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Abstract

画像を利用した小型自動光学追尾装置によりパイロットバJV-ン甲通底を行い､ Qスイッチ
パルスYAGレ-ザの第二高調波を利用して測距を行なった｡測角は光学マウントに内蔵のエ
ンコーダー出力により行い:パル｣ンの3次元軌跡を算出した｡ま-た､この結果から3次元風

向､風速の鉛直分布を求め､追尾測距システムの-つの応用例を示したo

1.はじめに

気球に搭載した小型のリトロリフレクタ(逆反射器)や気球の表面反射を利用した地上気球間

のレーザー長光路吸収捧持､大気微量分子の非常た有効な測定手法となると考えられる｡例え
ば測定対象分子の吸収を受注る波長と､吸収を受けない波長の2波長のレ-ザ王を用いて､長

光路差分吸収を行なえば､気球が上昇することによる光路の変化を利用して測定対象分子の高

度分布を精密に革めることができる｡本研究では将来こめような応用に発展させることを念頭

において､小型気球の追尾実験を行なっ声｡実験の主目的は､一気球の追尾精度を評価す卑=_と
である｡タ-グシトには鹿向革連動定用の/iイ占ットバ/LJンを用い､その表面反射を利用し

て測距を行なっf=｡追尾時､ ′<4ルナンの受動的画像を用V:,て行い､画像や位置q?変化から追尾

の精度を評価LfJた｡また､時間毎の方位および測距デ÷タ牟ちバルーンの軌藤を衰め､風向風
速の高度分布を求めたi

2.測定原理

光学自動追尾装置を用いたパイロット.バルーン測距の測定原理を丘g lに示す.
光学追尾装置はレ-ザパルスの送受信光学系､画像入力部､架台制御部などより構成されて

いる｡送受信光学系は剰距を行う為のレ-ザパルスの送受信､画像入力部は画像中の輝度レベ

ルに基づいた目標座標の出力∴制御系ではとれら信号により架台の方向を制御する｡

実験に使用するパイ′ロツード′･:パル-シは∴直径6 0cmの球形で､素材色は赤色である､｡'実験
時には､上昇速度を2 0 0m/分となるように浮力調整する0

3.実験装置の構成

実験では日立製作所で開発した小型の衛星光学追尾装置にクーデ光学系を増設し､ Qスイッ

チパルスYAGレ-ザの第二高調波の送信機能を追加することで測距機能を付加した｡装置は

送信光学系､受信光学系､追尾光学系､光学系架台部とこれらの制御装置部などより構成され

ている｡各構成機器の主要な仕様は以下の通りである｡

本装置では､仰角データは光学系架台制御部により記録､距離データは測距信号処理部によ
り記録される｡また､これらの制御系は独立のクロックで動作している為､実験時にはあらか

じめ時刻同期を行う必要がある｡今回はマニュアル操作により同期を行なった為､同期精度は
0. 1秒程度である｡
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Fig 1 Principle of王はeasurement

表3.ユ　実験装置主要スペック
Na 構成機器 項 目 内容

1 レーザー ー波長 / 出力 5 3 2 n u/ 約 1 5 0 m J

●繰返 し 1 O H z

2 受信 望遠鏡 ■形式 カセ グ レン形反射 望遠鏡

●口径 203 .2 皿

測距検知器 ■形式 光電子増倍管

2 軸架台 ー形式 ■高度､ 方位 2 軸マ ウン ト

光学系架台制御部 ●画像追尾ユニ ッ ト ■輝度信号差による 2 蔵化検出

●制御 コンピュー タ ●一画像信号処理､ 望遠鏡制御

灘距信号処理部 ●デ ィジタル - オ シロ .帯域/ 2 5 O M h z

■制御 コンピュー タ ■デー タ取得 ､ 波形解析処理

4.まとめ

上記の実験装置を用いて､パイロットバノレーンの追尾実験を行い高度約6 0 0mまでのバ
ルーンの軌跡を取得した｡デークレー,トはデータ転送の関係から平均して2-3秒間隔となっ

たが､従来のセオドライトによる方法などと比較して短い間隔で上昇速度､風向､風速を算出

できうることを確認した｡
今後は､追尾精度の向上とデータレートアップによる取得データの高精度､安定化をはかり､

長光路吸収実験などの大気計測に応用する予定である｡
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