､パーソナルコンピュー
タからのコマンドにより設定可能である｡積算されたデータは､積算器からパラレルインターフ

ェースバスを通じてパーソナルコンピュータへ転送される｡なお､現行のシステムでは､タイミ

ング信号の発生源として､レ-ザの発光やAO変調器に同期した外部トリガ発生器を用いているが､

ユニット内部にレ-ザ発光や信号処理の制御を同時に行うことができるようなタイミング信号発

生部を実装することも可能である｡

3.パーソナルコンピュータと尊周ソフトウェア

Fig.2に本システム全体の外観を示す｡現在利周可能なパーソナルコンピュータは､特性のパラ

レルインターフェースボードを履いているため､日本電気(樵)製のPC-9801シリーズだけとなって
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いる｡種々のパラメータの設定を行なったり､収集したデータをその場で即時的に見ることがで

きるように専用の高機能ソフトウェアの開発も併せて行った｡

3.性能評価実験

本システムの有効性を評価するために簡単なベンチマーク実験を行った｡実験は､ CHX-Qlと

PC-9801VX(クロック周波数‥10MHz)とを用いて､次の2つの場合について行った○

(a)従来のトランジェントレコーダを用いたライダー信号処理システムを想定し､ C銅X-01では

AD変換だけを行い､収集データを毎回パーソナルコンピュータに転送し､パーソナルコンピ

ュータ内のメモリで積算を行う｡

(b)本システムで行なっているように､ C銅X-01内でAD変換､積算を行った後､積算データをパ
ーソナルコンピュータへ転送する｡

Fig.3は､積算回数100回から1000回まで､ 100回刻みの収集を10回づつ行い､収集に要した時間を

計測し､その平均時間をプロットしたものである｡この結果を見ると､ (a)に比べて､ (也)は約400倍

高速であることがわかる｡従来のシステムでは､このようにデータの転送に非常に時間がかかる

ため､パルスの繰り返し周波数をあまり高くすることができず､ライダーの性能を十分に発揮す

るには至らなかったが､本システムにより､データ転送速度に制限を受けず､最も高いパフォー

マンスを示す繰り返し周波数でレ-ザを運用することが可能となる｡

逮.LE励起YAGライダーを票I'-た計測轄異

本システムを信号処理部にしたLD励起YAGライダーシステム2)を用いて千葉大学構内の距離が

予めわかっている建物(Fig.4)からのエコーデータを計測した｡計測は背景光の影響がほとんどない

夜間に行った｡計測対象までの距離を地図上で計測したところ､約301mであった｡ Fig.5に､レ-

ザ発振の繰り返し周波数を且k弛､積算時間を5秒とした場合のライダーによる計測例を示す｡計測

を行った時のレ-ザの平均出力パワーは約50mW､パルス幅は約25nsであった｡なお､ Fig.5の計測

結果のグランドレヴェル付近にある比較的周期性のあるノイズは､パーソナルコンピュータから

発生している電磁波が原因だと考えられる｡

S｡まとめ

ライダーエコーデータの収集にこれまで周いられていたトランジェントレコーダが有する問題

点を解決するために､ユニット内で高速Am変換と連続加算が可能な高速信号処理システムの開発

を行った｡簡単な性能評価実験を行なったところ､本システムは従来のシステムの約400倍ものパ

フォーマンスを示した｡また､本システムを信号処理部にもつLD励起YAGライダーシステムを用

いて､実際のライダーエコーデータの計測を行なったところ良好な結果を得た｡
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Fig｡且　Sc翫Lemat五C援Iagram of蝕e deve旦oped high-speed

且idar signa且p訂ocess息ng sysもem.

『is. 2　閑五g触speed sigma且process旦ng system.
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Fig. 4　Location of the lidar and the target building.
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Fig. 5　A sample of measured hdar echo signa且･
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