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AbsせracせIt is very attractive to control the system remotely for餌Iire lidar network. This paper

describes the lidar system and algorithm in order to operate it installed in Hokkaido魚om Sendai

through the Internet.

且.はじめに　　ミ-散乱ライダーは､地球環境や気候変動に多大なる影響を与えるとい
われているエアロゾルや雲などを観測する手段として非常に有効である｡我々は釧路(北

緯42度東経144度)および稚内(北緯45度東経141度)において成層圏エアロゾルの観測
を行い成果をあげてきたが1)2)3)､昨年度より観測点を陸別(北緯43度東経143度)に移転さ

せ通年観測を開始した｡ Fig.1は陸別において得られた散乱比高度分布の一例を示す｡
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Fig. 1 Height profiles of the Scattering ratio at Rikubetsu in 1997-1998

陸別に設置したミ-散乱ライダーを含め一般的に世界中で可動しているライダーは､

手動式であるため観測人員等の問題から観測頻度を高めることが困難である｡このこと

から､我々はライダーシステムの遠隔操作化に着目し､インターネットを利用したミ-
散乱ライダーシステムの遠隔操作法の検討を開始した｡本文は遠隔操作法の概要と現状
について報告する｡

2.遠隔操作法の概要4)ライダーシステムの諸元をTablelに､遠隔操作の概要図をFig.2

に示す｡遠隔操作は､市販のソフト(Remotely Possible/32)を用いて陸別に設置してあるラ
イダーシステム制御用ホストコンピュータ(以下､ホストPCと略す)とリモートコンピュ

ータ(以下､リモートPCと略す)をインターネットを介して行われる｡観測中は､ライダ
ーシステムの動作確認と共に､気象状況､ライダーシステムの異常等を常にCCDカメラ

を用いて監視する｡接続方法としてはモデムやISDN(圭nteglated Services Digital辿etwork)が
挙げられるが､監視カメラからの画像データを高速で授受する必要上､高速データ通信
を可能とするISDNを使用する予定である｡ライダーシステムを構成している各デバイス
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の電源は､リレーボードを用いて動作させ､さらにコンピュータ制御させるデバイスは､

すべてGPIBケーブルを用いてリモートコンピュータに接続される0

Table 1 Characteristics of Mie scattering lidar system.

T ra nsm itter 汲eceiv er

W avelen gth 532nm T elescop e S chm idt-C assegrain

P ulse E nergy 160 m J D iam eter 28cm

R ep etition rate 2 0H z F .O .V . 2m rad

P ulse W idth 20n s D etectio n 3-C han nelP h oton-counting

B eam D iv er. 0.1m rad D etector P M T

R an ge resolution 30m

Fig.2 Concept of remotely contyolled-Mie scattering且idar

system through the Internet.

3.遠隔換作化の現状　現在我々は､各種の基礎的な実験とシステム制御のための各種

装置を接続し､遠隔換作を行うためのプログラム作成に着手した｡これらの結果をもと
にし､陸別に設置した成層圏エアロゾル観測ライダーの遠隔換作化ならびに計測化を推
し進めていく｡
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