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dbstract> A bistatic imagingもdar system using a GGD camera as a detector has血中vel0匹d for蝕

observation of aerosols inせ軍Iower atmosphei℃ (<lkm). IT妃adv喝e ofせモ野stem isめobtain height

profile of触aerosol免om世紀imaging data with血e resolution of 1 min. The experimei血set-up and results

of night-time observation of aerosols near surface are presented.

1.はじめに

現在､世界中でライダーを用いた様々な大気観測が行われている｡これらの観測では主にモノ

スタティ.ツク方式のライダーが用いられ､広い高度範囲にわたり様々な情報を得ている｡しかし､

モノスタティックライダーは送信ビームと望遠鏡の視野が近藤軽で重ならないために地表付近の

大気観測は困姓である｡これに対し､バイスタティック方式のライダーは送受信幕間の距離とそ

れぞれの仰角を調整することにより地表付近の低高度から高高度までの観測が可能である｡そこ

で我々は地表付近の低層エアロゾル観測を目的として受光素子にCCDを用いた可搬型バイスタテ

ィックイメージングライダーを開発した[1]本システ本では受光素子にイメージング素子を用い

ることで従来q)システムとは異なり受光望遠鏡の仰角走査無しに高度プロファイルを求めること
ができる0本講演では､観測シ女子-ムの詳細と夜間観融結束について述べる.

2.ライダーシステム

ライダーシステムの構成をFig.1に､仕様をTablelに示すOライダーシステムは送信レーザーと

受信ccDカメラから構成されている. Nd:YAGレーザーから送信された光は送信光学系で鉛直方向

に大気中に送信される｡大気中の微粒子によって散乱した光は干渉フィルタを通過した後､カメ

ラレンズにより結像し光電変換される.受信信号は増幅､ AD変換を経てパーソナルt7ンビュータ

Fig.呈Block diagram of the bist虹ic imaging lidar.

Table 1 Specifications of血e bistatic imaging lidar.

Laser
Nd:YA G Sure lite-lG,
Continuum

W avelength 532nm

Repetition rate lupps

Beam divergence O.om rad

CC D cam era C3140, H am am atsu Photonics

Q uantum effi ciency 8% at532nm

Tem pera ture -So℃

Cam erale‡鳩 f=28m m , F=2, N ikon

Field ofview 216m rad

F正terbandw id血 3nm
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へ送られるOコンピュータに送られた受信信号はその場で処理され､リア)レタイ藩に観測結果が

表示される　CCDカメラは小型･可波型で､雑音を抑えるた捌こ電子冷却されている.

3.夜間観測

本システムによる夜間連続観測は1994年12月22,23馴こ信州大学工学部キヤンバネにおいて行わ

れたO観測により得られた受信光電子数の時間変化をFig-2に示す｡レーザー光は情報工学科棟内

から鉛直方向に送信され､ CCDカメラは地表から高さ24血の同棟屋上に､ビーム射出孔から5m粧

して設置された　CCDカメラの仰角は830で1枚の画像にはいる高度は46mから383mである　CCD

カメラの積算時間は30秒で､ 1分に1回データを取得したO　レーザーの偏光面はレイリー散乱の敬

乱角による変化をなくすために散乱面と垂直に七た｡観測当夜は濃い霧が発生し観測では地表

付近の霧の鉛直構造の時間変化を得ることができた｡･
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Fig. 2 N言辞血me variation ofせ蛤vertical profile of the received phot耽Iectron number. Base line;5m,

elevation angle of the (XD camera;83deg., laser ou申ut;9mJ, lOpps, accumlating time;30sec.

4.昼間観測

このシステムでは24時間連続観測を目的としている｡夜間の観測に比べ昼間の観測では背景光

が強く高感度ccDカメラを用いた観測では問題となる.そこで送信レーザーパルスと同期した高

速シャッターをccDカメラの前面に取り付け背景光を減らすシステムを考案中である.詳細につ

いては当日述べる｡

5.おわりに

本報告では地表付近のエアロゾル観測を目的として開発されたバイスタティックイメージング

ライダーの観測例を示した｡今後､昼間観測用にシステムを改良し､ 24時間連続観測を行う予定

である｡
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