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技術報告特別号 

GMS-2地上通信機器 システムの解説 の刊行 にあた って

静止気象衛星ひまわりは,昭和 52年 7月に打上げられ,その 4年後の昭和 56年 8月にはひまわ り 2

号に後継ぎをさせることになった｡この間には関係各方面の御理解を得て,衛星と直接電波で交信す

る気象衛星通信所の 18m¢第 2カセグレンアンテナを始め,各地上局に ｢新設系の通信機器｣の整備

を行った｡ これは,①ひまわり 2号の打上げ後,約 2カ月にわたって軌道上機能試験が行われること,

④ひまわ りの運用が中断できないこと,④運用の確立を図るため,主要部分を二重化する必要がある

こと,などの理由に依るものである｡

ここ数年,電子技術の進歩は目覚ましく,高度の集積回路などが次々と実用化され,所謂パソコン

が急速に一般社会にまで浸透 した｡また一方では,光を応用した通信技術を軸とする,高速 ･大容量

のデータ伝送が身近かなものとなり,さらに衛星通信の利活用がはかられる状況となっている｡ 

GMS-2地上通信機器の整備にあたっては,このように急速に進歩する技術の動向を把え,いく

つかの新 しい技術の導入を図って来た｡

この特別号は, GMS3号が運用されている現在,ふり返って GMS2号用に整備された通信機器

と,それに盛込まれた最新技術などを紹介することによって,次に来るべき世代の衛星 システムの導

入にあたっての一助となれば幸いである｡

昭和 60年 3月

気象衛星センター所長

鍋 島 泰 夫
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1.GMS通信 システム概要 

Ⅰnrdcino h e-eeo ncto ytm o htouto fteNoTlcmmuiainSse fteGMS

相 原 保 広 ･上 田 真 也 

YasuhiroAihara,ShlnyaUeda

ま え か き

昭和 56年 8月11日に打ち上げられた GMS-2は,同年 12月21日,手箱開発事業団から気象庁に移管された｡そ

の後,運用衛星として気象事業に貢献したが,不幸にも VJSSR走査鏡に不具合が生 じ,昭和 59年 8月 3E]に打

ち上げられた GMS-3と同年 9月27日,運用の交代を行ったO現在は,待機衛星として東経 145度の赤道上 (昭

和59年現在)に位置している｡

この GMS-2が,GMS-1と交代し運用に供するためには,衛星搭載機器の.改良に合わせた GMS通信システ

ムの変更を必要とした｡これは主に,衛星と直接送受信を行う CDAS(気象衛星通信所)システムと DPC(気象

衛星センタ-)システムにおける通信機器の新設と改造,データ処 f判こ必要liソフト変更等であった｡これらに

ついて特に GMS通信システム (GMS-1,GMS-2,及び GMS-3)について紹介する｡ 

() その他,システム構成局の増設


昭和 59年 10月19日現在,次の局数を示している｡


GMSの運用は ,昭和 53年 4月 6日,GMS-1によって ･小規模利用局 (SDUS)
 

始められたO以後 GMS-2,GMS-3と順次交代を行い, (国内)気象官署 (管区気象台)

順調な運用を持続している｡この間に通信システムは,	 札幌,仙台,大阪,福岡,沖縄

次のようf i横能と設備の変更を行ったO その他 (公社線経由等)

｢1本気象協会,日本放送協会,日本航空

1. GMS通信システムの変更	 4


(1) 衛星の仕様変更	 等 計39
 

･周波数と出力の変更	 (国外)オース トラリア.中国,バングラディシュ,

･空中線をバイコーン形に変更	 フルネィ,緯国,タイ,米国,フィジー,イ

ンドネシア,ビルマ,ニュージーランド,ニ

(2) 地上設備変更	 ューカレドニア,シンガポール,スリランカ

･東経 160度にある待機衛星と測距が可能とl j:るよう, ･中規模利用局 (MDUS)
 

石垣島とオース トラリアの両測距局の空中線を増設 (国内)気象庁,電気通信大学,東京大学
 

･オース トラリア測距局移設	 (国外)オ-ス トラリア,バ ングラディシュ,フル

NASA施設移転のため,測距局をビクトリア州メ ネィ.中国,緯国.タイ,香港,フィリピン,

ルボルン市郊外,ウエスタンポー ト湾に面する CR 

IB POINTの海軍基地 ,HMAS CERBERUS構 ･通報局 (DCP)
マレイシア

内 (東経 145度11分22-66,南緯 38度21分 54･5 8) 海洋フイ 3局 (気象庁),積雪 DCP2局. ASD
 

に移設した｡ AR (航空機搭載 )17機等 計23
 

() 気象衛星通信所内通信設備増設3


･待機衛星系通信設備新設及び現用衛星系改造
 

1 1 -
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2.気象衛星の空中線変更 

GMS-1と GMS-2(GMS-3は同形である)の外観図

をそれぞれ図 1,2に掲げた｡図に見るとおり,空中線の

形状が大きく変化 している｡ Sバ ンドパ ラボラアンテナ

と UHFヘ リカルアンテナは,GMS-1,GMS-2及び, 

GMS-3とも同一の形状であるが ,GMS-1にて使用の 

VHFアンテナ (ホイップアンテナ 8本設置)が, USB

バイコーンアンテナに変更された｡ これ らの諸元を表 1

UHFア ンテナ

可 †1･赤外 走 王放射 Il

ス ラスク ･アセ ンブ リ(～l

図 2 GMS-2,GMS-3の外観
大 IAt ,せ′､ネル

か ら保護する必要が生 じ, GMS-2より低 い周波数に変

更 した｡

この USBアンテナは,テレメ トリ･コマ ンド用 とし

図 1 GMSの外観 て トランスファ軌道および静止位置において使用 し,簡

に掲げた｡変更理由は,打ち上げ時の支援局 (米国)の 単な構造,軽量,広帯域特性の特徴を有 している｡ 同軸

施設変更に伴 う周波数移行 と安定運用を計ることにあり, チ ョークは支柱に流れる電流を抑圧する｡ また円形反射

GMS-3では, GMS-2と同様 に無指向性のアンテナを 板は,衛星本体方向-のエネルギー放射を阻止する機能l

使用 しているため,相互に同一周波数の利用による混信 を持っている｡ 

表 1. GM Sの諸元表

Sバ ンド UHF USB (GM S-3) USB (GM S-2)-I--1 

2026- 402.00MHz 2100,164 2111llHz 
2034.974MHz 
1681.6- 468.924MHz 2280.721MHz 22861IHz

1694.70MHz

アンテナ ノヾ ラボラ ヘ リカル ノヾイコーン バイコーン

カバー範囲 グローバル グローバル 無指向性 無指向性

G/T -22dB/oK -23.OdB/寵 -50dB/oK 一42.7dB/oK 
E IRP 40.OdBm士1.5dB* 46.OdBm+2dB-1.5 27.5dBm±1.5dB 28.3dBm 

34.OdBm±1.5dB** 

57,OdBm±1.5dB*** 
*Sバ ンドテレメ トリ * * DCPR * ** v ISSRデータ 

GM S -1 通 信 系 (VHF)性 能

送 信 受 信

周波数 ( M Hz) 136.89 149.1 
EⅠRP 4dB(受信機入力端)

アG/Tンテナ 2434BmB K エレベーション角 ±50以内)-55dd/O 最小値 ( 0
ア ンテナ 利得 8本の

.
ホ

.
イップ.アンテナによるオムこ .アンテナ最 

(荏) 1. Sバ ンド, UHFの何れ もGM S-1, GMS-2, GM S-3に共通な仕様 

2. USBは, GMS-3と GMS-2の使用周波数は異なる｡ 

- 2-
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GMS系統図

図 3 GMS系統図

図 4 GMS-2,GMS-3系統図
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次に搭載通信機器は,GMS-1にて問題で あった混

変調 (一般に,衛星通信機は中継器と呼ばれ,多数の搬

送波を増幅するので中継器内で三次変調積による混変調

を生 じ易い)を防 ぐため,次の変更を行った｡これらに

ついては系統図 (図 3,図 4) に掲げた｡ 

GM S-1 GM S- 2

Sバ ンド送受信機 2組 2組

UHF 送受信機 2組 2組 

VHF 送受信機 2組 

USB 送受信機 2組 

DCPR 送信機 2組

テ レメトリ送信機 2組 

但しGM S-3は,GMS-2と同じである｡

3.送信出力の変更

静止気象衛星を利用する通信網は,衛星と直接送受信

を行 う気象衛星通信所 (CDAS)を システムの中心とし,

測距局,利用局 (中･小規模の二種がある),通報局およ

び,追跡管制局とで構成 されている｡ 各局 との通信は, 

CDASより衛星向送信 (衛星では受信)の場合 (表 2)

と衛星より CDAS向送信 (CDASでは受信) の 場 合 

(表 3) とに大別できる｡ 

GMS-2では,衛星機能の向上のための設計変更があ

り,通信 システムも若干の変更が施 された｡ 但 し,何れ

ら, CDASと GMS問の EIRPの回線設計値 を維持

する条件を満足 させ ること,衛星内の増設送信機の設計

条件に合わせること, PFDを超過 LfLliいこと等につい

蓑 2. CDASより静止気象衛星向送信

て充分配慮の上,設計された｡

変更 した出力は,測距局 (MRS, TARS-1,TAR 

S-2)向けと通報局 (DCPI, DCPR)向 けの衛星

送信出力である｡ 

4.これからの通信方式について 

GMSの通信モー ドで VISSR/MFRと呼ぶモ - ド

がある｡ このモ - ドは,地球画像を-走査毎に取得 しな

が ら,同時にその-走査の生デー｢夕を直接 ,衛星へ送信

するモー ドである｡ 衛星では,更 に MDUSへ向けて中

継する｡ この方式によると毎時観測と毎時放送 (全球画

像-HR･FAX)が可能となる｡ これを, SV (ス ト

レッチ ビザ)方式と呼んでいる｡ 又,気象データの有力

な伝送手段 として,受信設備が比較的安価で設置が容易

である DCPの有効活用が考えられる｡

この方法は, DCP(通報局)の現在の機能を拡張 し,

データ通信 , FAX送受信 ,及び対話の機能の夫々を付

加することにある｡ これによって気象データの収集のみ

ならず気象データの配布 も可能となる｡

以上, SV方式と DCP機能追加は,次代の通信方式

として期待できる｡ 又,これの実現には,地上施設にて

充分な実験を行 って後に通信衛星とのかみ合せ等の諸実

験の手続 きを踏む必要がある｡

電波の型式並びに希望する周波数の範囲及び空中線電力 
(GMS-1,GMS-2,GMS-3共通) 

(測 距 系) 

2025MHZか ら 2027MHZまで 1波 1KW 
(HR-FAX系 ) 

2028.6MHZか ら 2029.6MHZまで 1波 1KW 

(LR-FAX系) 

2032.87MHZか ら 2033.13MHZまで 1波 200W 
(コ マ ン ド 系) 

2034.19MHZか ら 2034.21MHZまで 1波 5W 
(通報局呼 出系 ) 

2034.922MHZか ら 2034.928MHZまで 1彼 

(通報局 呼 出系) 

2034.930MHZか ら 2034.936MHZまで 1波 

(通報局 呼出系) 

2034.963MHZか ら 2034.985MHZまで 1波 

402.1MHZか ら 402.4MHZまで 1波 

1 4-
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蓑 3.静止気象衛星より地球向送信

電 波 の 型 式及 び 空 中 線 電 力 空 中 線 電 力 電波の型式 .周波数又 は

周 波 数

1681.6 MHz 

･GG㌶Ss 二32) (GMS-1) 空 中線電 力 の 条件 

鳩山向け20W 20W

β 4O116888..2 MMHHzz 200.2WW 200.013WW .石垣及びク リブポイント向け鳩鳩山山向け 

1690.2 MHz 0.2W 0.013W 鳩山向け 

1687.1 MHz 20W 20W 中規模利用局向け 

1691.O MHz 20W 20W 小規模利用局向け 

1694.O MHz 2W 0.6W 鳩山向け 

33233波 4001 かか らら999944446998866MMMMHHHHzzzzままででのの問問のの 33KKHHzz間間隔隔のの1111100波4666668.....87555 MHz 00..334WWW 00..228WWW 鳩鳩山山向向けけ通報局向け 

468.883 MHz 4W 8W 通報局向け 

468.924 MHz 4W 8W 通報局向け 

5 



2.CDAS通 信 システ ム 

CDASTelecommunicationSystems

知 田 久 ･桃 井 保 活 

HisashiChida,YasukiyoMomoi

概 要

気象衛星通信所 (以下 CDAS:CommandandDataAcquisitionStationと呼ぶ｡)は,気象衛星セ ンター 

(以下 DPC:DataPr∝essingCenterと呼ぶ｡)と共に,静止気象衛星 (以下 GMS:GeostationaryMeteor-

ologicalSatelliteと呼ぶ｡)の運用のため,昭和52年 3月,電波環境や地理的条件の良い埼玉県比企丘陵の一角

に完成 した｡以来,約三年半に亘 りGMSに対する電波の窓口としてその機能を果 してきたが,昭和56年 8月の 

GMS-2打上げに先行 し, GMS-2運用に必要な機能を持たせるため,局舎 の増築,通信機器の新設及び既設

通信機器 ･電気機械施設の改造が行なわれた｡この結果, CDASは 18m¢空中線を含む 2系統の通信機器を有

することになり, GMSシステム運用上,大幅に信頼性を向上させることができた｡ (図 1参照)

本報告では CDAS機器の新設及び改造にあたっての設計思想,新設 ･改造後の効果等 CDAS通 信システム

全般的な点について述べることとする｡ また,各機器の詳細については別項で述べる｡

なお,新設および改造が行なわれる以前の CDAS通信システムについては,当技術報告特別号 Ⅰ-2｢GMS

システム総合報告 Ⅰ機器解説編その 2,昭和55年 3月｣で詳細に述べ られている｡ 本特別号では,前報告との

重複は必要最小限に押さえ,GMS通信システムの総合報告としての観点から,今回の新設 ･改造に限らず,前

回報告でふれられていない点や 5年以上に亘る GMS, GMS-2両衛星運用の経験で明らかになった機器の特

徴や現象等についても報告に含める｡ 

1. CDAS通信機器の改造および新設 が変更になり,各スキャンラインの終わりに終了符

号が追加された｡ 

改造および新設された通信機器を図 2に示す｡ e,衛星内での不要信号発生を改善するために, Sバ

ンドテレメ トリ用送信機を増設 し, Sバンド送信機

1.1 CDAS通信機器の改造 と分離 した｡ 

改造を必要とする主たる要素は次のとおり｡ ()既設系装置の機能の一部を新設系装置と共有させ2


(1) GMS-2の仕様の一部が GMSと異なるため,地 るための改造 

上施設側でこれに適合させなければならない｡GMS-2 (3) CDAS側の 2系統と DPC側の 1系統とのインタ

と GMSの仕様相違点は次のとおりである｡ ーフェース確立のための改造 

4
a.衛星の-ウスキーピングデータであるテレメトリ () システムインテグレーションの効率を高めるため

データの項目増と物理量変換係数が異なる｡ の機能追加 

5


特殊モー ドが追加された｡ ップ


C コマ ンド･フォーマットとコマンドレジスターの


ア ドレスが変更になった｡
 

b.テレメ トリデータ･フォーマットに衛星診断用の () 通信機器増設に見合った電源 ･空調設備の機能ア

d.VISSR(VisibleandlnfraredSpin Scan
 

Radiometer)データ･フォーマットの前置パターン
 

7
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改造装置名 

a.テレタ トリ系装置 b.テレメ トリ監視装置 

C.コマンド系装置 d S/DB装置 

e.測距系装置 ∫.周波数標準装置 

g.通信制御装置 h システムアナライザー 

1.PCM搬送端局装置 j.コリメ-ション 

k.電源 ･機械施設 (試験調整用視準局) 

1.2 CDAS通信機器の新設

既設通信機器の改造に加え,新たに 1系統の通信機器

を必要とした理由に次のものが掲げられる｡ 

(1) 既設装置の改造のみで GMS-2に対応 しようとす

れば,改造の問,長期に亘りGMSの運用を中断しなけ

ればならない｡ 

()GMSの運用中に GMS2の ミッションチェック2 -

(機能確認)を同時に行なうには,1系統の通信システム

では対処できない｡ 

(3) GMS-2の運用に切替えた後も,時々平行して, 

GMSとの通信が必要になると考えられた｡ 

() GMSの利用が高まるにつれ,信頼性向上のため,4

冗長化を高める必要があった｡

新設装置名 

a.18m¢カセグレン空中線塔と空中線系装置,及び

追尾系装置 

b.送信系装置 C.受信系装置 

d.テレメ トリ系装置 e コマンド系装置 

∫.FAX変調系装置 g.通信制御装置 

h.コンソール装置 1.IF切替装置 

j.光ファイバー通信装置 

k.周波数変換装置 

(システムアナライザーの一部増設) 

1.vISSR信号モニター装置 

(システムアナライザーの一部増設) 

2. CDAS通信機器改造及び新設にあたっての

設計思想 

CDASの設計思想については,前述の技術報告特別

号 ト2で述べ られているが,要約すると次のとおりであ

る｡ 

(1) 信頼性向上のため,送受信系を冗長構成 とする｡ 

()各装置のモニターや制御を出来る限り集約化する｡2

() GMSおよび CDAS機器の特性を走性的,定量3

的に測定でき, しかも局内機器については運用中にも測 

8

定可能な機能を持たせる｡ 

() GMS運用上,同時に数波の信号を送受信できる｡4

(5) DPC計算機システムとの間のデータ授受の 自動

化を計る｡ 

(6) 宇宙開発事業団や DPCのバックアップ機能 (管

制系)を持たせる｡ 

()他の地上無線設備に対 して妨害を与えない｡7

() 2時間運用中断のない安定 した電源を供給する｡8 4

(9) 衛星の打上げ前に各装置の単体試験を行うことを

可能にする｡ 

CDAS通信機器の改造および新設にあたっては,上記

設計思想を発展させ,更に次のような点にも考慮が払わ

れた｡ 

(10) 機器の装置や表示は既設装置と統一する｡ 

(ll) 既設系と新設系間の電気的インターフェースを確

保 し,又装置間で互に雑音等干渉を生 じないものとする｡ 

(12) 宇宙開発事業団や DPCのバックアップ的機能は

冗長構成としない｡ 

(13) GMSを運用 してきた経験か ら,改善すべき点を

考慮する｡ 

(4 PC計算機シス1) CDAS機器が 2系統になっても D

テムとの問のインターフェースに矛盾を生 じないものと

する｡ 

(15) 空中線は相互に干渉を及ぼさないものとする｡ 

3.新設および改造装置のもつ主な特徴

新設および改造にあたっては GMS運用の経験や新 し

い技術を導入 し,機能改善や向上が計られている｡ 以下

にその主な点について述べる｡ 

(1) テレメ トリ監視機能の向上

改造によりGMS/GMS-2の両衛星モニターが可能と

なり,且つデータをラインプリンターに出力する機能を

追加した｡また,コマンド送出機能やコマンド履歴作成

機能も追加され,DPC,宇宙開発事業団のバックアップ

機能を一層向上させることができた｡ 

(2) 光ファイバ通信の導入

最新のエレクトロニクス技術である光ファイバ通信を

採用｡光ファイバは,これまでの同軸ケーブルと比べ,

低損失,無漏話,無誘導,更に細心ケーブルのため軽量

という優れた特色を持っている｡ 

CDASの位置する地域は雷が多く,過去に誘導雷によ

る被害があったが,光ファイバの採用で新設系について

はその心配が軽減された｡
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() アンテナ追尾機能の向上3


アンテナビーム幅 ( .6
視野角)が, 00度 と狭いため,

電波捕捉に時間を要する既設系の方式に,プリセット機

能を追加,予め設定 した仰角 ･方位角迄迅速に移動,更

にアンテナビームがコニカルにスキャンし,電波を-早

くキャッチするため電波捕捉時間が大幅に短縮できるよ

うになった｡ 

(4) VISSRデータモニタ機能の向上

新設 VISSRモニター装置は,可視 ,赤外両画面の表

示が可能で,･また,全 ラインのモニター (スクロール)

機能も合わせもっている｡ 

(5) 融雪設備の機能向上 

18m¢カセグレン空中線に積雪があると,電波の散乱

･吸収効果等により信号 レベルが低下する｡ このため, 

CDASでは放水により雪を落とし,通信を確保 している｡

新設系は放水台を設置,水圧を高めると共に,操作性を

も向上させ,放水作業の効率化を図った｡ 

()その他6


新設空中線塔上部に測 定器を持ち上げるための電動ウ

インチを設置,保守の際の職員に対する危険度や測定器

の損傷を軽減させた｡ 

4. システム ･インテグレーション

今回のシステム ･インテグレーションは, CDAS開設

時の場合と内容的に大差はないが,問題は GMSの運用

を極力中断しないで,インテグレーションを実施 しなけ

ればならなかったという点である｡ このため新設系装置

に GMSと GMS-2の両衛星運用可能な機能 を持たせ,

新設系を設置の後,既設系装置の改造を行ない, GMS-

2運用のための機能を追加 した｡

また,今回,堂平山に設置されているコリメーション 

(視準局)に,疑似衛星的な機能 (コマンドの受けつけ,

テレメ トリ信号の送信等)を持つ衛星シミュレーター装

置を追加 したが,この装置を用いて, GMS-2打上げ前

に,総合的な結合試験を実施することも出来た｡最終的

には GMS-2の ミッションチェックの際,インテグレー

ションの確認を行なった｡ 

5. 運用と保守の改善

新設系と既設系の 2系統を有することになり, CDAS

通信 システムの運用及び保守が下記の通り著 しく改善さ

れた｡ 

(1) 降雪時,片系で運用 しながら他の片系の除雪が交 

9


互に行なえるため,降雪による運用休止がなくなった｡ 

()GMSと GMS 2の同時観測機能を持つこととな2 -

り,ステレオ観測も可能となった｡ 

(3) 新設系 ･既設系の何れかに障害が発生 しても,莱

の切替えにより,障害復旧作業の問も運用が確保できる

ようになった｡ 

() 片系で運用 しなが ら,他の片系の保守が可能とな4


ったため,密度の高い作業が期待できるようになった｡


む す ぴ

以上で今回の CDAS機器改造 および新設 に関する全

般的な内容について述べた｡

今回の改造と新設により, CDASは 2系統の通信機器

を有す ることになり, GMSシステム運用 の信頼性は大

幅に改善された｡
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3.RF系通信機器 

Antenna-2andRFequipment

斉 藤 武 夫 ･頭 師 和 一彦 

TakeoSaito,KazuhikoZushi

概 要

気象衛星通信所の RF系通信機器は図 1に示すように,静止気象衛星へのアップリンク及びダウンリンクの一

部を形成 し,安定かつ高品質な無線通信回線を確保する上で重要f il働きをしている｡ この度 GMS12の打上げに

関連 して設置された新 RF系通信機器は幾つかの改良が加えられたので ,この点について述べる｡

改良等が行われた主な点は次のとおりである｡ 

(1) アンテナ制御装置に従来の駆動モー ドに加えてプリセット,サーチ,及びス トウの各モー ドを追加 し,ア

ンテナ操作を容易にした｡ 

()低雑音増幅装置をシンプルにすると共に,温度制御用として電子冷却素子を用い,一層安定 した増幅特性2

を確保 した｡ 

() 光ファイバー通信装置を用いて,第 2アンテナと通信室問の中間周波数帯信号の伝送を行い,設備の軽量3


化及び避雷効果を向上させた｡
 

() 大電力増幅装置に主及び副専用のダミーロ- ドを設け,コリメーション折り返 し試験をはじめ,各種試験
4


における機能性および操作性を向上させた｡
 

1 空中線系装置 

1-1 アンテナ制御機能の追加

本装置は,図 2に示すようにアンテナ装置,追尾受信

装置,空中線駆動装置及び空中線追尾コンソールにより

構成され,通信室内にある空中線追尾コンソールで選択

される各制御モー ドに従って,アンテナを駆動するため

の装置である｡ 新設 したアンテナの駆動モー ドには, 

AUTO TRACK,SLEW,SATELLITE,COLL 

IMATION,LOCALの各モー ドの他に,新たに PRE 

SET,SEARCH,STOW のモー ドを追加 した｡

次に各モー ドの動作について述べる｡ 

(1) PRESETモー ド

このモー ドは,アンテナを指向させようとする方向を

あらかじめプリセットすることにより,自動的に希望す

る位置まで駆動することのできるモー ドである｡

このモー ドの動作概要 は,図 3に示す空中線追尾コ

ンソールの PRESET サミール スイッチで設定 した

指令角度と,角度検出器の出力をレゾルバ/デジタル (R 図 1 RF系通信機器系統図

- 13-
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/D)コンバータで比較 した後,出力の角度誤差信号を

サーボ制御増幅器に加え,空中練馬区動制御装EB'-を通 して

アンテナ駆動部のモーターを制御 し,アンテナを設定 し

た角度に向くように駆動させるものである｡ 

()S CHモー ド2 EAR

このモー ドは,アンテナを衛星に指向させる場合,そ

の指向角度を図4に示すようliスパイラル状に回転させ 

liか ら中心とfiる株屋の位置を探 し求める為のモー ドで, 

SATELLITE.COLLIMATION,PRESETの各モ

ー ドのいずれかと併用 して使用す ることが可能である｡

動作の概要は,まずアンテナ制御用 CPUが R/DCO 

NVより送 られて くるアンテナ角度データと各 モー ドに

応 じた設定角度 との差が AZ,EL共に 00度以内であ.5


るかどうかを判断する｡

範囲外の角度のときは,各モー ドの設定角度をそのま

ま R/D CONVへ指令角度として送出し,SEARCHラ

ンプを点滅させ,SEARCH動作は実行 しfよい｡

範囲内の角度に適 したときは,20m秒おきに各モー ト

の設定角度に0001度ずつ加算又は減算 したものを新 し

い指令値として逐次 R/D CONVへ送用 し,図 4に示

すように 2回半すると元の中心に戻るスパイラル状のパ

ターンに沿ってアンテナ駆動部のモーターを制御する｡

またこのモ- ド中に AUTO ENABLE状態となると自

動的に AUTO TRACKモー ドに移行する｡ 

( TOWモー ド3) S

このモ- 卜は,台風などの強風時にアンテナを任意の

位置から天頂へ移動させて固定するためのモー ドである｡

このモー ドの動作の概要は,SATELIJTE,COLL 

IMATIONモー ドと同様の動作であるが,EL系のみが

読み込まれ ,AZ系はスタンバイのままアンテナ駆動部

のモーターを制御 してアンテナを天頂へ移動させる｡ 

() AUTO TRACKモー ド4


このモー ドは衛星を自動追尾する場合に用いられる｡

動作の概要は,追尾受信機か らの追尾誤差信号をサー

ボ制御増幅器に加え,その出力を空中線駆動制御装置に

入力 してアンテナ駆動モーターを制御 し,アンテナを駆

動している｡ 

(5) SLEWモー ド

このモー ドは,手動により任意の角度にアンテナを指

向させるときに用いるモー ドである｡

動作の概要は,空中線追尾 コンソールの SLEW SPE 

ED CONTツマ ミをLd転 させると,その回転角度の平

方に比例 した信号がサーホ増幅器に加えられ,その出力

を空中線駆動制御装芹引こ入力 してアンテナ駆動モーター

を制御 している｡

図 4 SEARCH PATTERN 

(6) SATELITEモー ド及び COLLIMATIONモー

ド

このモ- トは,アンテナを衛星又はコリメーション方

向に向けるためのモー ドである｡

動作の概要は,図 3のアンテナ追尾コンソールの内部

にあるメカニカルメモ リ解のデジタルスイッチを操作 し,

あらか じめ衛星及びコリメーションの角皮を設定 して置

いて,ア ンテナ制御用の CPUに読み込ませる｡ 

CPU出力と角度検出器出力の差は,R/Dコンバータ

により検山され,D/A変換器によりアナログ信号に変換

してか ら,サーボ制御増帖器に加える｡更にその出力は

空中練馬区動制御装荷に供給され,ア ンテナを駆動する｡

このモー ドの場合,アンテナ角度と設定角度との差か 

AZ,ELともに士05度以内であれは,自動的にAUT 

0 TRACKモー ドに移行する｡ 

() LOCALモー ド7


LOCALモー ドは SLEWモー ドと基本的に同様であ

るが,空中線の保守を行う場合liどに,アンテナ側の空

中線 ローカル制御盤により操作するためのモー ドである｡

ト2 運用上の改善 

(1)逆用の安定化

従来は既設系のみの運用であったため,各種のテス ト

実施時にはアンテナ指向方向を衛星か ら外 さlilければな

らず,テ レメ トリテ一夕の取得ができfiくfiっていた｡

しか し新設アンテナ系装置が整備されてからは,いずれ

か一方の装fI'tlを衛星に指向させてお くことにより,テレ

メ トリデータを切れ目liく取得できるようにfiった｡ 

- 15 -
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() 信頼性の向上2


降雪や落雷などの場合も新設アンテナ系装置が設置さ

れたため, 2系統の運用が可能となり,信頼性が大きく

向上 した｡ 

(3) 操作性の向上

新設装置はアンテナ駆動モー ドが多彩になっており,

既設系では必要であった複雑な操作が,ボタン 1つで迅

速かつ簡単に行えるようになった｡ 

1-3 空中線の性能

周波数 (受信) 1670-1700MHz 

(送信) 01-24 MHz2 5 -05

利 得 (受信) 48,06dB(1685MHz) 

(送信) 50.08dB(2030MHz)

給電部損失 (送受共) 0.131dB(1685MHz)

雑音温度 16.82K(1685MHz) 

(仰角400晴天時において) 

VSWR .13以下


偏 波 送受平行直線偏波


サイ ドローブレベル ー14dB以下


送受分離度 93dB以上


耐電力 2KW CW以上


ビーム幅 (受信) 0.660
 

(送信) 0.600
 

2.低雑音増幅装置

本装置は衛星からの微弱な信号を増幅するための初段

増幅装置である｡ 受信系の性能を向上させるには,初段

増幅器の低雑音化及び安定な高利得が必要である｡ この 

INPUT

OUT PUT

ような目的のため,新システムは次の点を改良 した｡ 

2-1 信頼性の向上

既設装置は 2段のパラメ トリック増幅器を縦続 してい

たが,新設装置は図 5に示すように新 しく開発された低

雑音 FET (電界効果 トランジスタ)を次段目に使い,

複雑なシステムをシンプルにし,システムの信頼性を向

上させた｡ 

2-2 増幅の安定化

低雑音増幅器の利得は周囲温度の影響を受け易く,そ

の利得の変動は,レベル変動のみにとどまらず,システ

ムノイズを増加させることになる｡ このため,図 6に示
七 7 ､ ′タ 

,-p ･ ､ 

t : さ/ , タ

図 6 熱電素子の構造

すような熱制御効率の高い電子冷却素子を用いて,図 7

に示すように 2系統の温度制御を行っている｡

その 1つはポンプ源及びパ ラメトリック増幅器のバラ

クタマウント部であり,他の 1つはパラメ トリック増幅

器のサーキュレータ部及び FET増幅部である｡

なお,本装置に用いられている電子冷却素子は,ベル

チェ効果を利用 したもので素子に流れる電流が,順方向

では吸熱,逆方向では加熱する特性を利用 して温度を一

定とするものであり,その制御温度は約25度に設定設定

されている｡ 

2-3 低雑音増幅装置の特徴 

(1) 温度変化に対 し,雑音指数の変化が低 く抑えられ

ている｡ 

()既設装置に較べ,直線性が改善されている｡2


() 新設装置は回路が簡素化され,信頼性が向上 した｡3


(4) 新設系低雑音増幅装置は既設装置に較べ 新技術

により小型軽量化されている｡ 

2-4 低雑音増幅装置の性能

中心周波数 1682.5MHz

帯域幅 40MHz

雑音温度 45oK以下

利 得 40dB以上 
図 5 信号およびポンプ源系統図 
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92= tT LTA33Å .GHヱ .l

OSCGUNN g s.Ts pA
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HERMOELECTRⅠC
 
○○LER MODULE
 

TEMP CONT 
●ll･････lllll一.一 

91978A LNA CONT と MO～.

図 7 温度制御系統図 

16芯 ファイバケーブル 

lr ST OUT (rr )>> )G )>.

TFSTG 川 --〒河 CHl 
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lr DIV-1 

l CH3 l -E T
PPCC--qNN-3一 [T - l H2 l 0-E 

TR▲CK 
UUAOOpVV一 計1亘=む c
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DEH12 

'AAPi 臥 -

~~~世 撃 ㌫ 岩 l CHS l T l 
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干la

(干場) 
l cIIS l T 一一 

SIG IN (丁ップリンタ ) 

CHl250m
-o T ーFlF COMB-3 

l cH2 l ど-O T lF COMB-A
 

OWN Cloo(71NNNS'SーVVVYS33N^ IlTTTT O---E I CH6 l 0-D F ----一一繊日)^ o-E 0 
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<節 27 ンテナ> <id)信 也 室 >

図 8 光ファイバー伝送装置系統図 
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安定度 ± 0.5dB/過

利得偏差 1dB以内

重 量 147kg 

3 光ファイバー伝送装置

本装置は,図 8に示すように光送信装置,光受 装置, 

IF増幅器,分岐盤,光 ファイバ ーケーブルの構成によ

り,第 2アンテナと通信室問の IF帯信号 の伝送を行 う

装置である｡

次に伝送の しくみについて述べる｡) 

3-1 光送信装置 

IF帯電気信号は図 9に示すように,E/0(電気 /光)

変換盤入力部でまず信号 レベルをそろえるための減衰器

を通 る｡ 

E/0変換盤は IF帯電気信号を光信号に変換するため

のもので,初段では IF信号を発光 ダ､ィォー ド (LED)

の馬区動に充分なレベルに増幅すると共に,LEDの周波数

特性補償を行う｡ LEDか らは IF信号の変化に応じた光

変調信号が出力される｡

強度変調された光は,周波数の特性のす ぐれたグレー

テッドインデックス形光ファイノ -ヾ内を伝わって,0/E 
(光/電気)変換盤に入力する｡ また図 8のダウンリンク 

cH3,CH4には,アンテナ信号を E/0変換盤 の規定

入力まで増幅する AMPが付加 されている｡ 

3-2 光受信装置

光受信装置の 0/E(光 /電気)変換盤では,図 10に示

すようにアバランシェ ･フォ トタ､､ィォ - ド(APD)によ

り光ファイバーケーブルか らの光を検出 し,IF帯電気信

号に変換 している｡ また受信側には,受信される光レベ

ル平均値の変動に対 して出力 レベルを一定にするための

直流パイロッ ト方式の AGC回路を備えている｡ 

3-3 光ファイバー伝送装置の特長 

(1) 避雷効果が高い

光ファイバーケーブルは絶縁性が大き く,ア ンテナに

落雷などの機器破損が生 じて も,通信室の機器にまでは

破損が伝わる恐れがなく,短絡による火災の危険性 も皆

無である｡ 

()無誘導化2

光ファイバーケーブルは,雷電流や送電の電流のよう

な大電流が近 くに流れて も,ファイバー中に電流が誘導

されないために,伝送路での雑音の発生が無 く,高価な

電磁 シール ドは不用である｡ 

() 耐久性が高い3

光ファイバーケーブルは,伝送特性の温度依存性が少

な く,耐湿性にもす ぐれているので,劣化による故障の

心配がない｡ 

() 低損失化4

光伝送方式は広帯域特性があり低損失なので,高品質

の信号伝送が可能である｡ 

(51 システムの小型,軽量化

既設系装置の同軸ケーブルに較べて光 ファイバーケー

ブルは本質的に軽量で芯線が細いので,管路への引込み

工事や点検作業などが容易である｡ 

図10 0/E変換盤ブロック図

図 9 E/0変換盤 ブロック図
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表 1 光ファイバー伝送路の割当および諸特性

デ ゥ ン リン ク (第 2ANT-一速 信竜三 ) 

CH-1 DOWN CONV13 

CH-2 

CH- 3

CfI-4 

CH-5

Ct三一6 

DOWN CONV-4 

TRAC王こ RX-3 

TRACK RX-4 

芸 2111デ ゥン リ ン ク IF信 号 

LOCAL F.MON 

CH-7 千 億

ア ップ リ ン ク (通信 琵 三 一 第 2ANT) 

CH-1 UP CONV13 

CH- 2 UP CONV-4 

CtI-3 DOWN CONVl3 LOCAL 

CH-4 D0ⅥN C(〕NV-4 LOCAL 

CH-5 UP CONV-3 LOCAL 

CHl 6 

CHlT 

CH-8 

UP C(つhTV14 LOCAL 

LYiii似 7 /･ン ク IFr一; 'ッブ t. i号 

STSÅNA L(〕CAL 

外 形 寸 法 ･重 量 

C光 送 受 信 芸 置 

O IF増 幅 器

0 7 7 ンユ ニ ッ ト 

70-S2_ 'gMhZ

〟 

70MHz(種 CH) 

70Muz C(差,H) 

70MHz苦 

101.5MHz 

64-72_9MRz

〟 

54.5MHz

〟 

4 LL7667 MHz

〟 

7UM【iz諾 

5L.'I～ . zl3, 581MH. 54

幅(PD)高 言 (Il wLZL DD) 奥行き( )重蚤句) 

480 199 350 18 

120 165 310 2 

480 59 351 5

信 号 の 入 出 力 レ ベル(標準値 ) ダウ
入力レベル (dBnl

ン リ ン ク
) 出力レベル (dBm)

ア ッ プ̀
入力レベル (dBm

リン ク
) 出力 レベル (dBm) 

CH-1 

CH-2 

CH-3 

CH-4 

CH-5 

CH-6 
CH-7 

-9.0 

-9.0 

-30.0 

-40.0

-5_0 

-2_0 

-9.0 

- 8.7 5 

-&8 

-34.8 

一45.3 

-9.75 

-7.15 
-8.9 

0 

0 

-9.0 

-9.0 

-9.0 

-9_0 
0 

-0_2 

-0.2 

-13.9 

-14.1 

-13.7 

-13.9 
-4_9 
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~7 --ラ 

(aJ 既設 システム

~~~ >7
 

図11疑似負荷装置の接続 

(b) 新設 システム 

4 大電力増幅装置 (EPA) 

4-1 擬似負荷装置の追加 

CDASにおける HPAはホットスタンバイ方式である

ために,待機系 HPAからは入力信号がなくても雑音が

発生する｡ このためコリメ-ション折 り返 し試験などの

各種の試験を行 うときは,この雑音の回り込みを防ぐた

め,図11(a)に示すように既設装置では HPAのクライス

トロンに印加する高圧電源を切る操作が必要であったが,

新設装置では図11(b)に示すように,導波管切替え器及

び擬似負荷装置を追加することにより,このような操作

は解消した｡ 

4-2 擬似負荷試験の効果 

(1) 試験時の雑音の回り込みを防止する｡
 

()高圧電源操作によるクライス トロンの短寿命化を
2

防止する｡ 

() 操作性を向上させる｡3


4-3 擬似負荷装置の性能

入力インピーダンス 50rユ

定格入力 2KW 
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n
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S h iyncronze

Ka ol

4.

0

井 手 和 夫 

概 要

S

年 1

MS2号との画像取得系かみ合わせ試験に備えて,気象庁はシンクロナイザ/データバッファ装置 (

55

G

昭和 

2/DB)号

機を改造 し,GMSまたは GMS からの画像 データを入力 し,処理することができるようにした｡またこの改2-

造とは別に,GMSの打上げ後に見出された衛星の傾き け ル ト)による画像の変形を修正するための改造が,

/昭和5年 4月に HACの責任において実施された｡本稿ではこれ らの改造について述べるとともに,関連するS
DBの機能 ･動作についても触れる｡ 

1.画像取得に係る衛星の動作 た直線が,地球の中心を通り衛星の自転軸と平行な直線

と交わるようにタイ ミングの基準を設定する｡この基準

3

Saimを T eofD Rの機能であ

静止気象衛星 GMS搭載の可視赤外自転走査放射 計 る ｢屋走査｣は,TODを地球ではなく,目的とする屋

Sy(TOD)という｡ VI1.1 地球の捕捉

igRは,衛星の自転による回転角度をもとに, F .1SSIV を基準にすることで実現される｡ このような角度のタイ

に示すタイミングで動作する｡)a( すなわち VISSRの光 ミングは,自転によって衛星搭載の高精度サンセンサ 
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0 0 に対応する一定数に分割 して得ている｡

t軸である視準線 が自転につれ

このためのて西か ら東に移動する過程で行われる動作を示 している｡
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CE)という｡DCEは,衛星が約24時間で地球を回ると

きに,衛星から見た太陽と地球のIiす角の変化を言.汁芳し, 

Sバンドおよび UHFのアンテナを自動的に地球に指向

させるための機能であり,VISSRの動作 タイミンクも 

DCEから供給される｡星走査が可能 ということはアン

テナ指向方向と LOSが独立に制御できることを意味す

る｡太陽と地球の距離は平均的1億 5千万キロメー トル

で,衛星と地球 (中心)との距離の約 35×103倍である

ため,衛星が地球のまわりを回るのに対して太陽光は平

行に入射すると考えてよい｡因みに高精度サンセンサの

信号は リアルタイムテレメトリ信号に含まれて気象衛星

通信所に伝越され,VISSR画像取得 と姿勢制御lJとに

利用される｡ところで Flg.1(a),(b)とも±050という

数値がついている｡ これはあくまでも仕様値で,実際に

はこのように大きな変動 (赤外データで約 180ワード)

はfiい｡しかし梅屋とは全く独立した地上装LS芸の S/DB

紘.徐i星の仕様の範囲内のデータが入力するものとして

設計 ･製作された. 

1.2 GMSと GMS 2の相違点 

GMS-2の VISSR系は GMSと同様の機能をもつよう

に製作された｡ しかしVISSR多重化変調器 (V【SSR 

MultlPlexerModulator.VMM)が ViSSRデジタル

多重化器 (VDM)に変更されたはか,次の点が異なる｡ 

FIE.Hb)5,軌 

(1) プリアンブル部分は 3倍以 ヒに設定され,データ

復調時のビット同期に時間的余裕が与えられた｡ 

(2) 各スキャンラインの VISSRデータの最後に16ビ

ット(8ビット0, 8ピ ソト1)の終了符号が付加 され

た｡ 

(3) VMMでは OFFであった+9.80か ら先の部分 

(所謂バックスピン)に毎秒 5メガシンボル (四相多重の

ために 1シンボルは 2ピ ソト)の符号速度による擬似ラ

ンダムデータ PNコー ドが付加された｡この生成多項式

は. 
x16+x14+x13+KIT+ 1


であり,16桁のシフトレジスタにより発生される｡ 

(4)赤外デテクタ信号のサンプリングは 914マイクロ

秒こととし,Fig.3(b)に示すマイナフレーム中の 2つの 

IRデータは全く同一になった. 

1.3 V【SSRデータの送信

衛星における VISSRデータの送信は,Flglに示す

角度のタイミングと,デジタルサンカウンタのオーバフ

ローという条件の論理積 (AND)によって開始される｡ 

Fl Sno sen lSg2 esrAsTble

Earth Sensors 
Sun sensors 
PrecIS10n Sun Sensor

デジタルサンカウンタは 2進 12桁の計数回路で,衛星

内の 14×106-ルツのクロックにより駆動されるo Lた

がって 

(14×106)~1×212==2926×10ー6 〔秒)

とfJ:り,約 293マイクロ秒ことにオーバフローして零に

なる.このカウンタは高精度サンパルスにより等にリセ

ットされ, 計数を開始する｡すTliわち高精度サンパルス

の発生から VrSSRチークの送信開始までの時間は,約 

293マイクロ秒の雅数倍となる｡ 

DCEが供給する Fl のタイミングは･衛星が2時g l 4


間で地球を回り,それに合わせて LOSが一回り(3600)


するので,
 

3500÷ 24-15ソ 時

の割合で変化する｡今,太陽 ･衛星 ･地球のなす角をベ 

-夕角 (β)と呼ぶと,基準とfiる時刻 Toのベータ角 

Poを もとに,f=意の時刻 Tにおける-一夕角は,地球t

が西から東に自転しているので,変化率 AP (空 150)杏

用いて次のように表わされる｡ 

P-PO- (T-To) Aβ ･(式 1)


一 2 2 -
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Wod0- lente l■ dOr Ar a nb r jar

b7

(a Jr oLt)t modOF a

i- 2･2恥 ･･C 1 
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以上をまとめると,Flg.4のようにしてデータの送信が

開始される｡この図で r】<T2<T3とすると β1> β2 

>β3となり,デジタルサンカウンタの 293マイクロ秒を

単位とする送信タイミングの変化がわかるであろう｡

以上のことは地上装置で歪のない地球像を得るために

必要な衛星側の動作である｡

また各スキャンラインの先頭に送信されるデータは特

にワー ドゼロと呼ばれ,Flg.3(a)に示すもので. 固定

の同期語 (E41B:16進)と VISSR走査鏡の傾き位置

を表わすラインスキャン数 (2進 12桁)が含まれている｡ 

2.S/DBの動作 

2.1 S/DBの機能
 

S/DBには大略次の 2つの機能がある｡
 

(1) 高精度サンパルスをもとにして,衛星内での画像

取得タイ ミングを独自に再現し,歪のなし､画像を得る｡ 

()衛星の自転周期の変化に伴うテ一夕量の変化を,2

データの再サンプリングによって一定ワ- ド数にし,走

査線形式に並へかえる｡ 

2.2 角度クロックの発生

衛星内の画像取得タイミングはその仕様上,各スキャ 

-Revolu亡10n 
DlreC⊂10∩ 

Fig. 4 Da⊂a Transmlss10n Tlning 
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ンごとに 2-(1)項に述べた変動分が 含 まれて もやむを得

ないが,太陽 ･衛星 ･地球の位置関係そのものは時間と

ともに連続的に推移 していく｡ したが って衛星のタイ ミ

ングとは独立に,それ ら天体の位置関係を計算 しデータ

取得の基準 とすれば,歪のなし､画像を構成できる｡ この

ような(1)の機能は, S/DBの太陽同期回路 (PhaseL∝k 

L00p:PLL)と,内蔵の小型電子計算機 GTE/ISIOOO

の組合わせにより実現されている｡ この PLL は,テレ

メ トリ系装置より供給される高精度 サンパ ルスの間隔 

(約 0.6秒)に合わせて,衛星内で発生 している高精度サ

ンパルスのタイ ミングを予測 し,その予測サ ンパルスの

周期を 360 0に対応する一定値 6,289.920個 に分割 する

動作をする｡ この値は S/DBマジックナンバーと言われ, 

36 の整数倍であるとともに 2r 00 0 7X16にごく近いので

角度クロックと呼ぶ｡その 1パルスは約 1マイクロラジ 

C 
-･ン 寺 

27
- 1×10~6 rad) である｡

6,289.920 

角度クロックが衛星の自転周期を常に一定数に等分割す

ることを利用 して入力データの取込み (リサ ンプ リング)

を行えば,衛星 1ス ピンで得 られるデータ量が変化 して

ち,S/DBが 出力するデータ量は必然的に一定 になり, 

(2)の機能が満足 される｡ Fig.5に S/DBの出力す るス

トレッチ トVISSR (SV)データフォーマットを示す｡

赤外 (IR)と可視 (VIS)のセクタは衛星の 1スピンを 

720ごとに等分割 したもので,レーザビームレコーダ'(L 

BR)に対 して各セクタが 1本 の走査線 になる｡ セクタ

ごとに含まれる総 ビット数はすべて等 しく 

6,289.920÷70- 89.856 〔Bit〕

となっている｡

ただ し角度クロックにしたため,SVデータの伝送速

度は衛星のスピン周期に反比例 して変化する｡ 

pLLは一般に電圧制御発振器 (VCO),乗算器 (比 

較器)およびローパスフィルタによる電気的サーボ機構

として構成されるが,S/DBではこれ らはそれぞれ周波

数シンセサイザ,太陽角計数回路 (サ ンアングルカウン

タ)と補正回路 (コレクションカウンタ),ならびにデジ

タル積分回路となっている｡

サンアングルカウンタは 2進 22桁の計数回路で, S/ 

DBマジックナンバーのちょうど半分の 3,144.960をカウ

ントするとオーバフローして零に戻るようになっている｡

このカウンタを駆動す るのは周波数 シンセサイザか ら得

られるクロックパルスで,始めに計数開始点を入力す る

高精度サンパルスに概ね合わせてお く｡ これをサ ンパル

スの捕捉 (アキジション)という｡ そして次に入力する

サ ンパルスとカウンタのオーバ フローの関係を比較 し,

その差をコレクションカウンタに格納する｡ サ ンパルス

よりもオーバフローが先であれば VCOの周波数が期待

値よりも高 く,後であれば低 いことになるので,この誤

差を積分 して VCOの周波数を補正 し,予測サンパルス

が入力する高精度サ ンパルスに一致するようにする｡ V 

COを補正するとクロックパルスは歪むので,この動作

は SVデータの IRセクタに含 まれるシステム リシンク

の部分で行っている｡

このように して衛星のスピンに同期する角度クロック

を得 ることを,サンパルスのアナログ トラッキ ングとい

う｡ こうして得た VCOの周波数を逓倍 して得たクロッ

クは 1マイクロラジアンの角度クロックで, これにより 

2進23桁の地球角計数回路 (アースアングルカウンタ)

を駆動する｡

アースアングルカウンタはマジックナンバーを計数 し

てオーバフローするもので,サンパルスの入力と同時に

ミニコンピュータ ISIOOOが計算 したベータ角(の捕数)

が書込まれる｡ そ して直ちに角度クロックの計数を始め

るので,このカウンタがオーバフローしたときが地球画

像の始まるべきタイ ミングとなる｡ アースアングルカウ 

IR‥ .V4.

9984words 14976words 
9bitWOrd 6bi亡word 

(89856biLs) (89856bi亡S) 

IRSector 1000wordsI PN Sequence 
256 -InitialDoc. 

VIs ible Sector 

(* all identical) 

1 500 word-PN Sequence 
64 -Initial Doc･ 

6688 -IR Data 1 3 3 76 -Vis Data 
36 -FinalDoc. 36 -Final Doc. 

2004 -Sys亡em Resync 

Fig.5 S/DBOutputFormat (StretchedVISSRData) 
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ンタにはデコー ドという,S Bが必要とする各種の角

度タイ ミングを発生するゲー トが接続 されており,タイ

D/ タイ ミングに利用することで可能になる｡

すなわち 1 項に述べたとおり,衛星におけるサンパ

ミング回路の中心 となっている｡ ルスと VISSRデ ータのワー ドゼロの送出との問には,

3.

ところでアナログ トラッキングでは高精度サンパルス 約 23マイクロ秒の整数倍という時間関係があるので,

が同期の基準であるが, この基準はテレメ トリ回線の伝 地上でワー ドゼロが受信された時点か ら,衛星内でのサ

9

送特性に制約を受けるため決 して安定なものではなく,

変動幅が大 きい｡ したがって VCOの周波数 も変動幅が

大きくなるので,アースアングルカウンタによる地球画

像の開始を示すタイ ミングも衛星のス ピンごとに変動す

る｡ これは画像上,走査線のズレ (ラインジッタ)とな

って表われる｡ その量はデ ジタル積分回路の時定数の設

定のしかたで異なるが,概 ね可視画 素寸 法の半分とな

9ンパルスの発生を推定できる｡ しか し 23マイクロ秒の

何倍かという情報はないので,アナログ トラッキングに

よって最終カウントに追いこんでおく｡ これをデジタル

トラッキ ングと言い,精度はアナログ トラッキ ングより

ほぼ一桁改善される｡ この機能は 2進11桁のデジタルサ

ンカウンタにより実現される｡ このカウンタは四相多重

復調装置より得 られる 7MHzを もとに, ビッ トレー ト

る｡ ループで発生する3.5MHzのクロックにより駆 動 され

る｡ 四相多重復調装置が出力する 7MHzのクロックは,

デ ジタル トラッキング 

の太陽同期回路は,地上で画像を構成するためB

23.

/SD

4衛星の送信データを復調 して得 られるので,衛星内の 1

MHzの クロックに同期 していると考えられる｡ ビット

の基準となるタイ ミングを発生するので, この基準が精 レー トループは, VISSRデ ー タが送信されfiいバ ック

密に求め られるほどラインジッタが小さくなることは前 ス ピンの期間も安定なクロックを供給するために用いら

MHz35.

BD/S の電子回路であるデジタルサンカウン項の説明で理解 されよう｡そしてアナログ トラッキング れている｡ 

の精度は復調された高精度サンパルスによって制約を受 タは予測サンパルスにより零に リセットされ, 

けるので,衛星内で発生 しているサ ンパルスその ものを 9のクロックを計数す るので,約 23マイクロ秒ごとにオ

トラッキ ングの基準にすれば極めて精密な太陽同期が実 ーバフローする｡一万四相多重復調装置では,スキャン

現できる｡ これは伝送される VISSRデータそのものを ライン同期ワー ドと同 じデータを用意 して,入力するデ 
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一夕との一致を求めているので,ワー ドゼロの入力によ

9rcuipecatohiecncateneti
ta
Ca
l lteoroog
 58

U dra53J draL53

D)SS:t teec
ldero 

SCeU68
S lampep
22. SCe
L
J
6
8
22.ってスキャン同期検出パルス ( nS cD

を出力する｡ S/DBはこれを受けてデジタルサンカウン

yn
Sca

ra3.
2
( 93U d)93l d)Jra3.
2
(

タのオーバフローとの関係を測り,その誤差をコレクシ 9 LSCe
J
24.0 ]｢-I E≡

≡
ョンカウンタに格納する｡ コレクションカウンタの内容

はアナログ トラッキングのときと同様に積分され,VCO =
 SCe58.0 7ll429 LSCeJ.0

eas

≡ =
 
eofC eofGCas

Fl ･7 Vig

の周波数を補正するので,予測サンパルスのタイ ミング 429 USCe.0

が補正され,衛星内で発生するサンパルスを精密に予測

できるようになる｡ この結果衛星内でのタイ ミングとは

2-SMSM

hannelbls ec ls lnglamp

独立に,衛星の 1スピンこ'､とに画像構成の基準 となるデ

ータ取得タイミングを精度よく発生することができる｡ 

24. SR･データの リサンプ リング

S

1見る地球の大きさは約 度であるが,この範囲をスキャ

0

S

スピン周期に比例 してその量が変化する 静止軌道か ら｡

VI

衛星が出力する VI Rデータは,VI Rの各 デテ

クタの出力電圧を衛星内の1MH のクロックで量子化 

(サンプリング) し,多重化 して送信 するので,衛星の

0ンするのに要する時間は,衛星が毎分 1

z4

S

8

S

S h teeli
B
LRF m s

回転,T)十きは 
≡ -

0

1なる したが って,この時間内に｡ 4

0ミリ秒,極端な例であるが53 回転のときは60ミリ秒と

Sample mappingvittlOut delay c

MHzのクロックが

サンプ リングできる量は,衛星のスピンが遅いほど多い

ことがわかるであろう｡ igF .8 itompensa ons

二lua(

しか しデータ量が変化することは,処理上次のような

不都合を生 じる｡ 

(1) LBRで画像 を記録するための走査線フォーマッ

トが構成 しにくい｡ 

() 緯経度線 ･海岸線などの所謂グリッディングデー2

タは,衛星のスピン周期に合わせて用意する必要がある｡ 

() コンピュータに入力する場合,必要となるメモ リ3

量がスピン周期につれて変化する｡

この問題は,S/DBが発生する角度クロックで衛星か

ら入力するデータをサンプリングしなお して,角度に対

応する一定量にすることで解決している｡ これを リサン

Eq Time ET)モー ドと,

EA)モー ドとがある｡l:geua(

プリングといい,等周期 

Eq lAn等角度 

なるであろう｡ ETモー ドではこの問題をなくすために,

各デテクタのサンプリングの遅れに対応する時間をライ

ンディレイ値として LBRに出力 し,LBRではその値に

応 じて,走査線の露光開始位置に遅れをもたせ,結果的

に地理的位置関係をフイルム上に再現する｡ このモー ド

は,角度クロックによるリサンプリングで入出力のデー

タ量が異なる点と,走査線形式に並べかえるデータバッ

ファで入出力に時間差があることを除けば,入力と出力

のデータ内容は一致 しており, リアルタイム処理の一種

4

SS衛星における VI R各デテクタ出力のサンプ リング

は,量子化回路 (サンプル/ホール ド)が1

といえる｡ しか し気象衛星センターの電子計算機プログ

MHzのクロ ラムは,ラインディレイ値の処理をしないので,このモ

の フォーマットを構 ードは LBRに対 してのみ用いることができる｡

7g.

ックで駆動されており,Fi

成するように動作するので,地上の-定点に対する各デ 一方,EAモー ドは各デテクタか ら得られる値 を内挿

テクタの地理的位置関係は Fi のようになる｡ここに 

)(b3g.

平均 して角度クロックで リサンプリングするもので,可

5g.

-GMSと GMS2ではサンプル/ホール ドの方式が異な

る点に注意 しておく｡ これをそのまま Fi のフォーマ

視 ･赤外の放射分布は空間的に連続 していると考えられ

るので,このモー ドによれば,サンプリングによる各チ

8g.

ットに並べかえたとすると,LBRに記録す るときには ャネルデータの地理的位置関係を考慮する必要はない｡

地理的位置関係を無視するので,Fi のような配置に 内挿は連続する 2つのサンプ リングデータのレベル差を 

- 26 -



気象衛星センター 技術報告 特別号 1985年 3月

デジタル値のまま,可視は 8段階,赤外は 4段階に分割

し,四相多重復調装置か ら供給され る 7MHzを分 周 し

たクロックで順次始めの値に加える方法で行われ る｡角

度クロックによる リサ ンプ リングではそのとき和算の レ

ジスタにある値が取 り出されるので,入力 と出力のデー

タ内容は必ず しも一致 しない｡ 

2.5 SVデータのグ リッディング 

VISSRにより観測 したデータを LBRな どで記録 す

る場合,温度や雲の分布状態 と陸や海などとの地理的関

係を示す場合緯経度繰 ･海岸線を同時に記録 してお くと

都合がよい｡ このことをグ リッディングといい,そのデ

ータをグ リッ ドデータという｡ブリッディングは可視 ･

赤外の両画像について共通でよく, S/DBでは SVデー

タ (Fig.5参照)の IRセクタにグ リッ ドデータを含め

ている｡すなわち 8ビットデータの IRに グリッ ドビッ

トを加えて,計 9ビッ トを 1ワー ドとしている｡ ブ リッ

ディングの もとになるデータは,衛星の軌道や姿勢ある

いは取得 した画像に含まれ る目標物 (陸地などの所謂ラ

ンドマーク)をもとに,気象衛星セ ンターの電子計算機

により作成 し,磁気 テープを媒体として S/DBに供給す

る｡ この内容はブ リッディングを施すスキャンライン番号,

そのラインのグリッ ドビッ トの数,およびグリッ ドビッ

トを添える (論理 1にする)IR画素 の番号 となってい

る｡すなわち IRセクタには 66
,*画 素 の赤外データが

含まれるが,その うち何番 目の画素のグ リッドビッ ドを

論理 1にす るかのデータである｡ ところで VISSRの走

査に関 して主系 (A系)では赤外デテクタが可視の もの

に対 して 1,120マイクロラジア ン遅れている｡ 冗長系 (B

系)ではこの値は 1,458マイクロラジアンとなる｡ した

が ってグ リッ ドデータを可視 と赤外に共用するための補

正が必要になる｡ ISIOOOではこの遅れ量 Gをまず IR

サ ンプル間隔の 1/8(約 6マイクロラジアン) を単位 と

して表わす｡ 

G - 上120÷6≒ 187


次いで IRサ ンプル単位の数 Jと余 りRとに分 ける｡ 

187÷8-23余 り 3

よって 7-23, R-3 (0≦R≦7)
 

EAモー ドでは, この余 りRの値は リサ ンプ リング 回

路に送 られ,始めの VISデータの取 込みに対 して R単

位 (1単位は 6マイクロラジアン)だ け遅 らせて IRデ

ータの リサ ンプ リングを行 う｡ こうして得 た IRデータ

はコンピュータのメモ リ (IRバ ッファメモ リ)に入力 さ

れるが,始めの Ⅰサンプルは出力されずに捨て られる｡ 

Gの値は 0くGく439または 55IRサ ンプル未満 となる

ので,コンピュータには出力する 6,688よりも54IRサ

ンプルだけ多い 6.742サ ンプルが入力 され る｡ 同様 に 

VISデータも出力するのは, 13,376サ ンプル (画素)で

あるが,便宜上 13,485サ ンプル取得 している｡

一方, ETモー ドでは余 りIHまリサ ンプ リング回路に

送 られず,遅れの補正はコンピュータ内で行われる｡ す

なわち,画像取得開始のタイ ミングに次いで始めの IR

データの入力までの時間 Cを測定する｡ この値はたかだ

か 4.7 これに続 く VI l5マイクロ秒である｡ Sデータ V, 

V2, V3,V4はそれぞれ 6/14マイクロ秒ずつ, もしく

は四相多重復調装置か ら入力する 7MHzの クロックで 

3カウントずつ遅れて入力する｡ したがって VISチャネ

ルの合計遅れ時間は 7MHzの クロックを 1単位と して 

C+3i(i-1,2,3,4)と表わす ことができる｡ また 

VIS各チャネルのデータ入力数 Iiを用いれば,32ビッ

トごとに同 じチャネルのデータが入力す るので 7MHz

では 16カウントとなり, 

C+3i-16i+Fi 0_ i 1I , <F<6

と表わすことができる｡ VISデータの遅れは,受信デー

タより先に Ji個のゼロレベルデータを出力する こ とで

達成 され, 余 り Fi は VISの ライ ンディレー値として 

SVデータに ドキュメントされ る｡

一方,IRデータについては走査遅れ分 Gを加 味す る


必要があるが, これを 7MHzを単位 とするカウントに


変換するには 4倍すればよい｡ (Gは IRサ ンプル間隔64

ビットの 1/8を単位 として求めた値なので 14MHzの ク


ロックで 8ビッ ト単位,四相多重復調装置出力の 7MHz

のクロックを単位 とすれば 4カウント分が Gを求めた単

位である｡)

す なわ ち,IRデータの合計遅れ量 Zは, 

Z-C+4G

となり, VISと同様にデ -夕入力数 Nと余 りQとを用い

ると,64ビッ トごとに IRデ ー タが 入力 す るので , 7
 

MHzでは32カウントごとになり,
 

Z-32 0_ 2
N+Q, <Q<3

となる｡ IRデータは一一旦 コンピュータの メモ リに入力

されるが,始めの Nサ ンプルは捨て られて, 残る 6,688

サ ンプルが出力 される｡ 以上のように して IRと VISの

データは地理的位置関係が一致す るように修正 され るの

で,一つのグ リッ ドデータを共用することができる｡ま 
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たグリッドビットは IRのデータとは独立なので Vデ

rcuipecatoCahlecn

S,

tenet
tae
Ca
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 589

4.改造内容 

ータの受信者側で画像にグリッチイングを施すか否かを

41. ハードウエア選択できる｡ 

次に示すものが追加もしくは改造された｡ 

.GA 2に対応するための改造 

GMSと GMS2の相違点については 項で述べた たは GMS2の選択されたものを表示する LEDが取付

が,この他衛星ことに異fiるパ ラメータとして次の 3点 けられたもので,A 3架A 5の部分に取付けられた｡ 

-12.-

-St3 (1) 衛星選択盤 

GMS/GMS /REMOTEの選択スイッチとGMSま2-

があり,データを取得する衛星に合わせて変更する必要 Fig9)(

がある｡ ) A4架後部に REMOTEの場合の選択入力用イ2(

() VI1

ン値 

SS

(

R走査鏡が北端にあるときのラインスキャ

10進数 に変換 してスキャンカウント値 にするた

ンタフェースコネクタを設けた｡またその状態を入力す

るラインレシーバ回路 S( 5115N7 )を設けた｡ 

め) (3) 選択 した状態をコンピュータ ISIOOOに入力する

) VISデテクタに対する IRデテクタの走査の遅れ ために,コンピュータインプットバ2( ッファ回路の IRド

を表わすセンサスペーシング キュメンテーションマルチプレクサを改造 した｡ 

)IRデータの レベル変化から地球外縁を検出する3( 4()選択盤での設定に対応するデータの出力と,LED

ための関値 (ホライゾン･スレシホル ド) 表示のための回路を設けた｡ 

-

5(

えるための回路と,衛星選択盤という新しいスイッチ回 または GMS2と同じ形式のデ-夕を出力するようにし

路が必要になった｡さらにその状態を表示するとともに た｡ 

-また S/DBに対 して GMSまたは GMS2の区別を与 )テス トパタン発生回路 (TPG)を改造 し, GMS

テレタイプによる記録にも残すようにした｡ (6) 第 2画像モニタ用出力回路を追加 し,モニタ中の

アンサ表示 LEDをA3架 A6の制御パネル上に追加 した｡ 

A⊥ A∠ A _ i A(I 

Blank Blank Blank Blank 

Tape deck Os(=111oscope 

Buffer memory 

SSD Moni亡or pane1 81t Raとe Loop 
Buffer nenory 

SV }tonl亡or ,,e'C4'-′t,deluod/,2 
Blank 

Con亡rol pane1CRT Monl亡Or 

(Blank)Planar ArraysMlnト compu亡erCon亡rol pane1 ⊂:ここ::::::::::===ここここ::⊃-m il_ 4 Blank 

(Blank) UeSKFill Fill 

Blank Blank 

(Blank)AC PotJer SuPPly (Blank) thank

Blower BlotJer Blol一er Blower 

Fig.9 leecti1S 1tae e S torh htaceaneio亡 nP l ( d p )Onl
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4.2 ソフ トウエア 

(1) GMSまたは GMS-2の設定が電子回路 より入力

されるので, これに対応 して 4項 に示 した衛星パ ラメー

タをデータベースで読みかえる機能が新たに追加 された｡ 

(2)入力 した衛星の区別 (GMS:0, GMS-2:1)を 

SVデ-夕の IRイニシャル ドキュメンテーションの54ワ

ー ド目の14ビッ ト目に出力する｡ 

()アノテ-ションデータについてコンピュータ ドキ3


ュメントとして出力されるもののうち ET/EAの リサ


ンプ リングモ - ドを表 わす Tま た は Aの表示をやめ,


かわりに GMS/GMS-2を表わす 1または 2を出力する｡
 

(4) データ端末表示部 (アルファ ･ニュメ リック ･モ

ニタ :ANMまたは CRT)画面にある BRC (BadRe-

cordCount)をな くし,かわりに GMSl/2の表示 を
/一一

イ丁つ｡ 

(BRCはグ リッドデータの誤 り数を示す ものであるが,

台風業務実験 (TOPEX)などの特別な場合を除き,過

常ブリッディングは行わないためさしつかえない｡) 

(5) 入出力テ レタイプ (TTY)に画像取得のパ ラメ

ータを打出させ る LIST命令があるが,これによりGMS 

1/2の区別 も印字 させる｡ 

(6) TTYロギ ングの先頭に GMSl/2の打 出 しを追

加する｡ これは 100ラインごとに S/DBの動 作状態 を 

TTYに印字 させるもので,コンピュータエラー, PLL

の トラッキング状態,入力 VISSRのデータのビッ ト誤

り率 (BER),およびスキャンカウ ン トの誤 り累積数 

(INC)を記録 している｡画像取 得 開始によりアノテー

ションデータとこれ らのタイ トルを印字するが,その中

に GMSの区別を印字 させるように した｡ 

5.衛星のチル トによる画像の変形 と修正 

5.1 チル トによる画像の変形 

GMSは打上げ後,無視 で きない大きさの傾 き (チル

ト)のあることが見出され,その結果画像が変形するこ

とがわかった｡ チル トとは衛星の機械的中心軸 と慣性主

軸の傾きをいう｡ 機械的中心軸は,搭載装置の重量平衡

を得る中心線で,この軸を回転中心 として衛星が 自転す

ることが期待される｡慣性主軸とは,物体を自由空間で

自転させ るときに実際の回転中心 となる軸である｡ Fig. 

10は慣性主軸を Z軸 とし,VISSR主走査鏡の走査面 (機

械的中心軸を含む面)を機械的中心軸に平行な直線 AO

と Ⅹ軸 とで表わ した ものである｡ この図か らわかるよう

に,慣性主軸か ら見た VISSRの LOSは直線 AOの y 

z 面への射影 A′0となる｡

機械的中心軸と慣性主軸とが一致 しているときの任意

の LOSを P点 とすれば,チル トのあるときの同 じ

を走査する LOSは Q点 となり, A′0上に半径 OPと等

しい点 Q′を とれば, QQ′お よび角 POQが それぞれチ

ル トの VISSR画像に対す る南北方向,東西方向へ の効

果となる｡ このうち南北方向は画像の南北方向の位置偏

俺 となるだけであるが,東西方向についてはベータ角が 

Z軸に添って計算されるので,角 POQに相当する変形

と位置偏倍 となって現れる｡ この変形をスキュー角 とい

う｡ 同様に高精度サ ンセ ンサのス リッ トも慣性主軸に対

して角度をもつので, これは計算上のベータ角との誤差

となる｡ しか も季節により太陽高度が変わるので季節的

な変動 となる｡ ところで これ らはチル ト角が安定的であ

る限 り,主走査鏡の傾き角度に関 してベータ角に対 し直

線的な変化 となるので,S/DBでのベータ角の計算に補

正項を加えて,見かけ上のデータとりこみを直線 QOに

合わせることにより変形の修正が可能 となる｡ 以上を数

式で表わせば次のとお り｡

すなわち東西方向および南北方向の偏俺をそれぞれ 

AT, Aαとすると, 

AT-et-sin9フtanα+sin(p-γo)taj)
･-- ( 2)
式

n

Aα-Ocosp - ･- (式 3)


ここで 0, 甲:チル ト角およびその位相 

α :主走査鏡ステップ角 

ro:時刻 roのときの東西偏倍 

} :太陽高度角 

Fig.10 SkevTneChanisn 
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式 2右辺第 1項,第 2項がそれぞれスキュー角と東西

偏倍を表わ している｡ 

5.2 S/DBによる画像の修正 

S/DBによるスキュー補正は,スキュー補正パラメー

タをk,スキャンカウントを Sとして 

- OsinP tan°- k(SISo) -- (式 4)


ここで ∫Oは α-0のときのスキャンカウントであるが, 

S/DBでは次の 5つの理由で衛星直下点を通過す るス

キャンラインのカウント値 ｢EQUAT｣としている｡ 

(1) S/DBでは,全球地球画像を LBRフイルムの中

央に位置させる)ヾラメ-夕として EQUAT を用いてい

る｡ 

() α-0に対するスキャンカウント値のデータはア2


ライメントデータが不十分で明確でない｡ 

(3) αおよび )をスピン面で定義 し,Soとしてスピン


面スキャンカウント値を用いることも考えられるが, 1


日から 2日程度の軌道 ･姿勢および画像のデータ処理が


必要であり,試 し撮り 1回程度では決定できないので実


用的でない｡
 

(4) ｢EQUAT｣では ミスアラインメントを生 じるが,

南北偏倍とみなせるので,毎日これを考慮 して ｢EQUA′

T｣を求めることは現状の DPC計算機 プログラムで対

応できる｡ 

(5)｢EQUAT｣のデータは S/DB運用情報のパラメ

ータとしてスケジュールされた全 VISSR観測 に対 して

供給されている｡

一方東西偏倍の補正は,ベータ角の補正項 』βOを用

いて 

AβO - Osin(p - γo) tan}+βe ･･････(式 5)


ここで ββは LOSと高精度 サンセンサ取付位置誤差と

して扱われるバイアス的な ミスアラインメント量である｡ 

AβOを S/DBのパラメータとする理由は次のとおり｡ 

(1) 現在の画像処理では式 5第 1項を考慮 していない｡ 

(無視 している) 

()第 2項は,地上試験でのアラインメントデータが2


ないこと,および特別な事情がない限り固定値として扱

われるので S/DBでのベータ角計算に含めることができ

る｡ 

(3)地球画像が撮影範囲から外れない程度の AβO は

試し撮り 1回で決定できる｡

また南北方向については ｢EQUAT｣パ ラメータによ

る補正が可能なので改修は加えない｡

以上により,改修後の S/DBのベータ角計算式は式 1
 

β- βO-(T-To)Aβ+A(S-So)+Aβ0
 
-- (式 6)


ただ し ∫O-EQUAT


しか し実用上は S0-1263, Aβ0 -0として差支えな

いことがわかったので,後にそのようにソフトウエアを

修正 した｡さらにベータカウントを単位とした Aβoおよ

びスピンごとのスキュー角の値を IR ドキュメンテーシ

ョンのそれぞれ 50･51,52･53ワー ドに挿入するように

した｡ 

5.3 スキュー補正に係る-- ドウエアの改造 

S/DBでは,スキャン同期検出パルス (SSD)以外の

類似データパタンにより発生する擬似 SSDパ ルス を除

去するため,幅 1.20(2mS)のゲートを通 している｡ 正

しく求められたベータ角に対する SSDの変動量は,デ


ジタルサンカウンタの 293/JS(約 0.180)と,TOD ク


ロックの最大偏倍量 0.120(1日最大),LOS方向変更


単位 角度は約 0.090/1コマンドである｡ したがって 1


日 1回,SSDと SSDゲー トの関係 を調整するならば,


ゲー ト幅の余裕は
 

1.0 010 .20 .9 -0802- .8-01 -000 .1


すなわち 0.80である｡ 

S/DBで式 6により画像の変形を修正するため,スキ

ュー角の分だけゲー トが余分に偏椅するが,SSDを ミス

しない最大スキュー角 βは 

1(0 ～0-sin- .80+ 200)_ 2.3o
 

GMSのチル ト角は,搭載燃料の消費により減少する

と考えられたが,スキュー角を最大 4度 (北端または南

端の欠落を生 じる量)まで許すものとし SSDゲートの

幅をこれに対応する約 20(3.3mS)に変更 した｡

また SSDゲー トと SSDとのタイミング関係を VISSR

観測ごとに監視 し,画像の欠落を防 ぐため, A2架 A5

の部分にこれらのパルスをモニタするための端子を取付

け,すでに実装されているユニバーサルカウンタ (Sys-

tron･Dona 6150型)で測定するようにした｡スキュー

補正を行っている場合,スキャンカウントが EQUAT

と一致 したとき 1.65mS程度になれば,SSDがち ょう

どゲー トの中央に発生するタイ ミングとなるが,実際は

画像取得前に正 しいタイ ミングであることを監視する必

要があるので,予想図を用いて,画像取得開始直前の最

小値が 1.6± 0.5mSの範囲であれば良とし,これか ら

外れたときは TOD補正のコマンドにより LOSを修正 
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して運用す るように した｡ 

6. おわりに

本稿では,特に GMS-2に対応す るための改造と,ス

キュー補正について述べたが, S/DBの PLLの動作解

析については触れることができなかった｡ また VISSR

データの処理に係 る回路,ミニコンピュータ ISIOOOの

プログラム等について も省略 したので, これ らについて

は機会を､改めて説明したい｡
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5. VISSRモニタ装置 と画像信号処理 システム監視装置 

VISSR andFAX Videomon
orit

矢 作 晃 ･高 木 康 一 ･増 測 光 蔵 

Ak iir hcaYahagi,KoidiTakagi,KozoMasubu

概 要

本装置は,GMSシステムにおけるV SRデータをモニタし,V

イムで監視するものである｡装置は,V SRモニタ装置と画像信号処理 システム監視装置とか らなり,S/DB装

IS

IS

ISSRセンサの状態や ライン抜け等を リアルタ

(M- )か ら入力するス トレッチ トVISSR信号 (F96 IG.1)中の可視 IS(V )置またはデータレコーダシステム 

および赤外 (IR)データを処理 し,次の事項を表示させを機能がある｡ 

(TABLE.1)) 毎スキャンのイニシャル ドキュメントを比較 し,変化 したすべての項目の内容表示 

)V

) 全球画像 

) セクタライズ画像 

) スクロール機能を用いた全スキャン画像 

毎に画像を 1ラインずつスクロールして表示する) 

) 擬似カラー変換テーブルの表示および変更 

) IR用変換テーブル,V 用変換テーブルの表示および変更 

(a

(b

(C

(1

(2

(3

(4

(TABLE.2)SR画像のサンプリングの表示および変更IS

(拡大画像 ) 

(最新の書込み ラインが画面の最下 ラインに表示され,書込み

IS

ラジオメ トリック変換テーブルの表示および変更 (処理データの入力 レベル,出力 レベルの比を リニアな)

どット圧縮にするO尚,ビット圧縮 と共に強調変換なども行なうことができる) 

構 成 2. 性 能

(5

1.

(a

2.

(1

1 信号処理部

) 入力条件 

)入力信号 :ス トレッチ トVISSR信号 十クロック 

本装置の構成は Fig.2に,また装置の外観を Fig.3に 

示 し,それぞれ次の部分か らなっている｡ 

1 V1. SRモニタ装置IS

) V(1 式1SRモニタ架IS

) 状態表示盤 

) マイクロプロセッサ

(a

(b

台1 
台1 
台1回 信号処理盤 

tHl■__

Hu 

d
日日u
ー
L

l
1日一一 
ein 

) キーボードディスプレイ(2 台1

1) 卓(3 台 

(1

(2

1.2 画像信号処理 システム監視装置 

) 画像信号処理および制御部 

)モニタデ ィスプレイ 

(b) レベル :TTL(出力バ ッファ,SN75113) 
(C

(d

) 入力インピーダンス :1300 

) ビットレー ト:7 .8KBPS盤蘇電 1台 48

ビデオデータサンプリング架 1架 

(a

(2)

) 可視 :横方向 (ピクセル)を 1/2サンプル 

グリッド1ビッ(b) 赤外 :冗長データを削除 し,｢(

ト)+(ビデオデータ 8ビット)｣を ｢(グリッド1ビ

ット)+(ビデオデ-夕 7ビット)｣に変換する｡ 

(a

(b

(3)画素サンプ リング 

) 

)全スキャン×512ピクセルの画素 

1台 512ライン×512ピクセルの画素 

(デ ィスプレイ制御部) 

1台 (全スキャン表示用) 
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()	 4ビット画素データ-6ビットR.G.Bビデオデー4 ラジオメ トリック変換テーブル 

8ビット入力データ-4ビット出力デ ータ タ 

(5 ()出力条件) 出力条件 4

レベル :画素データ,マイクロプロセ ッサ書込み (a) R.G.Bビデオ信号 :各々約 0.7Vp_p(750終

データ,マイクロプロセッサ読み出 しデータ,そ 端時)正極性 

の他共に TTL入力,TTL出力 () 同期信号 水平,垂直の複合信号) 約 07V_b ( ‥ . p] 

(750終端時 )負極性 
2.2 マイクロプロセッサ 

(1) CPU :〟PD780C 
2.5 モニタデ ィスプ レイ 

(2) メモ リ :ユーザエ リア最大 56Kバイ ト 
(1) CRT :20インチ,900偏向形 

() 語長 :1 8ビット) 
(2) 走査線数 :625本 

3 バイ ト (

(4)命令 :158種類 

(51 ファイル容量 :フロッピィデ ィスク70Kバイ ト× 
(3)水平周波数 :15.625kHz 

(4) 垂直周波数 :50Hz (2 :1の飛越走査 )
 
2台 

(5 :0d/rr以上
1 輝度 5c f

2. キーボー ドデ ィスプ レイ	 6 :
3 () 入力同期信号 水平,垂直の複合同期方式 

(1 T :4 ()入力画像信号 R. B直接 ドライブ方式) CR 1インチ	 7 : G.

(2) 表示文字数 :80字 ×24行 

() 表示文字種類 6種類 . 動作原理3 :4 3

() 表示文字 コード: CII4 AS

(1 データ転送速度 800BPS 本装置の機能系統図を Fig.4に示す ｡5 :4

(6) 制御方式 :全二重調歩同期方式 

3.1 VISSRモニタ装置

2.4 デ ィスプレイ制御部	 この装置は,ス トレッチ トVISSR信号の 1スキャンあ

(1) 入力条件 たり可視 4ライン,赤外 1ラインのデータを再生 ･処理

レベル :信号処理部の出力条件 と同一レベル を行なった後画像信号処理 システム監視装置へ画素デー

(2) 画像メモ リ容量	 タを出力すると同時に,イニシャル ドキュメントデータ

4ビット×512ピクセル ×512ラインの 2画面分 を用いて,毎スキャンの監視処理および垂直方向の画素

格納 サンプ リング制御を行なう｡

(3)擬似カラ- (ガンマ補正)テーブル 又キーボードディスプ レイと組み合わせ,オペレータ

＼rS ミ 1ult lTT(ト ,i ～lSI ) J l)t rトs-

し. I- -I----- - ---- (u "1 一一tー- ~l- I - lO S L -■
N (:A N 100 rm N十1SCAN

S ( r') 

_ー _｣ L_ 
I ＼ - 二 ＼ -

Ⅲ で ≡≡-- 二 二 三 

＼ - - 1 ＼ ⊥ ＼
 

VTSSR D̂ TA 

iiZS ~~~-､＼ ~~ー＼_
lsR:ICLrJ,H..D
･o DPC ＼1C

二

T	 ~~D
I

A	 

V
SCAN rL-

lI

N-SNAA
＼

- 1l … I N)A'llA
ロiiii⊆⊇≡!

~~~1

lVZ V3 V4

lLJzo ｣ 丁 

9031 リfL lOIUS	 ,97 - T h01D- lT ヾ i 11 6 6Bt 1くS
 
IOUH llOR S-州 (n'C) OO 11 n - N(SYNC)
r n . N IS 0R S P

25b HL )- Nt 八1 0C I くs t Tt .D
川rS 1 Tl -0 64 LOlD - NT Al OC.
 

6688 1■lS Vn. 1 3 6 HOlD - LE
＼Otn - 【 l0 3 7 tS VI)O
 
3( Or 5 (t^-D 3 0R)- N OC.
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3 Rか らのコマンド操作で,表示画面の選択,パ ラメータの ()Iビット変換部

変更等 ,画像の表示を行なう｡ 赤外 ビデオデータを 9ビットか ら 8ビットに変換する｡ 

(1 ISS 同期検出部 4
) V R () サンプ リング制御

S/DB装置か ら入力するス トレッチ トVISSR信号の マイクロプロセ ッサか らの制御に従い, ビデオデータ

フレーム同期検出を行ない,可視 ･赤外 1ライン毎のデ か ら 512ライン×.512ピクセルの画素をサンプリングす

ータを再生 し, ラインパルス及びデータス トローブを発 る｡ 

生する｡ ()表示データ切換部5


() 処理データ切換部 画像信号処理 システム監視装置へ出力する画素データ2


可視 ビデオデータの 1/2サンプリング及び赤外 ビデオ として,ディスクデータを使用するか否かを切 り換える｡

ヽ

データ中の冗長データ削除 (1/2サンプリング)を行なう｡ 
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() ラジオメ トリック変換部6

マイクロプロセ ッサからの制御により書込まれた, ラ

ジオメ トリック変換テーブルの内容に従 って画素データ

を変換す る ｡ 

() CRTインターフェース7

画像信号処理 システム監視装置との入出力制御を行な

う ｡ 

3.2 画像信号処理 システム監視装置

この装置は リアルタイムで VISSR画像データを記憶

しなが らの地球画像表示ができる｡ 画像メモ リか ら読み

出した画像デ ータを擬似カラー変換またはガンマ補正を

行射 ､, R.G.Bビデオ信号に変換 してモニタディスプ

レイに表示させる｡ 

(1) プロセ ッサインターフェース
 

vISSRモニタ装置との入出力制御を行なう｡
 

() メモ リ制御部2

画像データの書込み,読み出 しに必要な画像メモ リの

アクセス制御および リフレッシュ制御を行なう｡ 

() 画像メモ リ3

画像表示用に, 1画面当たり 4ビット×512ピクセル 

×512ラインの画像メモ リを 2画面分有す ｡ 

()表示用制御信号発生部4

画像 メモ リに書込まれた 512ピクセル ×512ラインの

データを 625ライン,フレーム周波数 -50Hzx l/2の

カラーモニタデ ィスプ レイに表示するために,モニタデ

ィスプレイの水平 ,垂直の同期信号に合わせた制御信号

を発生する｡ 

(1 擬似カラー変換,ガンマ補正部5

濃淡 レベルで表わされる画像データを, R.G.B三色

1) 
'llM三:1983△328 

2) 

17.56.10 

5) 
MODE:NN 

4) 

l SCAN:456 
ら) 

1),2)YEAli,TOTALDAYANDTlME 
3)S^ 1D N PRTO OMCNト0E^DOEAINFR
4)SCANCOUNT 
5)Bl三TA DEGREE 
6)DSRMNATO OjEOFSTLIETCTt TNCT AELT

の擬似カラーデータに変換する ｡ 変換特性は,VISSR

モニタ装置を介 してオペ レータが任意に設定可能である｡ 

() A変換部6 ビデオ D/

1ピクセル毎に入力される 6ビットの画像データを高

速で D′A変換 し,モニタディスプレイ用 ビデオ信号を発/

生する｡ 

4.結 び

これ らの装置は増築された庁舎側に設置されてお り,

その運用,操作などは新設系 コンソール上で行なわれ, 

VISSR収集 システム (画像処理系地上通信機器)の運用

に供 している｡ 

6)
GMS:2 

7) 

S/DB:1 

8) 

一9〕 
lTRM/STP:YES/Yr,S 

一一 

1 0 ) 

ANOT/CRY:米

l l ) 

■■ 

△:ONE SPACF, 

7)DTSCRTMTNATTONCODEOFS/DB 
8) lNPUT･OUTPUT ERROR,REJECT ERROR
 
9)CNETO RM OEADSE Or
OTN FFAECD N TPCDl 

10 OTN FANTTO/RYSAEト(∩)CNETO NOAINGA CL Ⅰ〕P 
ll) CONTENT OFPLLSTATUS 

T̂BLE.1 EX̂NPLEOF INITIALDOCUMENT 
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T言 古す 叛 徒 吾 .管 主 /:Jlミニ て / ｢ 

OP R 画 tET 運 JTl.I:Flつ -Lit伎 表示 処 理 /C - Uの 表 示 L-エ ひ江 東 O P R 

1もEC 画 tヨ (荘 1) 
監 視 某 Tll:JI- 出 -J]す る VISSfL-LLil像 の セ ク タ ラ イ ズ /Cラ メ 

- クの-;),F<示 l'J--エ ぴ変 更 
RE C

ⅠCA 画 面 1 Rビ -/ ト変 換 郡 の I R用 要 訣 テ - ブ ルの 下 位 2 56バ 
イ トの 表 示 お よ び 変 更 

ⅠCA

lC B t画 面 Ⅰnビ ッ ト変 三貴郡 の Ⅰ R用 変 換 テ ー プ ノレの 上 位 2 5 6バ 
イ ト○貢示 お よ び 変 更

ⅠC B

工CC 画 面 IR ビ -/ ト7空 談 郡 の Ⅴ 工 S用 変 換 テ ー ブ ル の 表示 お よび 
Z T:畏 

ⅠC C 

R.D 1-4LiilJ L己 ラ ジ オ メ ト リ -/ク変 換 部 の Ⅰ R用 2 5 6/,'イ ト, V ⅠS 
FT]6 L1/くイ トの 名 竺i夷テ ー ブル を 1組 として計 4種の 葬

示 JJL.エ び 7tE91 
RD1-1 

(琶 l) 隻 ,/崇 Iコ_ 二ご三号 処 Ti (以下 F:; 置 TL:7uu L-:軸 '言イ 王シ ス テ ム 監 視 装 置 を示 す O J--視装 とLi/チ ) 

TABLE.2 RELATION OF COMVERSAT工ON PROCESS PICTURE AND 工MAGE D工SPLAY CONTROL 
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6.テ レメ トリ ･コマ ン ド系装 置 

J 
TelemetryandCommandequpment

太 田 弘 明 ･杉 沢 明 

HiroakiOta,AkiraSugisawa

概 要 

GMS-2の打ち上げに伴い,気象衛星通信所 (以下, CDASという)では,地上通信機器の一つである,テレ

メ トリ･コマンド (以下,それぞれ TLM,CMDという)系装置の新設 (以下, TLM -2,CMD-2という)及

び既設テレメ トリ･コマンド系装置 (以下, TLM-1,CMD-1という)の改造を行ない,GMS･ GMS-2のそ

れぞれ異なる信号に適合させて対応できるようにした｡

テレメ トリ監視装置 (以下, TLM -Q/Lという)については,両方の衛星の PCMテレメ トリ(衛星塔載機器

状態のデータ)を監視するため,信号処理装置のメモ リを追加すると共に,機能追加のためのプログラム改造を

行なった｡ 

1. テレメ トリ系装置 分離 して出力するものである｡ 

pcM TLM信号は, ビット同期盤及びフレーム同期盤

I.1 新設テレメ トリ系装置( TLM-2) を経て符号化され,入出力信号制御盤か らインターフェ

本装置は, GMS-2又は GMSから常時伝送されてくる イス部を通って他の装置に出力される｡ 

TLM IF信号 (74MHz)を受信系装置から入力 して復 REAL TIME TLM信号は, REAL TIME DATA

調 し, PCM TLM信号と REAL TIME TLM信号を 検出鮭及び REAL TIME DATA処理盤によって,デ

図 1-1 テレメ トリ系装置 系統図 
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Me o g rT h

一夕の再生が行われ,インターフェイス部を通って他の

ecteiticlorote alSatelleCen n alNoteSpic lIssueMarciaec h1 598

一一一一}q
TLトト 1 l･･一j･一一一一一一 =-

′--
-
1
｣ Ic

PCM 

装置に出力されると共にプ リンタにより記録される｡ 以 L聖 2丁了γ 
TL＼ト 1 1

l｢ 気

テ1
1 

a1テ レ ノ ト リ領
まI昂 こ) IL上の機能は,既設系と新設系に共通であるが ,新設の装

ー

プ
記

二 二 ｢ ニ⊥ 
~- - -- 一; 

置には,新たに機能 (図 1-1系統 図参照)を追加 した｡ ] 
lL
ヒEl 点

差

董 

以下 ,その概要を紹介する｡ 

RTT-

l 
J 
: 
l 

PCM 

:＼lE 

-
-
｣
′ 

11.1. 人出力信号制御盤 ;( TLM-i ) 

本制御盤の系統図を図 1-2,図 1-3に示す｡機能と TLI4-1へ 

-
し

しては,次のようなものがある｡ 

) ビット誤りの計測機能 

)磁気テープ記録再生装置との信号のやり取 りを T 

LM -1又はTLM-2のいずれと行な うかの切替 

(1

(2

I 
-

~
ー
｢

｣ U ｣._

THE.TI

二ク
) TLM復調器の出力 レベル及びフレーム同期盤, 笥正芸漂鳥妄五

REAL TIME DATA検出盤等の LOCK判定信号等
RT-TLl【 

リ ア ル タ イ ム 7' --1 タ 演 出 皇を基にした Q/D信号の出力 

(3 タ イ ム ニ ー ト●ト ラ / ス レーク へ

DE
10
EC
EL


OP
S


) フレーム同期盤か らの諸信号及び TIME TRAN テ レ ノ ト リ3乙I
等 上 9

ピ ･, ト同 期 窒 

R＼ 
で 

(4

(5

SRATORか らの時刻信号を必要 とする各装置-供給す -

る｡ 

) TLM-2の運用モー ドの切替 

) S/DB装置への64kHz精密サンパルスの出力(6 P_Y LOCK 

RX LET 

TLll-Q/D

作 三 石
F SY

l･.1.731.
T'_c 

7'T

図 1-2 人出力信号制御盤系統図 (1/2)

以上の機能に次の機能を追加 した｡ 

LOCK I

三 P STtl列 PCM PC＼lLElr 〉 冒 uL T.

(1) ビット誤り検出回路の追加 

PCM TLM DATAの BER (ビット誤り率)を監視

するため,ビット誤 りを検出して制御盤に表示する機能

を追加 した｡

ビット誤 り検出部の系統図を図 1-4に示す｡

ビット誤 りの検出は,PCMデータの全 ビットの 誤 り

を検出するのではなく入力される直列 PCM信号の WO 

l "RD ttO "と WORDtt のフレーム同期パターンと,

あらか じめセットされたフレーム同期パターンを照合すI---- il 
64Knz 押空

(2I 樗空4にI6 z

サ ン /;ル ス 
S/DB-1へ ることにより行なっている｡)

H ) 既設付加装置の共用

M,TL -1上D 

サ ン /(ル ス S/DB-2へ 
磁気テープ記録再生装置及びチャンネル選択盤 (D/A

TLM-2 コンバータ,ペンレコーダが接続されている)は, TL 
f-JK･三呈上

リア ル メ イ ▲

9 
M-1に付加されたものを共用するために切替制御回路

V 7)トJ- ,
ノ ユー̂,

ど/
コ/
I
･f タ を追加 した｡

2/

TLM-1 上b 

図 1-5に TLM -2,TLM -1のインターフェイス系

( 2) 統図を示すが,図 1-5の切替制御回路は TLM -2に内図 1-3 人出力信号制御盤系統図 
蔵 して本制御盤でその切替を行っているが,切替のため

の制御スイッチと切替状態の表示機能は TLM -1の入出
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図 1-4 ビッ ト誤 り検 出部系統図

力信号制御盤に設けられている｡

1.1.2 プ リンタ制御盤

本プ リンタ制御盤は,ディジタルプ リンタを制御 し,

所定のフォーマ ットによりTLMデータの記録を行なう｡

プ リントモー ドとしては,PCMモー ド,PCM HKモー

ド,REAL TIMEモー ドの三つがある｡

改造前の TLM-1の印字 フォーマ ットを図 1-6に, 

TLM-2の印字 フォーマ ットを図 1-7に示す｡ 

(1) PCM TLMデータ印字の変更

改造前の TLM -1のプ リンタは,PCM TLMデータ

ナ レ ノ ト リ 

ii i] LJ 持
怒
気
テ

ー
プ

記

録

装

置 

の印字を10進数で表示 していたが,衛星か らのデータが 

8進数であるため変換 してデータを読む必要があったた

ビ7トP)胡釜--

リ丁ノレタイムデータ 

(T

l
十
 

I tn

L
フレ･-⊥

阿胡堂 二 TLM -1に TLM -2にての新機 能 を持たせるため次
直列 PCヽ l

ナ †/斗 ･̂遥天王 -

ワーI CHT のような機能の追加及び変更を行 った｡ 
フレームCヽ T 

ll) PCM TLM系にビット誤り検 出回路を追加 

め,衛星の ビットに対応する 8進数で表示するように変
Jイ▲コー ト'

更 した｡トク/スレ- 7一､

(2) PCM HKの印字内容の追加 
L4 1▲コー ト●

トク / ) レ- 1へ

GMS-2の PCM TLMデータの変更に伴い, ディジ
リ丁ノレタイJ･ナー ′オ dj呈一､

タルプ リンタの印字項 目に PCM HKモー ドである WO 
ビ 7ト同期生-

RD 62のデータを追加 した｡又,WORD 63のデータ

の位置には ttO"が常時印字される｡ 

1.2 既設テレメ トリ系装置 At-I) 

フL,-▲同局 31二b

)磁気テープ記録再生装置,チャンネル選択盤 (D/(2

Aコンバータ及びペ ンレコーダが接続されている)に入TLn-i

力するTLM信号の切替スイッチの追加 (切替回路はT 

図 1-5 TLM-1,TLM -2インターフェイス系統図 LM -2に実装) 
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()磁気テープ記録再生装置が TLM 2のPCM及び 3 -

REAL TIME信号を記録 ･再生できるようにするため 

D/Aコンバータ,ペンレコーダを改造し TLM-2の P 

CM TLM信号をモニタできるようにした｡ 

(4)PCM TLMのサブフレーム同期がとれない場合

でも ,Q/Dを BADとしない様にQ/ Dの判定条件の内

サブフレーム同期の条件を削除可能にするためのスイノ

チの追加｡ 

(1 ディジタルプリンタの印字フォーマットの変更 5

1.3 インターフェイス

ここでの改造は ,TLM-1と TLM-2の入出力信号

の切り分け機能についてであった｡ 

TLM -1及び TLM-2への IF帯入力信号の切分けは,

新設及び既設の 2受信系をそれぞれクロス状あるいは 1

系統から並列に切替えで行えるよう操作部を管制コンソ

ールにもった｡ 

(1) TLM-1,TLM-2の出力信号 

TLM系装置と CMD系装置及び通信制御装置は TCC 

(TLM,CMD &CCU) と称し三装置は密接な関係

にある｡ 

TLM-1の出力は CMD-1及び CCU-1に出力し TC 

C-1のブロックとして扱う｡又TLM-2の出力は CM 

D-2及び CCU-2に出力して TCC-2のフロックに分け, 

DPC-の出力はこれらのいずれか一方を分岐することに

した｡このことにより切替時の安全性及びシステムの単

純化が計られた｡ 

(2)S/DB装置への出力 

TLM系装置からは ,64kHzの高精度サンパルスを S/ 
DB装置に出力しているが ,TLM系装置が 2系統になっ

たため,切替回路を新たに設けた｡この切替回路は TL 

M-2の入出力信号制御盤に設けてあり,次のような動作

を行なうように改善した｡ 

① TLM-2が故障 (電源が OFFの状態の場合) 

TLM-1が S/DB装置の Nol及び N0,2に高精度サン

パルス (P.SUN PULSE)を供給する｡

㊤ TLM-1が故障 (TLM-1が,規定の +5Vを供

給不能の場合) 

TLM -2がS/DB装置の No.1及び N02にP SUN 

PULSEを供給する｡ 

(彰 TLM信号は ,RF-1(既設 RF系装置)から TLM 

-1にR F-2(新設 RF装置)から TLM -2に入力され

るのが通常であるが,これらをたすきが (クロス)接

続した場合,又は 4相多重復調装置 -1と同 -2をク

ロス接続にした場合に限り ,TLM-1と S/DB-2,T 

LM-2とS/DB-1の組み合わせに接続して必要な信

号を供給できるようにしたC 

()磁気テープ記録再生装置と TLM系装置のインタ4


ーフェイス


磁気テープ記録再生装置,チャンネル選択盤 ,D/Aコ

ンバータ及びペンレコーダは ,TLM-1及び TLM-2

のPCM TLM信号 ,REAL TIME TLM 信号及び時

刻信号等を切替えて記録再生できるように改造した｡こ

のインターフェイス系統図は図 ト 5を参照｡囲い 5

に示すように信号の切替回路は ,TLM-2にあり,切替

のための制御スイッチと切替状態の表示器は TLM-1に

実装されている｡ 

(5lTLM監視装置 (TLM-QL)-の出力 

TLM-1.TLM-2のいずれか一方は TLM-QL へ

出力し ,TLMデータの監視を行っている｡TLM -1か 

TLM -2のいずれかの信号を TLM-QLに出力する切替

は,TLM -QLの切替スイッチにより行う｡ 

2. コマンド系装置 

2.1 新設コマンド系装置 (CND-2) 

2.1.1 C淑D -2の主な機能 

CMD-2は,GMSまたは GMS-2のミッション遂行の

ために必要な種々のコマンド信号を発生する装置で,そ

の主要な機能は次に示すとおりである｡ 

(1) DPCからの制御信号により,コマンドエンコーダ

で特定のコマンドフォーマットを有するベースバンドコ

マンド信号を作成する｡ 

(2) DPCからの制御信号により,ベースバンドコマン

ド信号で 722MHzのキャリアに PM変調をかけ , CD 

AS内の RF系および他装置に送出する｡ 

()衛星からのテレメトリアンサバックデータと照合3

確認を行ない,結果が良の場合はコマンドを実行し,良

でない場合はコマンドの実行は中止する｡ 

(4) 禁止コマンド項目については,エクセキュートト

ーンの送出を禁止する｡ 

(1 DPCの機能あるいはマイクロ回線に障害が生じた5

場合 ,CDASにおいてテレメトリ監視装置からの制御,

またはマニュアル操作によりコマンドの送出を行なう｡ 

() CMD 2の運用の履歴を記録する｡ 6 -

CMD-2は,CMD-1(改良前のもの)に対して次に

掲げる機能を追加するため,図 2-1に示す部分を改

良したので,以下に紹介する｡ 
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1-図 2 コマ ンド系装置
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図 2-2 CMD照合盤系統図 

- 44 -



気象衛星セ ンター 技術報告 特別号 1985年 3月 

2.1.2 コマン ド照合盤

本態は,GMSとGMS-2のコマンドフレーム, 衛星

ア ドレス,禁止 コマンド等が異な っているため,両方の

衛星に対 しても使用可能なように新設 した｡ コマンド照

合盤の系統図を図 2-2に示す｡ 

(1) GMS-2のコマンドフレーム照合回路の追加 

GMSとGMS-2のコマンドフォーマ ットを, 図 2-

3に示す｡これか らわかるように,GMSとGMS-2 と

ではイントロダクション,コマンドタイプおよびホール

ドトーンが異なっているO


コマンドフレームのセルフチェックをするためには,


最初にイントロダクションパターンを検出する必要があ

る｡これは,照合盤にあらか じめ設定 したイントロタク

ションパ ターンと,入力信号のパターンと照合すること

により行なっている｡ 

GMSとGMS-2のセルフチェックを行なうためには,

送出すべき衛星のイントロタクションパターンを切替え

て設定する切替回路の追加が最善である｡ この切替えの

ための信号は,コマンド符号発生盤で発生 し,照合鮭-

供給される｡ したが って.衛星か らのテレメ トリ信号に

よってアンサーバ ックされてくるコマンドフレームと,

送出コマンドフレームとの照合は同様の原理で行なわれ.

衛星ア ドレス番号を照合盤内で固定/ヾ夕 -ンとして設定

し,衛星に対応 して切替えて使用 している｡ 

(2) 衛星ア ドレスチェック回路の追加

コマンドフレ-ム中の衛星テコ一夕アドレス番号が,コ

マンドを送出すべき衛星のそれと異 っている場合,衛星 

128H王Il三 i2:化也に ⊥JĴ M7的

イ / rDター ./ -/｢フレ ⊥ク /l コI -

GM S 27ヒット(一0 ■)

GM S - 2 27ビ･/ト(I1■) 

ワ｣ 同朋J{ターン 17 / トコ タ

ア ドレスチェック回路が動作 しコマンドフレームの送出

を禁1土する｡この衛星ア ドレスのチェックは,コマンド

符号発生鰻にコマンドフレームがロー ドされた時点で行

なわれ,送出が禁止された場合,照合盤の TRNSMIT-

TEDCMD FRAMEの BADランプおよび,符号発生

盤の CMD FRAMEのBADランプが点灯する｡

この様に,衛星ア ドレスが不一致の場合,コマンドフ

レームの送出が禁止 されると共に,このイベントがプ リ

ンタに印字される｡このコマンドフレームの送出禁止は,

新たに正 しい衛星デコーダア ドL/ス番号がロー ドされた

時点で解除される｡ 

GMSとGMS-2の衛星ア ドレス番号を表 2-1に示す｡ 

()GMS 2の禁止コマ ンド検出回路の追加3 -

衛星の禁止コマ ンド番号の検出は,ロー ドされたコマ

ンドと,符合盤の中にあらか じめセ ノトされている禁止

コマンド番号を比較することにより行なっている｡ この

ため.GMS12別の禁 lLコマンド番号を書き込んだ R〔) 

Mを新たに追加 し,このGMS-2用とGMS用の RE)Mを

蓑 2-1 GMS,GMS-2ア ドレス番号

｢ ア ドレス番号 (8進数)

呼 称 ア ドレス A ア ドレス B 

GMS 03 06 

小 一 ル J'区 rul ユタ t:･tL:i- J ･l-ノ J111ト ト区 ('

'T.- ル ト区 Nl ユタ t=Lr l- ト ･r- ル ｢区 F1; ''

1
･ト ル ト'トーン(0トー/ ) ユタtキュートトー/ 小一ルトートーン 

M̂ : ^Mi: M̂変的如 しa明如 し Z'的如 し 

イ 

0 0 1 - ルス コマン′ト● 

:llH 
/リ7ルコマント■

図 2-3 コマンドフォーマット
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切替えて用い,各々の衛星に適合させた｡ 

2.1.3 コマンド符号発生盤

本態は.GMSとGMS-2のコマンドフォ-マ ットが異

なっているため,両方の衛星に対しても使用可能なよう

にすると共に,テレメ トI)監視装置からコマンド送出が

できるように新設した｡

コマンド符号発生盤の系統図を図 214に示す｡ 

(1) GMS-2のコマンドフォーマット作成回路の追加 

GMSとGMS-2のコマンドフォー マ ノトの相異は,

図 2- 1,図 2 3()3() - 2に示すようにイントロダクション

の部分にある｡これは,GMSとGMS- I12において,."

と ttO"が反転しているのみなので,本態のコマンドフォ

ーマ ット作成回路の極性を反転することにより対応した｡ 

(2) テレメトリ監視装置からコマンドを送出するため

の回路の追加

テレメトリ監視装置からリモートコントロールにより,

グループコマンド等の送出を行なうために,コマンドフ

レーム作成回路およびエクセキュートトーン送出回路の追

加を行な った｡

従 って,CMD-2のコントロールモードは,次の 3つ

を用意してあり,必要に応じて切替えて使用する｡ 

①	 CONTROL DPC (DPCからの指令によるコマ

ンド送出) 

④ C(NTR6LTLMI テレメトリ監視装置か∋ QL(


らの指令によるコマンド送出)
 

④	 C6NTRaL L6cAL(CMD-2からの手動によ

るコマンド送出) 

2.1.4 記録器制御盤

本鰍 ま.コマンド照合鮭.コマンド符号発生盤の変更

に伴ない,次の 2つの機能を追加したO記録制御盤の系

統図を図 2-5に示すO 

(1) コマンドフレームの送出禁止 (X'MITINH)

時に,そのイベントを印字する機能｡印字フォーマット

を図 2-6に示す｡ 

(2) テレメトリ監視装置-コマンドデータを送出した

際,コマンド履歴を作成するための機能｡ 

2.2 既設コマンド系装置 (CMDll) 

cMD-1は.CMD-2と同一の機能を持たせるための

改造を行なった｡改造後の追加機能および変更した点は,

次に掲げるとおりである｡なお本装置の構成図は図 2I 

1参照｡

回 :アナログゲート
図 2-4 CMD符号発生態系統図
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図 2-5 記録器制御盤系統図

止した場合,このイベントを印字する機能の追加｡

周波数標準装置

CMD照合盤 CD符
M

マ ルチ CMD告l周 盤 

CMD照合盤 

CMD符号発生盤 

CMD記録器 

TLM-Q/L 

CMD記録器

コ ラム蕃 号 1 ? 3 ▲ 5 6 7 8 9 10 ll12 13 l一 15 16 17 

日コ 字 例 a 3 I 3 6 5 0 1 3 0 A 1 3 6 0 丁

印 字 ｢勺声 -Y 8fワ 時 邪 CMT)フ レーム

18

※ 田字 モ ー ド

8二年星ア ドレスチエ ･ク の席 異がBJU)でa )･a ことを示す 

(X' 刑丁 Ⅰ叶l )

図2-6 CMDフレーム X'MITインヒビット時

印字フォーマット 

(1) GMS-2のコマンドフォーマットの作成機能の追

加｡ 

()GMS 2の禁止コマンド検出機能の追加 2 -

(3) テレメトリ監視装置の司令によるコマンドフレー

ムの作成および送出,エクセキュートトーンの送出機能

の追加｡ 

() テレメトリ監視装置へのコマンドデータの送出機4

能の追加｡ 

(51衛犀アドレスチェック機能の追加｡ 

() 衛尾アドレスの不一致が検出された場合,コマン6


ドフL /-ムの送出を禁止する機能の追加｡
 

(7) 衛星アドレスの不一致が生じ,コマンド送出を禁 

2.3 CMI)12と周辺境器とのインタ-フェイス 

(1) S/DBとのインターフェイス 

CMD-2とS/DBとのインターフェイスは,コマンド

符号発生鰍 こて制御を行なっている.符号発生盤のコン

トロールモードが LOCALで,かつS/ DBINTERFA 

cEスイッチが 6Nの時のみ S/DB装置か らコマンドフ 

L/-ム信号およびェクセキュート信号を送出することが

できる｡ 

()テレメトリ系装置および通信制御装置等とのイン2

ターフェイス 

cMD-2は,CCU-2,TLM-2および TLM監視装

置とインターフェイスがとられ ,TCC-2(TLM-2. 

CMD-2.CCU-2の 3装置一体としての総称)のブロ

ックを構成する｡理由は , 1. 2と同様である｡ 3の()

3. TLM監視装置 (甘LM-Q/I･) 

3.1 TIJM-Q/Lの主な機能

本装置は. GMS及び GMS-2から送られてくる PCM 

TLMデータを計算機で処理し.その結果を CRT キャ

ラクタディスプレイ装置に表示して衛星の動作状態をリ

アルタイムで監視する装置であるO

このたび,二つの衛星を監視するために.プログラム

格納用の磁気 ドラム等を増設するなど,プログラム選択

盤,TLMインターフェイス鮭及び CMDインターフェイ 
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ス鮭を改良 して種々の機能を追加 した｡これ らの改良と

並行 してプログラムの改良 も行なったので以下に紹介す

る｡ 

3.2 切替表示横能

本装置のプログラム選択性はデ ータ処理部 (NEAC-

3200)及びTLM･CMD及び管制 コンソールとインタ

ーフェイスを行い.スイッチ操作により次のような表示

の切替を行っている｡ 

① GMS/GMS-2の切替 

④ TCC-1/TCC-2の切替 

(彰 入力デ ータの切替 

GMS又は GMS-2の PCM TLM信号は, それぞれ

データ処理部でアナログデータの工学単位変換 ,リミッ

トチェック及びディジタルデータの解析が行われ.サブ

システム単位で編集される｡編集されたデータは,プロ

グラム選択鰻の CRT SELECTスイッチにより,監視

したいTLMデータをサブシステム単位で CRTキャラク

タデ ィスプレイに表示される｡

プログラム選択盤の運用形態図を図 3-1に示 した｡ 

3.3 ハー ドコピー機能 

CRTキャラクタディスプレイに表示 された TLM デ

ータは,LP (ラインプリンタ)により短時間で-ードコ

ピーすることができる｡ 

3.4 コマン ド自動送出梯能

本装置にコマン ド自動送出機能を追加 した｡操作はプ

ログラム選択盤とキーボードにより行ない,あらか じめ

メモ リしてあるGROUP CMDを自動的に送出すること

ができる｡この場合,衛星か らの ANSWER BACKと

の照合及び EXCUTEの確認の結果は CRTキャラクタデ

ィスプレイに表示されるため,迅速で確実なCMD送出

の運用が確保できる. 

3.5 コマン ド履歴編集機能

衛星に送出されたCMDデータも,全て TLM -Q/L

の磁気ディスク ドラムにメモ リしておき,衛星毎に編集

して00Z～24Z迄のコマンド履歴として毎日定時刻に自

動的にラインプ リンタへ印字する｡又,任意の時刻にコ

マンド履歴を出力する場合は,プログラム選択盤の LP 

RECORD/CMD HISTORYスイッチの選択によ り,

その日の00Zか ら任意時迄の コマンド履歴を出力する｡

この他.せん孔装置を使用 して紙テ-プに CDASで送

出 したコマンドだけを編集する機能がある｡これは ,C 

DASか らDPCに送出する機能 を追加 した｡必要の都度,

せん孔紙テープを作成 し,測距系装置の測距データ伝送

回線を用いて転送 している｡ 

3.6 プログラムの改良

本装置を機能アップするために,プログラムの改良を

行った｡以下にその概要等について述べる｡TLM-Q/ 

Lシステムのプログラム構成図を図 3-2に示す｡ 

(1) テレメ トリ入力プログラム

本プログラムは .TLMデータを一定時間毎 (32ms)

にTLM I/Fドライバ ーか ら入力 し,このデータを 1マ

イナーフレーム (64語)に組立てて演算プログラムに渡

す働きをしている｡ 

GMS/GMS-2の種別を切替えた時はそのことを知 ら

せる信号を演算プログラムに渡す｡

【2) システム制御プログラム

本プログラムは,CMDインターフェイス盤との入力デ

ータの管理及びプログラムの管理を行 う｡管理は,次の

機能を制御する｡ 

(む プログラム選択盤の入力管理 

② プログラム選択盤のランプ表示 

@ 処理プログラムの実行管理 

④ リミット値オーバー等のアラーム表示及びそのプ

表示モード 
GMS-2 GMS

図 3-1 プログラム選択盤運用形態図 
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ザー鳴動 

⑤ GMS及びGMS-2への CMD出力制御 

⑥ GMS及び GMS-2のCMD履歴データを入力する

と共に各プログラム-通知する｡ 

()ディスク制御プログラム

ディスク ドラムへの入力の管理を行なう｡

そのためには,次の機能がある｡ 

① CMD履歴データのブロッキング

㊤ CMD履歴データファイルへの登録と記録管理 

@ CMD履歴データファイルのファイル管理 

④ CMD履歴データファイルの読み込み管理 

⑤ データア ドレスの定数値テーブルの読み込み 

()演算プログラム4

次の要因で本プログラムを要求することができる｡ 

(∋ TLMデータ入力通知 

1マイナフレーム毎の TLMデータをロジックテーブル

に従 って処理し,結果を出力用インターフェイステー

ブルにセットする｡

ロジックテーブルの全項目の処理が終了した時点で

そのデ-夕を有効とし.CRT出力プログラムが動作可

能であれば.表示要求を行う｡

㊤ 衛星種別切替要求

衛星ごとのロジックテ-プル及び定数値テーブルを

｢･･ll.I:U-童
図 3-2 プログラム構成図

-

ディスクよりロードし,TLMデータの処理方法を切

替える｡又,この要求をCRT出力プログラムに対 して

行う｡ 

(1 CRT出力プログラム5

TLMデータをデータ種別毎に分頬 して,アナログデ

ータの工学単位編集,バイレベルデ-夕の状態表示編集

等の処理を行いCRTに出力する｡ 又,ダンプ処理はT 

LMデータを 3桁の 8進数に変換して CRTに出力する｡

さらに,CRT表示と同時にその画面のコピーのために.

クイックダンプエリアに再編集する｡ 

() コマンド制御プログラム6

本プログラムは,TLM-Q/Lで CMDを送出する晩

グループCMDの選択及びその実行を制御する等の機能

を有する｡ 

(∋ GROUP CMDの選択 

GROUP CMDの一覧表を CRTに出力し,入力待

ち状態とする｡入力が有効で一覧表に存在する番号で

あるときは次の処理に進み,それ以外の場合はCT上

にエラーを表示し,再入力を要求する｡ 

②	 コマンドの修正

選択されたGROUP CMDのコマンド内容を送信 シ

ーケンスに従 ってCRTに表示する｡表示する項 目は

次のものがある｡

･CMD一連番号

･CMD番号

･デコーダア ドレス

･CMDタイプ

･CMD略称

･実行モー ド

･実行回数 (マルチモードCMDのみ) 

④ コマンドの実行 

cMDの送信シーケンスに従 って送信要求をシステ

ム制御タスクに出す｡CMDの送信は,X●MITと E 

xECUTEの 2段階に分けてCMDの実行結 果の応答

を見ながら実行することができる｡ 

④ コマンドの実行結果 

cMDの送信時刻とその実行結果をCRTに出力す

る｡ 

⑤ プログラム選択鮭の関連スイッチの制御 

cMD,AUTO,STEP,X■MIT,EXECのスイ

ッチの点灯 ･消灯の要求をシステム制御に出力する｡ 

(7) クイックダンプ プログラム

システム制御プログラムより出力要求が渡された時, 

TLMデータCRT表示画面の内容をラインプリンタに出

力する｡又,クイックダンプエリアは 2つありCRT 出 
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カプログラムによりセットされた有効フラグにより交互

にエリアの内容を出力する｡

ラインプリンタに障害が発生した場合 .TTYプログ

ラムに障害通知を行う｡ 

(8) コマンド履歴 (帳表)出力プログラム

プログラムの起動方法は.以下のように自動及び手動

モー ドがある｡ 

(力 自動モー ド

毎日一定時間に起動がかかり,前日の CMD履歴 を

衛星毎に編集 してラインプリンタに出力する｡ 

④ 手動モード-1

プログラム選択盤スイッチの押下によってシステム

制御プログラムから起動がかかり,当日の00Zから押

下時までのCMD履歴を出力する｡ 

(動 手動モード-2 

TTYか らの要求で起動 した場合.自動モードと同

様の処理を行う｡ 

()コマンド履歴 紙テープ)出力プログラム9 (

プログラム選択軽の≪START≫ を押下 した時,シス

テム制御プログラムか ら起動される｡LOCAL及びTL 

M -Q/L (CDAS)から送信されたCMDを履歴 データ

として取出し,衛星毎に編集 して紙テープデータとして

出力する｡ 

00) TTYプログラム


次の 2つの機能がある｡
 

① 入力されたCMDチェック及び次の CMDの処理を

行う｡

･CRTの表示制御

･ラインプ リンタの出力中止

･CMD履歴 (帳表)の起動 

④ 他プログラムから次のメッセージ出力の要求を行

う｡

･アラームメッセージ

･リミットエラーメッセージ

･CMD照合結果エラーメッセージ 

(ll) インシャライズプログラム


システムを立ち上げるために.次の処理を行う｡
 

(カ TLM I/F盤オープン
 

(動 CMD I/F盤オープン
 

③ CMD履歴ファイルのポインタの設定 

④ 工学単位変換定数値の変更 

⑤ GMS-2のエンコーダの指定 

⑥ GMSのエンコーダの指定 

u2) シミュレータプログラム


プログラムテス ト用として,次の機能がある｡
 

① 各タスク毎にあらかじめ用意されている要求を渡

す｡

㊤ 各 タスクか らの要求をオクタル変換 して TTY上

に出力する｡ 

④ 紙テープより擬似 TLMデ ータを読込み,1語単

位に32ms毎にTLM入力プログラムに渡 して TLM 

I/Fドライバの機能を代行する｡ 

@ 紙テープより擬似 CMDデータを読込み.CMDデ

ータとしてシステム制御プログラムに渡して.CMD 

I/Fドライバの機能を代行する｡ 

u3) TLM I/Fドライバープログラム 

TLM I/F盤からの入力を行い,次の機能がある｡ 

(∋ TLM I/F-1及び 2のオープン

㊤ TLMデータの入力 

(彰 ロックオフ処理 

(む 時刻入力 

⑤ CMD履歴 (帳衰)出力プログラムの起動 

(14) CMD I/Fドライバプログラム 

CMD I/F盤との入出力を行うもので ,次の機能があ

る｡ 

(う CMD I/Fのオ -プン

㊤ データの入力 

(彰 CMD送信 

④ ランプ表示
 

( アラーム表示
9

む す び

以上,TLM･CMD系装置が 2系統となり,併せて T 

LM -Q/Lの機能アップを計ったことによって,より円

滑な運用を確保することができた他,装置障害時や保守

時等の対応と運用の休止時間を少 く.かつ確実に行なえ

るようになった｡

更に,条件によっては GMS,GMS-2の二つの衛星を

同時に運用することも可能となった｡ 
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7.通信制御装置 

CommunicationControlUnit

松 田 修 三 

Shz oMasdu tua

概 要 

通信制御装置 (以下 CCUという｡)は. CDAS～DP C問で伝送する各種情報のうち, PCMテレメトリ,リア

ルタイムテ レメ トリ ,CDAS情報. S/DB運用情報,コマンドおよび DPC情報の中速l g]線データの送受信を目

的とするオ ンライ ンシステムである｡ (回線諸元を表 1に示す｡ ) 

GMS-2の打上げに伴い, CDAS通信システムがほぼ 2重化 システムとして整備され,この中で CCUも 2重

構成として整備された｡

既設 CCU(以下特に既設 CCUに限定する場合 CCU-1という｡)は,従来の CCU-1の機能に GMS ,GMS-

2の 2衛星と, CDAS通信 システムの 2重化に対応するための改造を,また CCU-2(以下特に新設CCUに限る

場合 CCU-2という｡)は, CCU-1の機能に中速回線の切替機能を追加 して,新規に製作 した｡ 

CCU-1の改造および CCU-2の製作にあたっては,次の事項を考慮 し整備 した｡ 

(1) CCU-1および CCU-2に関する事項 

① 現用/予備の冗長構成とする｡ 

④ 運用プログラムは同一とする｡ 

④ 原則として CCU-1は,既設装置と, CCU-2は新設装置とインターフェースし,最小限の改造とする｡ 

④ 運用系統の切替は,管制コンソール -2か らの制御 とする｡ 

④ DPCへ伝送するデータに衛星識別符号を付加する｡ 

④ CDAS情報として,運用中の系統の機器情報を取出 し, DPCへ伝送する｡ 

⑦ 予備側 CCUに予備回線運用の機能を追加す る｡
 

() CCU 2のみに関する事項
 2 -

① ハー ドウエアは,できるだけ CCU-1と同一の設計 とする｡ 

④ 中速回線切替回路を新設する｡


これ らのことを考慮 した通信制御装置のブロックダイヤグラムを図 1に示す｡


蓑 1 回 線 諸 元

回 線 名 通 信 速 度 通 信 方 式 同 期 方 式 デ ー タ 長 備 考 

PCM テ レ メ ト リ 1200 (bps) 半 二 重 同 期 式 75 (ワー ド)

リアルタイムテレメトリ 1200 (bps) 半 二 重 同 期 式 40 (ワー ド) 

CDAS 情 報 1200 (bps) 半 二 重 調歩同期式 55 (ワー ド) 

S/DB 運 用 情 報 1200 (bps) 半 二 重 同 期 式 4-1096(ワー ド)

コ マ ン ド 1200 (bps) 半 二 重 調歩同期式 9 (ワー ド) 
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1. 改造内容 

FREQ-STD 1.1 CCU-1の改造内容

従来の CCU-1に機能追加した項目は,次のとおりで

ある｡ 

(1) プログラムの現用/予備切替 

CCU-1およびCCU-2は冗長構成で運用されている

ため.一方が現用のとき,他方は予備として待機状態 と

なるようプログラムを改良 した｡ 

() CDAS情報の取込み2

CDAS通信システムかほぼ二重構成 となり,15装置

分の CDAS運用情報が追加となった｡しかし,DPCへ

の伝送項目およびフォーマットは従来と同様であるため, 

CCU-1に CDAS情報対象装置 (既設25装置,新設 

15装置)の全情報と装置の切替情報を取込む機能を追加

し,運用系装置の情報のみを抽出して,DPCへ伝送す

るように改造した｡ 

(3) 衛星識別符号の付加 

DPCへ伝送するデータが,GMSのデータであるか.

あるいは GMS-2のデータであるかを示す衛星識別符号

を付加した｡ 

cDAS局 : DPC局

図 1 通信制御装置ブロックダイヤグラム
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① pCMテレメ トリデータ Q/D項目

㊤ リアルタイムテレメトリデータ Q/D項目
LtJ<Aミ 

㊥ cDAS情報データ ANT項目 
bL,t 

()システム切替制御4
4ン■ 2 cDAS通信システムの運用系統切替えは,管制コンソ u .(MT フ 

1-
'llチ ーH 

ール-2で集中制御されており,CCU-1とCCU-2の切

替えもここで行fiわれているoCCU-1では,この切替
q一事t J

ミニ ⊃ン 
I rr d+ l信号を取込み上記(1)項のプログラムの現用 ･予備の切替

を行ない,運用形態が切替わるように改造 した. 一 ■I 書
 

l1 2'
 

()予備回線の運用
Ldl(Npr--7) ′nl‡./ ▼- /
 

5


待機状態となっている予備側の CCUは,プ ログラム

フ ■ トリー タ̀-

のスタート番地を変えることによって予備回線運用が可

能となるようにプログラムを改造した｡

ZI 
lEtI 

予備回線は,次のとおりである｡ Glll;Ly

任) PCMテレメトリ回線 
l ⊂二二二コ ー=====L二=二=■= l ⊂二二二二つ)ま =二= 】= 討

J l r ) 作 蛇 叫I丘l HIql2 qLLIT八九l
② リアルタイムテレメトリ回線 

③ コマンド回線 図 2 通信制御装置-1外観図

1.2 CCU-2の機能 

ccU-2には,CCU-1の機能に中速回線切替機能を追

加した｡

すなわち CCU-1,あるいは CCU-2の どちらか 運用

しているCCUに,現用の中速回線を切替えるため,回

線切替盤を新設 した｡

この切替は,管制コンソールー2からの制御で行 なわ

れる｡ 

2.構 成 

2.1 CCU-1の構成 

ccU-1の改造後の外観を図 2に示す｡また機器構成

は図 3を参照されたい｡ 

2.2 CCU-2の構成

新設された CCU-2の機器構成 と外観をそれぞれ図 3,

図 4に示す｡ 

3. プログラムの改造 

3.1 プログラムの改造

本装置に使用するソフトウエアは,従来のプログラム


を基礎に して,新システム用に改造したプログラムで,
 

CCU-1および CCU-2とも同一 プログラムで運用可能


となっている｡


この改造内容について次に示す｡ 図 3 通信制御装置-2機器構成図 
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lf ttik 岨dtIJtl鞭

図 4 通信制御装置 -2外観図 

(1) コア-メモリアロケーションの変更

プログラムの追加および改造に伴うメモ リエリアの確

保と他処理プt]グラムのためのエリアを変更 した｡ 

()コンスタントテ-プルの追加2

システム切替処理を実行するために必要な情報を確保

し,これを参照するためのフラッグを追加 した｡ 

(3) システムスタートプログラムの改造

システムを稼動する場合,CCU選択情報 と自システ

ムの CCU番号が一致するときは現用システムとしてス

タ-卜し.一致 しないときは予備システムとしてスター

トする｡またプログラム開始番地を予備回線用とすると 

CCU選択情報と自システムの CCU番号が一致 しない

ときは予備回線運用としてスター トし,一致 したときは

現用システムとしてスター トするように改造した｡ 

()割込管理プログラムの改造4

予備 CCUには,割込みの実行権を与えfiいように処

置し,予備システムか ら現用システムへの切替時には,

システム切替指令割込みを実行 し,システムスタートプ

ログラムに制御を渡すように改造 した｡ 

(5) 伝送管理プログラムの改造

本プログラムは,各回線の伝送状態を監視し,それぞ

れ独立に動作するデータ入出力プログラムと伝送制御プ

ログラム間のインターフェイスを果たすプログラムで,

新規に追加された回線フラッグを参照 して伝送制御を行

なうように改造 した｡すなわち,運用時はすべての回線

フラッグがオンで,予備 (待機)時はすべての回線フラ

ックがオフである｡また予備回線運用時は,PCM テレ

メ トリ, リアルタイムテレメトリ,コマンドの各回線フ

ラtLソグがオンで,他はオフとなる｡ 

(6) データ入出力プログラム 

(D PCMデータ入力プログラムの改造 

PCMテレメトリテ一夕を読込み,モデム送信データ

形式に編集 し入力バッファにセットして,送信指令をす

るプログラムである｡GMS,GMS-2のいずれが選択

されているかを示す衛星識別符号を送信データ,Q/Dワ

ー ドに付加するよう改造 した｡

㊥ リアルタイムデータ入力プログラムの改造
 

PCMデータ入力プログラムと同様｡
 

③ CDAS情報入力プロクラムの改造 

CDAS内各装置 (既設25装置,新設15装置)の運用情

報を読込み,2重化された装置については,切替情報に

より運用系装置の適用情報を抽出する｡さらに,GMS, 

GMS-2のいずれが選択されているかを示す衛星識別符

号を ANT項目にセットする｡このようにして読込んだ

データをモデム送信用データ形式に編集 し,送信テキス

トを作成 し,送信指令するよう改造した｡

ー 54-



気象衛星センター 技術報告 特別号 1985年 3月 

()運用テス トプログラムの改造 7

CDAS情報入力 インターフェースプ ログラムを改

造し,従来の既設装置に新設装置の運用情報も入力 しテ

ス トが可能な機能とした｡ 

3.2 プログラムの構成


本システムのプログラム構成を次に示す｡
 

(1) 菅稚プログラム 

① 割込管理プログラム


㊥ 主管理プログラム (マスタスケジュー ラ)
 

@ 伝送管理プログラム
 

(彰 タスク管理プtjグラム
 

⑥ 入出力管理プログラム 

(2) 伝送制御プログラム
 

(カ 同期式伝送制御プログラム
 

(参 調歩式伝送制御プログラム
 

(3) データ入出力プログラム 

(4) サポー トプログラム 

(5) ユーティリティプログラム 

(6) 共通サブルーチン 

(7) 運用テス トプログラム

これらのプログラムは ,NEAC-M4/nアッセンプラ

語によって作成されており,運用テス トプログラム以外

はコアメモ リに常駐 して使用 している｡ したがって,運

用テス トプログラムは必要に応 じ,紙テープ読取装置か

らコアメモ リにロー ドし,使用 している｡ 

3.3 プログラム動作概要 

(1) プログラム動作モー ド

システムプログラムは ,NEACIM4/n(f)が有す る

二つのレジスタグループを使用 して動作 しており,割込

処理プログラム,タスク管理,入出力管理プログラムの

マクロサービスプログラムの一部は,レジスタグループ 

2で動作し.これ以外はレジスタグループ 1で動作する｡

割込処世プログラムをレジスタグループ 2で動作させ

ることにより,頻繁に発生する外部割込に対 し,披割込

処理プログラムで使用中のレジスタの退避,復旧をソフ

トウエアで行f言うことをなくし ,CPUの効率的な使用

をはかっている｡ 

(2) データ処理動作

本システムでは,データ入出力はデータ入出力プログ

ラムで,データ送受信は伝送制御プログラムにより実行

されている｡両プログラムの動作タイ ミングは異なるた

め,各モデムこ､とに設けられている伝送管理テーブル,

伝送制御データテーブルに従って実行されており,その

実行結果はいずれかのテ-プルに格納されている｡

伝送管理プログラムは,伝送管理テーブル,伝送制御

データテーブルを参照することにより,データ入出力プ

ログラム,伝送制御プログラムの動作状態を監視してお

り,両プログラムの動作の仲立ちを受持っている｡入出

力データに関する処理としては.データ入力プログラム

で作成される送信データの検出を行ない,伝送制御プロ

グラムに送信指令を行なうO出力データに関しては,伝

送制御プログラムでの 1テ-夕受信終了の検出を行ない,

データ出力プログラムを起動 し,実行させている｡

データ入力 とデータ送信 (テキス ト送信)動作フロー

を図 5に,また.データ受信 (テキス ト受信)とデータ

出力動作フローを図 6に示す｡ 

図 5 データ入力とデータ送信 

(テキス ト送信)動作 フロー

- 5 5 -
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通信制御装置 (阿部)を参照されたい｡

MeteorologlCalSatelliteCenterTechnlCalNoteSpeclalIssueMarch 1

4. むすぴ 

CCU-1は,既設テレメ トリ･コマンド系装置 と一体

で,また.CCU-

図 6 データ受信 (テキス ト受信)

とデータ出力動作フロー 

2は新設テレメ トリ･コマンド系装置

と一体となって動作 しており,運用上の切替は新設管制

コンソールで制御 している｡ 

--CCU 1,CCU 2が 2重化 システムとなったため,障

害対策やメンテナンスなども運用系統を切換えて容易に

対応でき,大幅fi信頼性の向上がはかられた｡l

運用上の誤操作をなくすために運用プログラムは CC 

--U 1と CCU2に共通であり,周辺機器もほほ同様な構

成としている｡

なお,本稿では改造部門を中心に述べたが,機器構成

2-やプログラムの詳細については,技術報告特別号 Ⅰ

- 56 -



8.シ ス テ ム ア ナ ラ イザ 

System Analyzer

鈴 木 孝 雄 

TakaoSuzuki

概 要

気象衛星通信所 (CDAS)に設置してあるシステム･アナライザ (以下,シスアナという)は,各通信装置を

運用に支障なく点検し,障害時には能率よくその原因を究明するためのものである｡

この度 ,GMS- i改造を行っ2関連の通信装置を新設したが,これに伴って操作機能の改良を含めて次のようf l


たので紹介する, I


改造後のシスアナの全系統図を図 1に,外観を図 2に示す｡今回の改造は新設通信装置への入出力信号を取り

扱う各パッチ盤の改造と,周波数変換架等の新設,およびこれらに伴う測定系を選択する切替部分の改造等から

成っている｡

試験を行う場合には運用を優先させ,待機系の副側 (S - iがる変復調装TAND BY)の送受信装置とこれにつf l


置を使用する｡


まず図 3に示す IFルート切替コンソ-ルにより,運用を既設送受信系で行うか,新設系で行うかを図式パネ

ルで確認しながら選び,次に試験をする系が待機 2系統のうちの STAND-BY側とfiるように管制コンソール

で選択する｡また,試験する変調装置 (HR-FAX,LR-FAX.COMMAND,TRRR,DCPI)の選択,およ

び試験モード(受信系,送信系,リンク試験)の選択は切換盤によって設定する｡そしてベースバンド,パッチ

鹿や IFパッチ盤に,必要な測定器を接続すれば,各通信装置単体の試験や通 し総合試験fiどを行うことができ

る｡この改造によって,運用を最優先しなから送受信 4系統,変復調 2系統における保守作業上の安全性を高め

ると共に操作面についても改善された｡ 

1. 主な機能付加とその動作 定器への入出力端子を設けていないので,専用ケ-ブル

で既設パッチ盤に接続して使用する｡ (図 4)
 

1-1 増 設 () 周波数変換架
3

(1) ベースバンド･パッチ盤 周波数変換架は送受信系を使う試験の際に,周波数変

この盤は試験用を含む各変復調装置に入出力するベー 換架制御盤と切替盤の制御により周波数変換や折返し動

スバンド信号を,それぞれの測定器に接続し,各種特性 作を行うもので.既設と同様の機能を有するものを新設

試験を行うものである｡ アンテナにも設置した｡ただし,既設アンテナに装備 し

改造では,新設したテレメトリ -2の復調器から送ら た追尾受信系試験器は,同アンテナにはないため,これ

れる信号入力端子が増設され,既設と同様にベースバン への出力回路は除いてある｡ (図 5) 

ド･レベル計や歪率計を用いて測定を行う｡ (図 3) 4() スペクトラム･アナライザ

(2) IFパッチ盤 スペクトラム･アナライザは通常,衛星のモード (逮

この盤は各変調装置からの IF信号を各測定器に接続 信帯域の状態)を目視によって監視するもので新設通信

し,各種特性試験を行うものである｡ 装置専用としてベースバンド･モニタ架に内蔵した｡

新設した変調装置からの IF信号に対応するために, 入力信号は ,(2)で述べた IFパッチ盤の｢RX｣端子か

新たに専用パネルを増設した｡ただし,この盤には各測 ら得て表示し,さらに後部パネルに出力する X-Y信号

ー 5 7-
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TRRR.i折 ･FAX.LR･FAX
 
∝PIX3.CND
 

(モ ニ タ用 rF信号)
 

IF切 替架
 
(受信 IF信号)


′ヾ -スバ ン ド
局 t笈故 変 換空 

パ ッチ堂 
(20CH1.70NHZモ ニ タ信号)	 (態似 .復 Ⅰ甲

ベ ースバ ン ド信 号)

ベ ースバ ン ド

IF切 書架
 パ ッチ予言 

(rF#似 信 号) (tk山 ･ Ck'許
ベ ースバ ン ド信 号) 

′ヾ -スノイン ド
合成 器 rl) (2) 

パ ッチ聖 
(lF#似信 号) 

(復 的 ベ ー スバ ン ド信 号)

の 菅 51 
(表 示信号)

IF切 香 装 置 -2
 

(受 信 IF信号)
 

IF切善 装 置 12


日F#似 信号)


周波数変換架 -2
 
(2CHz. 70HHZモ ニ タ信号 )


合成 鞘 (3) (4)
 

(IF】疑似 信号)


図 4 IFパ ッチ盤接続図 

を各管制コンソールに備えつけたオシロスコープに分岐

して,運用者による常時監視に役立てている｡ 

1-2 改 造 

(1) 切替盤

シスアナの操作性を高めるために,切替盤には試験モ

ー ドの設定機能を残 し,CDAS機器制御とダミーキャリ

ア発生の機能を変調信号パ ッチ盤に移 した｡ (図 6) 

①	 CDAS機器制御

従来の各変調装置は,切替盤を通 して CCUか らの

機器制御信号を受けていた｡ これは変調装置が 1系統

しかないため,オペレータが誤って運用中の変調装置

に試験信号を流そうとして も,切替盤で無効 とするた

めの処置であった｡ しか し現在では,システムアナラ

ィザによる試験は待機系の STAND-BY側で行 うため

このような運用優先回路を取り除き,機器制御信号が 

IFルー ト切替コンソールで選んだオ ンライン系の変

調装置を直接制御するようにした｡ 

④	 ダ ミーキャリアの発生 

GMS-1では中継器の特性上,中継モー ド(HR-FA

擬似ダウt/リ
受信系試頻用変換部

擬似ダウ./

ンク IF信号	 リンク信号

擬似アノブ 擬似 ア ップ

ンクIF信 リンク信号
リ 通信系試験 妄 り㌔ 去 ト

T

DC-24V 制 御 信 号

号｣ -用 変 換 部T L 

図 5 周波数変換架接続図 

70MHz 色信号f
5MHz 

70NHzit瓜信号 

改造前 切替器周辺ブロック図

70MHzや GLrr号 

5MH:: 

70MHzせ似信号

図 6 改造後 切替器周辺ブロック図 

Ⅹ,LR-FAX,TRRR)の切替手順の途 中で信 号 が遮

断されると,地上においてテレメ トリキャリアの電力束

密度 (PFD)が規定 レベル以上に大きくなり,特に極地

方の地上通信に妨害を与える恐れがある｡ このため,地

上から夕'､ミ-キャリアを送 り,抑圧するようにした｡ G 

MS-2では TRRRモー ドの運用 だけにダミーキャリア

を必要とするようになったので,ダ ミーキャリアの送出

方法を,対応する衛星により切変えるように改造 した｡ 
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(2) 変調信号パッチ盤

従来のコネクタ盤を改造 し,新設変調装置からの変調

信号入力端子を設け,(1)で述べた機能を移設 した｡

示するようにした｡ (図 6参照) 

() 周波数変換架制御盤3

ipecahiecncateneti
ta
 t u rco

また,この盤は運用中のベースバンド信号を取り扱う

U重要な箇所であるので, リンクの接続 ミスを防止する

IFために警報回路を付加 し, ルート切替コンソールに表

周波数変換架を新設 したため,既設の周波数変換架制

御盤を改造 して切替盤からの制御信号で新設 ･既設両周

波数変換架のいずれかを選択できる機能を付加 した｡ 

l iteoroogca h1 589

むすぴ

以上のシクアナの改造によって,およそ 2倍の規模に

増設された各通信機器を種々のモー ドで解析 し,その状

態を良好に維持することが可能になった｡ 

2 操作上の注意点 

1 試験系の切替

試験系の選択切替は回線の瞬断を伴うため,運用業務

の空時間等で行う必要がある｡ 

-2

2-2 変調信号パッチ盤の操作

変調信号パ ッチ盤のUリンクは,各変調器にベースバ

ンドの変調信号を接続する部分であり,シスアナの制御

動作とは全 く独立の手操作なので,無変調キャリア送出

等の試験後は必ず元通りに接続 しておくことのほか,運

用系のUリンクを誤って外すことのないよう十分な注意

を要する｡ 

3-2 IF合成器入力端子の取扱い 

Fパ ッチ盤の IF合成器入力端子は,各送信系装置にI

直接接続されており,シスアナの制御とは無関係なので,

誤って運用系に試験信号を接続 しないよう十分注意する

必要がある｡特に試験系の切替の際に不要電波を発射 し

ないように注意が必要である｡

試験系として使用できる入力端子は,上部に試験可の

ランプが点灯するようにしてある｡ 

RI
-
24 E Pスイッチの操作

試験系の切替および試験作業に際 しては,送信コンソ

RIールの E Pスイッチを運用および試験の状況に応じて

確実に操作する必要がある｡ このスイッチは無線局とし

ての電波発射を直接制御するものであり,運用信号の送

信,試験信号の出力に直接係る手操作部分であるので確

実に操作する必要がある｡
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9.衛星通信回線監視解析 システム 

eL gSP tysemmma smrogra

(HP )本 システムは.パーソナルコンピュータを中心とした,イ ンターフェース ンステムにより測定器

ich it tcaracers-

田 中 敏 晴 

uTa knaaharihs

概 要

を制御 して ,静止気象衛星と地上局間の宇苗無線通信回線状態を,プログラムにより自動測定するものである｡

測定データはコンピュータにより,編集,記録が行なわれ,静止気象衛星業務の円滑li運用を行なうために利

用 されている｡ 

1. 測定プログラム のため,測定作業手順に従って目的 の測定 を実行す る

プロクラムを,磁気テープから本体のメモ リに転送ロー

1.1 プログラムの種頬 ドする,分割 ローディング方式を採用 している｡ 

本システムは表 1に示す 1種類のプログラムで構成さ4

28れており,パーソナルコンピュータ HP9 5A用の テ

ープカー トリッジ1巻ことに 2つずつの測定プログラム 各プログラムは大きく分けて,図 1に示すような処理

がセーブされている｡各プログラムには,表に示す各項 プログラムにより構成されておりキーボー ドを介 してオ

目の自動測定と測定結果を出力する機能がある｡ これ ら ペ レーターとの対話.形式により実行されていく｡

のプロクラムは,コンピュータのメモ リ容量による制約

表 1 プログラムの種類

12. 各プログラムの構成

A
F
F-

-

G

R
R

C

V

L
H

(

(
(

P

RPC

N/CP,Rl

P.
R
Ⅰ

dG toe eneraor 

E

X

lus

A
A
F
F
S

P

-

M
P

-
SⅠ

C

R
V

D

L

S
S
S
S

S


*Cp


ll
0

2

3

1

9

5

7

2
3

6

8

4

1

1

1

番号 測定プログラム名 測 定 項 目 その他測定項目等 

HR 回線 衛星 E O,周波数 ,回線評価 ダイナ ミックレンジ 

X回線 ′′
 

R回 線
 ′′ *信号にも適用できる 

TL 回 線 ′γ
 
DCⅠ 回 線 ′′
 ダイナ ミックレンジ 

R 回 線 ′′ 
三点 測 距 回 線 ′′ 
周 波 数 特 性 衛星の Sバ ンド広帯域中継器の周波数特性 

l モ ー ド インタモジュレーション,スプ リアス.電力束密度 ⅠSSRモー ド) 

2モ ー ド ′′ (三点測距モー ド) 

3モ ー ド ′′ AX中継モー ド) 

4モ ー ド ′′ X中継モ- ド) 

9モ ー ド 蝕中でのテレメ トリ信号および周波数変動 D 信号の衛星 (蝕中モー ド) 

G:P eC
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打 算 処 理


プ ロ グ ラ ム


｢ ラ 三 束 ｢

図 1 プログラム構成 

(1) 起動プログラム

このプログラムは,各テープカー トリッジの トラック

0,ファイル 0に記録されており,必要に応 じて,各テ

ープカートリッジのファイル リス トをプリントアウトす

ることが出来る｡ また,プ リントアウ トされたプログラ●
ムのNaをキーボー ドより入力することによりテス トプロ

グラムのロー ドを実行する｡ 

() スペク トラムアナライザ校正プログラム2

このプログラムは測定に使用するスペク トラムアナラ

イザの半自動校正を行なうものである｡

まず,スペク トラムアナライザの CRT上に表示 され

たマーカのレベルが -10.OdBmになる様 に調整用 ドラ

イバーでスペアナの AMPTDCALねじを調整 し,続い

て CRT上に表示 される輝線の 振幅が最大にfiるようl

FREQZEROねじを調整する｡ その後,本プログラムに

より自動的に校正が行なわれ,校正結果がプ リントアウ

トされる｡ 

() 基礎データ入力プログラム3

本プログラムは,測定結果から実際に必要とされてい

るデータを算出するための基礎データを入力するもので

ある｡

すfiわち,衛星と地上局のアンテナゲイン,伝搬ロス,l

受信系のアンプゲイン,測定系のケーブルロス,インピ

ーダンス変換ロス等の基礎データ及び,衛星からのテレ

メ トリデータによって得 られた衛星の送受信系の状態や

測定日時,オペ レータ名等の ドキュメントデータをキー

ボー ド,テープカー トリッジより入力する｡ 

() 測定プログラム4

本測定システムの中心ともいえる, ヒューレットパ ッ

カー ド社の 9825A型パーソナルコンピュータは,HP-

IBインターフェースによりスペクトラムアナライザ,周

波数カウンタ等の測定器と接続されている｡

本プログラムは,これ らq測定器をコントロール して

測定をおこなう｡ 

()計算処理プログラム5

このプログラムは,基礎データと測定結果をもとに計

算を行ない,実際に必要とされている衛星の EIRP,局

波数安定度,周波数偏差などの測定データを算出する｡ 

(6) クイックルック出力処理プログラム

このプログラムは,基礎データ, ドキュメント等の入

力時に,これらの値を自動的にプ リントアウ トするため,

入力 ミスを防止することができる｡ また,測定データが

正常であることを確認するために計算処理結果をプ リン

トアウ トする｡ 

(7) 編集処理プログラム

このプログラムは,計算処理結果,基礎データ, ドキ

ュメント等の編集を行ない,X-Yプロッタを使用して一

定のフォーマットでプロットアウ トする｡ 

() データセーブプログラム8

このプログラムを利用すれば,必要に応 じて,テープ

カー トリッジに測定データを記録することができる｡ 

2.測定システム

図 2に測定 システムを示す｡本システムで使用されて

いる,測定器はすべて HP-IBインターフェースを装備

しており,プログラムによる制御が可能である｡ また,

周辺機器として X-Yプロッタ,プ リンタ,テープカー

トリッジ等をもち,データの編集,記録等に使用される｡

以下に各測定器の機能を述べる｡ 

FT : ] 仁 ≡ E≡ J = ~ ≡ 

図 2 測定 システム
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(1) スペク トラムアナライザ :8568A


周波数 レンジ :100Hz～1500MHz


測 定 レ ン ジ :+30dBm～ -135dBm


周波数安定度 :1×10~9/冒


分解能帯域幅 :10Hz


ダイナ ミックレンジ :85dB(-50dBm入力)


この測定器は,回線の レベル,インターモジュ レーシ

ョンおよびスプ リアス等の測定に用いられる｡ 

(2) 周波数カウンタ :5342A

周波数 レンジ :10Hz～520MHz(入力 2)

感 度 :25mVrms,10Hz～520M甲Z 

安 定 度 :<1×10~7/月
(500)

本測 定器は,主に IF帯の周波数測定に用いられるo 

() シンセサイザ :8660C3 -

周波数 レンジ :10KHz～2600MHz

安 定 度 :3×10~8/冒 

VISSR信号 レベル測定 及 び周波数対振幅特性測定 時

の基準信号発生器として用いられる｡ 

() アッテネ一夕 :173A4 11

減 衰 量 :0-121dB ldBステップ

ダイナ ミックレンジ及び周波数対振幅特性測定に用 い

られ,地上局の送信 レベルを制御する｡ 

3. HP-1Bインターフェ-ス方式

本測 定 システムの周辺機器は,図 3に示すように9825 

A本体内の入出力装置 も含めすべて HP-IBイ ンターフ

ェ-ス上にあると考え られる｡ 

HP-IBは, 1バイ ト単位のデータ転送が可能なバス

で,バス上の機器は トーカにも, リスナにもなることが

できるため,プログラムによって,機器間でデータ伝送

を行なうことができる｡

各機器は,それぞれ特定の トークア ドレス, リス ンア

ドレスの片方または両方をもっており,コントローラが

そのア ドレスを指定することによって トーカ, リスナを

決定する｡

また, トーカ, リスナ,コントローラーの機能の他に,

バスのシステムコントロールを行なえる機器 もあり,そ

の機器は他のどの機器ともイ ンターフェースが可能であ

り,いっで もバスの動作を停止 したり, リセッ トするこ

とができる｡ 

9825Aは Ⅰ/0制御 ROM,拡張 Ⅰ/0制御 ROM をRO 

Mスロットにセ ットしており,各種の HP-IB制御ステ

ー トメントをもち,システムコントローラーとして完全

な HP-IB制御が可能である｡

図 4は, HP-IBの信号 ラインと接続機器の構成であ

る｡ 

3.1 構成機器の種類

構成機器は機能上 ,次の 3種類にわけることができる｡

また,スペク トラムアナライザのように トーカとリスナ

の両方の機能をもつ機器 もある｡ 

(1) トーカ

データの送信を行 う, システムのなかに複数の トーカ

プラグイソ･RMロクOブッ

十 一･-'1ミ1--t･L 

図 3 9825Aの入出力構成 
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を置 くことがで きるが ,動作中の トーカは一台に限られ 3.2 信号 ライン

る｡ 信号 ラインは,8本のデータバス (DIOl～DIO8),3

(2) リスナ 本の - ンドシェークライン (DAV,NRFD.NDAC)お

データの受信を行なう,システムの fj:かに複数の リス よび 5本のインターフェース制御バス (IFC,ATN,S

ナをお くことができ,同時に枚数の リスナが動作可能で RQ,柁EN.EOI)よ りなるO 

ある｡ (1) ハ ンドシェークライン

(3) コントローラ データは, 3本の- ン ドシュークラインを順次制御 し

次に示すようfj:,バスの制御を行 fiう｡システムのな てバス上に送信 される｡

かに複数のコン トローラーをお くことが出来るが ,動作 図 5に,データ送信時のタイ ミングを示す｡ 

中の ものは一台に限 られ る｡ NRFDと NDACはオープ ンコレクタ出力信号で, ワ

① 機器か らのサービス要求の受 けつけ イヤ - ドアンドとなっており, リスナが複数の場合,チ

② トーカ, リスナの指定 ータの転送速度は最 もおそい リスナの速度 となる｡ 

(多 トーカ, リスナ,システムの制御 (2) イ ンターフェース制御バス 

① ATN (Attent10n)

I T 真の場合は,ア ドレスコマ ンド,ユニバーサルコマ
タ .ミス機 器 A T デー

トーカ,リスナ, (8本 )- ンドが,ASCIIコー ドで .チ -クライン (DIO 1-

llll...･･._コ- p- .lll. 8)のうち 7本を使 って送信 され る｡

㊤ IFC (InterfaceClear)

すべてのイ ンターフェースを リセッ トし,初期状態

にもどす｡ 

④ SRQ (SerⅥceRequest)

コントローラーに対 して,バス上の機器がサービス

ス
要求 する場合に出力される｡ 

④	 REN (RemoteEnable)

バス上の機器の リモー ト又はローカルを設定するた

めに使用 される｡ 

⑤	 EOI(EndorIdentify)

コントロー ラーが ATNと EOfを真にした場合はパ
-フエ一一

ラレルポールを意味 し, SRQを出力 した機器 はあら

か じめ割 り当て られているデータバスの 1本に信号を

出力 して応答す る｡ATNが偽のときは.トーカからリ

スナに送 られる一連のデータの最終のものであること

を意味する 

3.3 インターフェースコマンド

インターフェースの動作は,一般に コントロー ラーか

ら制御され,インターフェースはバス上の機器に対 して

その機能を実行させるために一連のコマ ンドを使 ってい

る｡

コントローラーが メッセージを送信するには 2つの方

法がある｡

1つは複数線メッセージで,8本のデータライ ンと 3

NND｡l_CCAC⊃ 本の- ン ドシェークラインを使 って送 られる｡
SRROOl/)ATREEDFL!JNN㌧F7 6

もう一つは単線メッセーシで,5本のインターフェー
図 4 HP-IB信号 ライン	 

ス制御バスの各 ラインを使 って転送される｡ 
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4) 従属コマンド各コマンドは,データバスラインのうち DIO1-7の (

7本を使用 して送信され,このうち,DIO1-5の 5ビ
ア ドレスコマンド,ユニバーサルコマンド,アドレス

ットで機器ア ドレスを指定するため,1バイトで合計31 指定コマンドに続けて使用される複数線メッセージで,

1985年 3月気象衛星センター 技術報告 特別号 

コマンドの長さを延長するためのものである｡種類 (全て l"ほ除く)のア ドレス指定が可能であるO

従属コマンドを使って 2バイ トに拡張すると, 961種

l-

4 

Aパーソナルコンピューターで使用されている言25

3.

98

HP-IB制御ステートメント頬のア ドレスが指定できる｡

図 6にコマンドとアドレスコー ドを示すo 
語は HPL (Hewlett-PackardLanguage)という特) ア ドレスコマンド

トーカを決定するトークコマンドと, リスナを決定す 殊な言語であるが,その内容は現在マイクロコンピュー

るリスンコマンドがある｡ タで広く使用されている BASIC言語によく似ているo

(1

ここでは,前述の Ⅰ/0制御 ROM,拡張 Ⅰ/0制御 RO)ユニバーサルコマンド

該当する機能を有する機器に対 して,その機能を実行 Mによりサポートされている｡HP-IB制御ステー トメ

させる｡このコマンドには複数線メッセージと,IFC･ ントについて説明を行なう｡ 

(2

REN,ATNの単線メッセージが含まれる｡ (1) データステートメント

(3) アドレス指定コマンド イ/クーフェースバスはそもそもデータを転送するた

ユニバーサルコマンドに似ているが,アドレス指定さ めのものであり,HPLにはこれらのデータを,送受 信

れた機器に対してのみ有効なことと,複数線メッセージ するために次のようなステー トメントが用意されているo 

であることが異なっている｡ ① フォーマットステー トメント 

2.fmt〔フォーマット番号 ,〕〔仕様 1 ---〕機器は トーカあるいはリスナとして指定された後でな

いとアドレス指定コマンドに応答できないo 入出力ステートメントによって,送受信される,チ 

,'

t
Wtt

｡ 
L

｡｡ 
lt-L2

3

l｡.
刷前I

L2

.
:ス｡ 
チj-

F-l

o 
t

)
0 
りj::-｡LL,

:リスナデータを受ける準備がができた

VCーデーーデータを送出した

クがイ1効VU

トカがク･ノ 

::った｡｡ 
l
.もうデデしてかく必掛土ない

カれ布効ない示す

クをを布効にリスナがータ受けTC

｡つ
ぎのデデーータタをを送ここがととがでできるる 

リスナかつぎのデータ受ける准偏ができたことをを示す｡ 
(つきのサイクルが始まるttに等LV

tDAlVVUoow
データががパス上にに此かれているる 

35

l一･-1 トー -｡ 

HPIB線式図ンドシェーク--

(lHl艇の欠EWi,
信TrT;-の変化のJITl序を示します｡
) 
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DⅠ0 8 76 5 4 3 2 1 意	 味 

Ⅹ 0 0 Ab AI A3 ^ 2 Al

.XX OO ll A8l A● 3̂ A2 

ただ し 

l l l All 

ⅩX 11 00 ^61 Al AS 

ただ し 

1 1 A21 Al1 

X l l AB Al Al 

ただ し 

A2 Al

ユニバーサルコマ/ ド 

リス/7 ト●レス7/リス /コマンド

トーク7 ドレス丁/ トークコマンド

従幌 コマ/ ド無視される

ATNが犬目 oW)のJ,呈合の コ- トI ● 

X-don'tcare A5-Al;機器 7 ト･レス

図 6 コマンドとア ドレスコー ド

一夕の仕様を指定するためのもので,数値データに関

しては,数値の表示形式 (固定小数点形式.または浮

動小数点形式),′ iとを指ト数点 の位置,全体の桁数fl

定し,文字に対 しては,その幅fiどを指定する｡

また,プリンターfiどに出力されるデータの位置をl

制御するため,キャリッシリターン/ラインフィ-ド,

スペースの出力などを指定することができる｡ 

②	 出力ステー トメント 

wrtセレクトコード 〔.フォーマ ット番号〕

〔,数式 1〕,数式 2 -〕

このステー トメントを実行するとパーソナルコンピ

ュータは,まずアンリスンコマンドを送信 し,すべて

の周辺機器を リスナから解除する.つづいて リスンコ

マンドにより, リスナの指定を行fiい,コンピュータ

が, トーカとなりデータの送信を行なう.このデータ

により,測定器を特定の状態に設定 したり,プリンタ

に ドキュメントを出力することが可能にfiる｡ 

(参 入カステー トメント 

redセレクトコード 〔.フォーマット番号〕

〔.数式 1〕,数式21･･〕

このステー トメントを実行すると.アンリスンコマ

ンドにより, リスナの解除が行なわれ,続いて トーク

コマンドにより, トーカの指定が行なわれる｡

トーカに指定された機器は,測定テ-夕fiどをバス

上に出力し,コンピュータはリスナとfiりこれらのデ

-夕を受信 し,文字変数,数値変数などに入力する. 

-

() トリガステートメント2

trgセレク トコー ド 〔ア ドレスコー ド〕

トリガステー トメントは,特定の機器に トリガメッセ

ージ (1バイトデータ)杏,送信し測定動作のスタート

などを行なわせる｡ただし,ア ドレスコ- ドを指定しな

いと.すべてのリスナにトリガメッセージが送信される｡

トリガメッセージに対する機能は各 リスナによって異

なり, トリガメッセージに応答 しない機器もある｡ 

(3) クリアステートメント
 

clrセレクトコー ド 〔ア ドレスコード〕


クリアメッセージを送信 して,機器をある一定の既知

の状態に初期設定するステートメントで,バス上の全て

の機器又は特定の機器に対して送信される｡ 

(	 リモートステートメント4)

rem セレクトコー ド 〔アドレスコー ド〕

リモー トメッセージを送信してバス上の機器を外部か

ら制御可能な状態に設定する｡

このステートメントが実行されると,インターフェー

ス制御バスの RENが Lレベル (アクティブ)にfiり,

保持される｡

リモートメッセージは.コンピュータの電源を ONし

たとき,または RESETキーを押した時に自動的に出力

される｡ 

() ローカルステートメント5

Iclア ドレスコー ドをともfiうセレクトコー ド

指定された機器をローカルに戻 し,手動操作を可能に

する｡ 
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(6)ローカルロックアウトステー トメント (1) プログラム説明
 

Iloセ レクトコー ド (カ ライン 1


機器をローカルに戻すことを禁止するステー トメント スペクトラムアナライザの中心周波数 (CF),分解

で,これを実行することにより,測定システムが過失に 能 (B,周波数スパ ン (S) L)R) P,ログスケール(G,

より誤動作することを防 ぐことができる｡	 掃引時間 (ST), リファレンスレベル (RL)を設定 し,

ローカルロックアウトを解除するには,クリアロック マーカを表示する (M 2)0

アウト/セットローカルステー トメントを実行する｡ ㊤ ライン2

(7) クリアロックアウト/セットローカルステー トメント 掃引を行ない (S2TS),マーカを最高値にもって

lclセレク トコー ド くる (E l)｡

全てゐ機器をローカルに戻すメッセージを送信する｡ ㊥ ライン3


実行後は,インターフェース制御バスの,AN R マーカのレベル値を要求する ( )
T , E MA0 

NがHレベルとなり保持される｡ ④ ライン4

(8) クリアインターフェース	 マーカの レベル値を変数 Aに読み込む｡

cllセレクトコー ド	 ㊥ ライン5

アボー トメッセーンを送信 して,全てのバス動作を中 マーカの周波数を中心周波数とする (E2)｡ 

止し,コントローラの機能をコンピュータに戻す｡具体 ⑥ ライン6

的には,インターフェース制御バスの IFCをネガティブ マーカの周波数を要求する (MF)｡ 

パルスで送信する｡ ⑦ ライン 7

マーカの周波数を変数 Bに読み込む 

2

プログラムの実例として,スペクトラムアナライザを 各ラインの左側 3文字は HP-IBのインターフェース

利用して,設定 した帯域内の最高 レベルと周波数を測定 コマントで,これらのコマンド実行中は,制御バスの A 

3.5 HP-IBプログラム	 ()データラインモニタ説明

するプログラムを図 7に示す｡	 TNが真とfj:り通常のデータと区別 している｡

また,図 8に上記プロクラム実行時の,HP-1B デー 各文字は次の意味をもっている｡ 

タラインのモニタを示す｡これはデータライン DIO1- ① ?:(XOllllll)

7を,ハ ンドシェークライン DAVでサンプリングし, アンリスンコマンドすべての リスナを解除する｡ 

ASCIIで表示したものである｡ 

1:v t 1,c8.06ZB HS6ZGIBTSR.1D 2tT 78--F290MR300zPKL5)SICI-0m '

2:vT亡718,"S2TSElH 
3:v t 1,MHr 78''A
4:red 718,A
 
5:vrt 718''E2''
 
6:v t 1,- '
r 78I肝

,
■
 

7:red 718,ち

図 7 プログラム例
 

1:?U2CF82.9006MZRB300HzSP6KZLG5DBSTISCRLl10DHH2
 
2:?U2S2TSE1
 
3:?U2HA
 
4:?5R-59.35
 
5:?U2E2
 
6:?U2MF
 
7:75R82.897600E6

図 8 プログラム実行時のバスデータ
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@ U :(XIOIOIOl)


トークコマンドでマイクロコンピュータを トーカに


する｡
 

③ 2:(Ⅹ0110010)

リス ンコマンドでスペク トラムアナライザを リスナ


にする｡
 

④ 5:(Ⅹ0110101)

リスンコマンドでマイクロコンピュータを リスナに


する｡
 

④ R :(Ⅹ1010010)

トークコマンドでスペク トラムアナライザを トーカ


にす る｡


むすぴ

本システムは,衛星回線に関する各種の測定を行ない,

同時に測定データの解析,編集を行なって X-Yプロッ

タにより出力できるため,衛星回線の自動測定に大きな

威力を発輝 している｡

また,本システムの回線試験方法に関 しては,技術報

告第 6号に掲載されているか ら,参照願いたい｡ 
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10.通報局 フォーマ ッ ト変換装置 

DCPFom atConverterfacilities

内 藤 周 治 ･岡 崎 司 

ShujiNaito,TsukasaOkazaki

概 要

本装置は,静止気象衛星システム (GMSS)の通報局収集システムの一部で国際通報局 (IDCP二InternatlOn-

alDt et0 lto )aaCollc1nPafmlからの情報を収集する為に設置されたものである｡通報局収集システムは,当初,

静止気象衛星調整会議 (CGMSCoordlnatlOnmeetingOfGe(方talOnaryMeteorologlCalSatelllte)で採用 し

ていた調歩式伝送方式に適合する-ー ドウエアとソフトウエアで構成 していたが,第 6回 CGMSにおいて同期

式伝送方式に変更されたため,IDCPに限り同期式信号フォーマットのデータ収集ができるように本装置を増設

した ｡

なお,IDCPには,船舶 S P)と航空機 AS rrf oSt t aaRly.航空機に搭載さ(HI ( DARAicatt aellleDt ea


れている時計型 DCP)の 2種叛がある｡
 

1. 人 ･出力信号フォーマット	 ド 1000100110101日 

④ ア ドレス/チェックビット 

IDCP(ASDAR,SHIP)からの入力信号は,キャリア, 31ビットBCH (ランダム誤 り訂正符号)コー ド

ビット同期,ワー ド同期,ア ドレス,観測データ,EOT 0 4 8 12 16 20
ヒット 

(EndofTransmisslOn)から構成 される｡DPCへ の

出力信号は, ビット同期,ワー ド同期.ア ドレス,観測

データ,EOTから構成され,ASDAR.SHIP共,同一

規定の入 ･出力信号フォーマ ットを使用 している｡ 
(n-0-9.A～F) 

衛星の DCPの シ リ ア ル 番 号 0チェックピント 

⑤ EOT 

1.1 入力信号フォーマット 31ビットPRN (PseudoRandam Noise)シーケン

(ASDAR.SHIP- CDAS) スで最初の 8ビットは IA (Intemat10nalAlphabet) 

キヤ ビット ワー ド ア ドレス/ 観 測 EOT

Nu5 (8ビット奇数パ リティ)の EOTを使用する｡ 

0010000010111011010100111100011 

(2)観測データ (ASDAR,SHIP共,使用 コー ド,

5秒 250ビット 15ピソト 21/10ビット8ピソト/ 31ビット
ワー ド構成は共通) 

ワード ① 使用コー ド

(1) 捕捉信号 国際アルファベッ ト (IA)Nu5コー ド 

(カ キャリア ④ ワー ド構成 

無変調キャリアに受信機をロックさせる為に使用｡ 8ビット/ワー ド,奇数パ リティで入力データフォー

(参 ビッ ト同期 マットの順に送信される｡データ長は,464文字以内

1010 -のシーケンス に制限されるo 

④	 ワー ド同期 b】b2b3- ･-b6b7Po(Po:奇数パ リティ)

15ビットMLS(MaximalLinerSequence)コ一
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④ ASDAR入力 (観測)データフォーマッ ト 

ASDARの場合は,下記 フォーマッ ト形式で 8回送

られて くる｡ 

CRLFLaLaLammsLoLoLommsHHmmhlh2 

h3h4h5士ttdddfff 

LaLaLamms:航空機の位置 (緯度)皮,分,秒 (10

位),但 し,南緯に位置す る場合 800度加算 される｡ 

LoLoLomms:航空機の位置 (経度)皮,分,秒 (10

位),但 し,西経に位置する場合 800度加算 される｡ 

HHmm :観測 時問,時分 (GMT) 

hlh2h3h4h5 :高度 (feet)

士tt:気温 (℃) 

ddd:風向 (方位) 

fff:風速 (knot石1) 

@ SHIP入力 (観測)データフォーマッ ト 

SHIPの場合は,国際気象通報式 (海上実況気家通

報式)の通報型式で送 られて くる｡ 詳細は,気象法規

観測編及び予報通報編参照｡ 

1.2 出力データフォーマット
 

(CDAS - DPC)


ビッ ト ワー ド ア ドレス / 観 測 デ ー タ EOT
同 期 同 期 チェックビット (AⅠREPデータ) 

0.5秒 15ビット. 21/10ピソト 11ビット/ワード 11ビット
以上 

(1) 捕捉信号 

①	 ビッ ト同期
 

1,0,1,0,---の シーケ ンス (50ビット以上)
 

@ ワー ド同期
 

15ビットMLSコー ド
 

@ ア ドレス/チュックビット
 

31ビッ トBCHコー ド
 

@	 EOT
 

llビッ ト 00010000111
 
† T 
st stp
 

st:スター トビッ ト:論理 -t0--

st ス トップ ビッ ト : l1
p: 論理 - " 

() 観測データ AS ,HI ,2 ( DAR S P共,使 用 コー ド 

ワー ド構成は共通) 

①	 使用 コー ド


国際アルファベッ ト (IA)No.5コー ド
 

④ ワー ド構成 

11ビット/ワー ド,偶数 パ リテ ィで 出力データフォ

マ ッ トの順に送信される｡ 

st,bl,b2,･･･--b6,b7,PE,StP,StP 

(PE:偶数パ リティ) 

④ AIREP出力 (観測)データフォーマ ッ ト 

ASDARの場合 ,観測データは AIREP(:Aircraft 

Report)コー ドに変換 し,AIREPデータとして下記

フォーマッ ト形式で DPCへ送出される｡ヽ 

CRCRLF ∩nn CLIL2L3L4 

CRCRLF TTAAii RJTD YYGGgg 

CRCRLF AIREP 

CRCRLF ARP PAnln2n3Z LaLammN(S) 

LoLoLommE(W) HHmm Fhlh2h3 

MS(PS)tt ddd/fff-

2回 目の観測データ 

8回 目の観測データ 

CRCRLF 

nnn:使用コー ド (00g) 

CLIL2L3L4:WMOで規定する内容 

CLl:32 L2L3:88 L4 :AAで決められる数字 

(AS:4 PN:5 TO:6 PS:7 AC:8 A 

A :9) 

TTAAii:-ッディング 

TT:UA AA:領域 ii:10(AAは 60 oE～180o 

Eの収集範囲のみ DPCへ送出する｡) 

RJTD:編集局 

YYGGgg:受信目時 

YY:日付 GGgg:時刻 

AIREP:識別符号 

PAnln2n3Z:ASDAR局名 

PA :英文字で表現する AirLine名 (AirLine 

Listを表 1に 示す｡)nln2n3:ASDARパ ッケージシ

リアル番号 Z:ASDARレポー トを表わす｡ 

LaLammN(S):航空機の位置 (緯度)皮,分で表

示 し,かつ,北緯 (N),南緯 (S)を区別する｡ 

LoLoLommE(W):航空機の位置 (経度)皮,分

で表示 し,かつ,東経 (E),西経 (W)を区別する｡ 

HHmm :観測時刻 ,時分 

Fhlh2h3:データ 

F:固定データ hlh2h3:高度 (feet) 

MS(PS)tt:符号

気温 (-のとき MS, +のとき PS) 

ddd/fff:風向/′風速
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④ SHIP出力 (観測)データフォーマット 

の変換処理が行fiわれfiいので,入力データがそのま

85年 3月19

SHIPの場合,ASDARの場合と違いフォーマット AH) LlHエ Ll二T;
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)紙テープ読取装置 (PTR)(5


rTJ

ト

) 入出力制御盤 

CPUと他装置のインターフェイス部 

2.

(1


モリ ( kw),入出力 タイプライタ制御部及 び前面に16


)増設 シャーシ

汎用入出力インターフェイスを 4個,紙テープリーダ

(4


Jl

) 電源分配盤 

(1 6項へ,ACIOOVを分配 
BZ末4 

ト ()
rJ t

et 

(7


(2
)電源条件 :電圧 100V±10%,周波数 50Hz±5% 

(3
)入力信号数 :3系統 

)状態表示盤

装置の運用状態を表示 

(2


) 中央処理装置 (NEAC M4/f)(3


) 入出力タイプライタ (TTY)(6


hAirways 

人出 

an 

※ T-テス トモー ド

∃ 竿 榊 耶

QF:QANTAS 
ansa 

KL:KLM 

SK :S

SA :Sou
US 'USAF/MAC 

l11


BA :B

空 

出力デー タ 入 出 力 判 事 f 

J Et t ★L J lr

ttdLliJ 
特 利 ヂ - タEIM .

) 出力信号 ビットレー ト:100bps 

) 出力信号 レベル :CCITT-V-

チャンネル割当

現在,設備されている通報局復調器 133cHのうち1cH

プログラムによるフォーマット変換を行う｡CPU,メ

ま調歩式に変換されて送出される｡ 

2. 機器構成

本装置の機器構成図を図 1に,系統図を図 2に示す｡ 

構 成 

システムプログラムを入力 

運用中のアラームデータをタイプアウ ト 

性 能 

ps(NRZ-L) 

,そのうちの cH1

CPU操作パネルを実装｡ 

制御部を実装 

33cHをIDCPチャネルとして用意 し～ 

:シ 

｢シll

5,
 

28


2.

16


(6

(7

(8

) 出力信号数 :3系統 ll

による｡ 

3 II 

を船舶通報局 

空機通報局 (ASDAR)に割当て,本装置に入力してい

る｡ lcHに収容出来る DCPの数は,時計型 DCP(DC

p自身が時計を内蔵 し,設定された時刻になるとデータ
図 1 機器構成図

ー 71-

cH (SHIPl,SHIP2)に,cH17を航



MeteorologlCalSatelliteCenterTechnicalNoteSpecialIssueMarch 1985

図 2 CDAS通報局フォーマット変換装置系統図

を送出する)の場合は, 15局 (タイムスロット2分間), 

ASDARの場合は30局である｡ 

3. プログラムの構成と機能

プログラムの構成は,図 3に示すとおりであり,下記

の機能を持っている｡ また,メモ リマップの利用形態は

表 2のように行なっている｡ 

(1) イニシャル処理

入出力バッファ,作業フラグ及び固定データのイニシ

ャルセットを行 う｡ 

(2) モニタ

タスク処理プログラムの起動及び処理過程の管理を行

う ｡ 

() 割込み処理3


割込み時の処理と入出力データの処理を行う｡ 

(4) SHIP入力
 

SHIPチャネルのデータ入力処理を行 う｡
 

(5)ASDAR入力 

ASDARチャネルのデータ入力処理を行 う｡
 

()S P出力
6 HI


SHIPチャネルのデータ出力処理を行 う｡
 

()ASDAR変換
7


入力データと航空機会社登録データ等を利用 し,出力

データの作成を行 う｡ 

() ASDAR出力8


ASDARチャネルのデータ出力処理を行う｡
 

()TTY入力
9


テレタイプよりの リクエス トコマンドの受付を行う｡ 

(10) TTY出力


テレタイプへメッセージの出力処理を行 う｡
 

(ll) デバイス管理 

80ms′の割込み管理を行う｡ 

(12) 待ち管理


タイマデータのチェックを行 う｡
 

4.データ処理 

4.1 入力処理 

(1) 入出力制御機能 

SHIPl,2及び ASDARの 3入力 (IDCP同期式 100
 

BPSシリアル信号 )は,各々独立に図 4,5に示すよう


に入力 し,シリアル信号をパ ラレル信号 (8bit)に変換


し,同時に割込みパルスを出す｡


汎用インターフェイス (M4/f)は入力データ,割込

み信号,M4/fか らの制御命令 のインターフェイス を

図 3 処理プログラムとプロセスフロー図 
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表 2 M4/f16Kのメモ リマップ利用形態

番地 名 称 番地 名 称 

qqg4qqqq コモンデータとフラグ1 iMONi(((iiNNTTR))) 2qQq 入出力 BUF 

q8gq 

lqqq 

iINNSS((((HHOTAASSCH)))) 

(ASOT) 

IN((TTYYOT))

288才 

300g (ANBF) 

航空横会社登録BUF 

8g011Eqq Ⅰ((TR )WATCC)固定データ 80g339月3 デ バ ッキングエイ ド

受け持ち,入力チャネル毎に制御 して, M4/fに順次転

送する｡ 

() 割込み機能2

M4/fの割込みライン (外部割込み)は,図 6に 示す

ように♯ 0-♯10の 11本が用意されていて,そのうち, 

♯ 3,♯ 4,♯ 5に各々, SHIPl,SHIP2,ASDAR

の 3cHが入力 している｡ 割込みは,入力データの 8bit

毎 (80ms)に起生する｡

チャネルの処理優先度は,図 7に示すように リクエス

入力データ

シフトクロック

シフ トレジスタ 1

･′ 2

･′ 3

〝 4

･′ 5 

図 4 入出力制御盤及び増設シャーシ部系統図

トの先着順 と割込み処理ルーチン及びモニタのタスクプ

ライオ リティ順で処理される｡ (ソフ ト仕様)

割込み処理は,割込みステータスの状況を検知するこ

とで, リクエス ト及びチャネルを知 る｡ また,該当チャ

ネルの レジスタへのデータ入出力を行 う｡ 

()入力データのタスク処理 AS ,S P共通)3 ( DAR HI

① 入力データフォーマッ ト

ビット ワー ド ア ドレス 観測データ EOT 

250bit 15bit 31bit 31bit

′′ 6

〝 7

〝 8

割込みパルス

図 5 入力データシフ トと割込みパルス
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作を照合する｡検出できない時は,データ数 

P-463ワー ド,ASDAR-258ワー ド)で EOT

HI 

を発生させて受信終了とする｡また受信終了時刻を

(S

I 

h

↑ 

l 

AS 

DP 

sH 

sH 

DA 

c 

e: 

e: 

R 

1 

2
) チャンネル増設

ソフト面で SHIPlチャンネル,ASDARlチャンネ

ルの予備が考慮されており,M4/fの未使用割 り込みラ

インとの接続で将来に備えている｡ 

(5

付加 して格納する｡ 

(4) 入力バッファの格納形態

入力バッファの格納場所は,図 9,10に示す｡ 

処理過程におけるエ ラーは,表 3に示す｡ 

(6) 入力処理 エラー

4.2 変換処理 

入力処理ルーチンは,図 8に示すとおりである｡以下 入力処理された ASDAR,及び SHIP入力データは,

図 6 割込みライン 

(多 入力処世 フロー 2.4. 1 (ASDAR,SHIP共通)同期 /調歩変換処理 

it観測データ及び EOT部分が IANa5コー ド(8b 奇数

パ リティ)で伝迷 (同期式伝送方式)されて くるため,

各機能について概説する｡

川 ビットワー ド同期の検知

入力デ-夕は 1割込み 8b

力する｡ ワー ド同期 ( b15 t

it単位 で レジスタに入

i)を検知するために レ

スター トビット (論理 0)1ビットとストップビット(請

図 8 入力処理フロー

ジスタのデ -夕の ビットシフ ト操作を行い,用意 し

た同期パ ターンと照合する｡さらに 2ワー ド前のデ

10

る｡ 

ータが 10 10のビット同期であることを確認す10

(ll) ア ドレスデータの格納

itit1b続 くア ドレスデータ (3 を利用)

を所定のバ ッファに格納する｡ 

(i) セ ンサーデータの格納と EOT検出ll

センサーデータは 8blt(lblt奇数パ リティ)早

位で入力時にパ リティチェックを行fiい,エラ-の

場合は 〔/〕符号に変換 し,さらに EOTの検出操

のうち21b

図 7 プログラムの構成 
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SHIPA l 

l) 

=l 

488ワー ド 1 a
 

SH【PB l
 

48Qワー ド <T =l

図 9 SHIP入出力データバ ッファ (入出力共通)

理 1)2ビッ トを付加 し,パ リティビッ トを反転 (偶数

パ リティ)させて,同期式か ら調歩式へデータの変換を

行なう｡ 

(1) 観測データ
容量 280×10-2.800ワー ド

変換前
 

.bl.b2.b3.b4-b5.b6.b7-bo. (8ピソト)


変換後
 

.s bll , . , , , , ,t ,t 1ビット 注 L YYYYY ア ドレスワー ド
t. b2b3b4b5b6b7bESPSP (1 ) 

2.CHm チ 十 ンネル番 号 

st :スター トビッ ト (論理 0) 0こSHIP2 1:SHIP1 2:ASDAR 
3. Ttt･… 受信終了時刻又はエ ラー発生時刻 

4 ワー ド同期エ ラ-は発見不能の場合はデータ受信不可能でメ ッセーシ表示は不能stp:ス トップビッ ト (論理 1)
 

po :パ リティビット (奇数パ リティ) 
図10 ASDAR入力データバ ッファ
 

pE :パ リティビット (偶数パ リティ)
 

(2) EOT

変換前 

0010000010111011010100111100011 

8ビット (31ビッ ト) 

変換後 4.2.2 ASDAR/AIREPコー ド変換処理 

0001 
1

0000111 
ト=!=i 

(11ビット) ASDARか らのデータは,毎正時から2分ずつの間隔

st pEStP でそれぞれの航空機に与えられたタイムスロッ トに, 1

時間前から 7.5分おきに 8回に分けて自動観測 したデ ー

タを送 って くる｡ 送 られてきたデータは,変換装置で同

表 3 エラーメッセージ

メッセ-ジ名 エラーメッセージ 意 味

パ リティEOTエア ドレスエエラララーーー 

TTY入力エラー 

割り込みエラー 

P PⅠTY CHnTtt.mmEOT RRYY CHnAADDREESSEERRRRYYYYYYYYYYYYYTTtttt..mmmm

TTYⅠNPVT ERR 
ⅠNTERRUPTERRCHnTtt.mm

受信後 (データ受信終了)に メッセージをプリントする DPCには 〔/〕とfiるo終了コ- ドのfi-いときメッセージをプリントする(EEOOTTfJLと判断 した時刻 )ASDARデータ時のアドレス未登録の場合 

TTY入力フォーマッ トの仙蓮のあった場合

割り込みパルス拙 ii;の場合 
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Me

期式か ら調歩式に変換されるほか,AIREPコー ドに変

換処理される｡ 処理内容は,入力 したデータのチェック,

緯経度の変換,出力データのヘ ッダ､一部分作成,観測デ

ータ部分の変換,終了データ部分の変換である｡

入力データフォーマットと出力データフォーマットの

プ リント形成の例をそれぞれ表 4,表 5に示す｡次に変

換の手順を述べる｡ 

o g	 rT hn

) ASDARデータ変換イニシャル	 はスラント (/)に置きかえる｡ 

icecteitlClorote

(1

alSatelleCen alNoteSp h1 5

④ 緯度 ･経度のデータか ら緯経符号N･S･E･(W)

を決定 し,データに付加 したものの転送 

として付加 した ものの転送 

④ 風向 ･風速データの転送

なお,データ中にパ リティエラーがあれば,その部分

iaec 98rc

時刻データ,高度データの転送④

MS PS④ 気温データの-,十を判定 し,それぞれ ,

lIssueMa

ASDARデータは,CGMSで規定された収集責 任範 )EOTデータのセット

囲 (東経 600-1800)について取得処理 し,それ以外の範 同期式デ -夕で入力する EOTを調歩式に変換 したも

あるいは誤 りデータについては出力処理 しない｡ 

(4

GMS囲は 以外の衛星を介 して収集されるので,範囲外, のをメモ リにセットする｡ 

① 緯度 ･経度データのチェック 4.3 出力処理

入力 した緯経度データのパ リティチェックを行い, 入力バ ッファに格納される入力データは各々 ASDAR

誤りのあるときは全データを捨てる｡ 及び SHIPのチャンネル別に応 じた出力処理を行ない,

④	 緯経度の変換

度 ･分 ･秒で入力するデータを 1/10度単位 で表 わ 表 4 ASDAR入力データ (ASDAR-CDAS) 

I,..__I__--- _I-一1▲一 I I-------一一-I------ ▲ -_I_L-I-I---一一一一一一一一一一1I- ------I -′一一一す変換を行う｡ 変換末位は四捨五入によるo _ 

④ 収集範囲の決定	 ASエ 讐 票 ス誓 言濫 読 -受信時刻 

｣
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緯経度データか ら英記号と数値を決定する｡ 収集責 か
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8
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ア ドレスデータか ら対応する航空会社を表わす英文字デ

ータをセッ トする｡

′〃′ー′ー
t

(3

5 AIREP (CDAS-DPC)表 出力データ 

) 観測データの変換 

① 航空会社名 (英文字)とシリアル番号の転送 

As° AOO94 TB9.08

且邑旦ユヱBL7

(出力バ ッファへの変換転送) 

(1	

(2

(3

) 識別符号 

) 締度 

) 経度 

(4) 観測時間 

(会祉名,シリアル前号)
_

13∂9 88 ト ･受 信時刻

警 豊 里鳶 諾…

旦翌 CF@04Z.2932S: -.S42i 2Li!!∠0951
1

1
1

;r? 
;･S

3

5604
5654

Z384e 5745
S :583亡 

吉
呈 
0906守1 348 圧 

I
096針 

三

a P 〇FO的 Z13066S EjF348万1SLI5 2Llユ∠l e=E (5	

(6

(7

(8

) 高度 

) 気温 

) 風向 

) 風速 

※ 

旦空 OFL384旦 !8853EF 3L8号: 541. 2L 1 ltLlSとl?ユニ 

08 45iF 348 I/iS/3 24 _1 5/893= 

E 

e4Z≡31!OFe4ZLD .E_

CF004Z■3142S 1593CEATIP 0838lF348 MSJ1 5/889=8 124 _
18IZGFOOL !32(う 

1F 3∠
A.RP QFCE54Zl3229S 16122 8823!F 346E 

6S 

I 

E1662(I 0830号Ai D 249/_
/_

(I(3

M S47 252_834=

16219E :0815! 卜】 1 _ ※ RE PF 348 SJ4 256/887= AI Pデータは D C経由で AD 
, / 

M SS(巨 891= AIREPデータにおいて下線が引か

れている部分は固定データを示す｡ 
旦旦E QF804Z3252S

･ ノ′(ユ(リ ,(I7, ･i',(E ESSに配信される｡(∫ノ4･) iト 
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DPCに向け搬送端局 (100Bbs,単向回線)にそれぞれ

送出する｡ 

4.3.1 ASDARデータの処坪 

ASDARデータは入力バッファに格納中,EOTの入

力タイミングで ASDAR変換処理 (42参照)を開始 し,

出力バッファに格納する一方,変換処理タイ ミングで出

力のための処理タスクの実行に移る (図11a参照)0 

4.3.2 SHIPデータの処理 

SHIPデータは,入力バッファに格納中センサーデー

タ入力タイミングで出力データ処理タスクの実行に移る 

(図11b参照)｡ 

4.3.3 出力データのタスク処世 

(1) 出力データフォーマット

ア ドレス


忘ツ品l㌃ 蒜 ワ ー ド 観測データ
 

560blt 15bit 31blt llbit llblt 

(2) 各チャンネル別に共通タスクにより,フォーマッ


トに従って下記の出力データを作成する｡
 

① ビット同期前の 10101010のデータセット


㊥ ビット同期の 7W出カセット


㊥ ワー ド同期 SD644のデータセット
 

(彰 センサーデータのデータセット
 

(参 EOTテ-夕のデータセット


なお,①④のデータについては,同期式仕様のため 

3blt(スター トビット1,ス トップビット2)の付知

を行う｡ 

()上記の処理フローの概念図を図 1に示す｡3 2


4.3.4 伝送処理

上記 4.3.3のタスク処理を実行しながら,割込み処理

機能の DPC出力を起動し,入出力処理ルーチンにより, 

CPUから入出力制御盤に,8bltパラレルでデータを出

力する｡制御盤内ではこれらのデータをラッチし,内蔵

クロックのタイミングでパラレル,シリアル変換を行fよ

い,搬送端局へ出力する｡そのタイムチャー トを図13に

示す｡

なお ASDARデータの場合,正時 00分から47分まで

に入力 した分を出力し,47分から00分までのデータは

一時ス トックして,次の 00分から出力する｡ 

-

入刀 "OI

N
OO
FF
 
ON 

(ll▼】h:R Mナ14:P 

b sH】P

図11 入出力タイミング図 

4.3.5 出力バッファの格納形態


出力バッファの格納場所を図14に示す｡
 

4.4 リクエス ト機能 

(1) リクエス ト機能

テレタイプのキーボー ドから,表6に示す 7つの機能

について リクエス トすることができる｡この場合,入力

データか変換済みデータかを指定する｡ 

(2) プリント出力の中止

プリント出力中に印字を中止させたいときは,テレタ

イプの任意のキーを押す｡ 

(3) コマンドリクエス トの指定エラー

ー誤った指示が行われると次のメッセージが印字出力さ

れ. リクエス トモー ドは解除される｡ 

TTY INPUT ERR 
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通報局に関連するその他の詳細については, ｢気象衛
図14 ASDARデータ出力バッファ (

Me

出力データ

rch 1985

ii,i 

450Wx2) 

トスプリセ ッ

ノヾ ノレ

図13 出力データタイムチャー ト

表 6 リクエス ト項 目
I

≡

≡ 

54

鵬

74

84

94

弧

5

2 

35

弘

1

5

≡

≡ 

02

1
3
4
5 
6 
7
8
9 

機 能 コ マ ン ド アンサーメッセージ 備 考

粥川:)_-a指定 1 LEAP YEAR ON 

1(2) 

〔1

nはチャンネル番号0

nはチャンネル番0〕 

nはチャンネル番号0〔1〕

nnnは開始番号 

号 

Jf!Jin川---のk 消 0 LEAP YEAR OFF 

SHlPの入出力モニタ SHH MONITOR 

ASDARの入 力モニ タ指 定 AⅠn MONITOR SET 

)rŜ ARの仙力七二夕 Åon MONITOR 

航空機会社(.のけ録要求 lL lNPUT AーR LINE

{箕LJ航空機会社I(,) 鎚 AALL nnn AIR LINE LIST 

≡
55 
tR
57

弘 
≡ 

餌 
67

鴎 
69

70
71
72
73
74

75

76

77

78

79

恥 
81

82

4
15
_6

17
18

19
加 

2
23
24
…5

…6

…7

乃 
g3

35

訴 
37
認 
39
仙

4

≡

122

≡ 

30
31
32

刀

加≡ 

t

t 

幻

朗

鮎

離

87≡ 

5.むすぴ

42

伯
叫 

錦

鮒以上通報局フォーマット変換装置について説明したが,
S 

現在登録されている ASDARからは毎日気 象データが

入電 している｡

星センター技術報告特別号 (Ⅰ-2)｣の DCP系装置の

章および ｢静止気象利用の手引き｣の通報局データの章

を参照されたい｡

現在 WMOおよび CGMS等では,航空機の巡航時の

観測だけでなく,離着陸時に高頻度の観測を行なって鉛

直方向に分布する大気のデータを取得する新 しい運用方

式の ｢新 ASDAR｣が計画されている｡このため,As° 
ARのデータ内容が変更されることになるが,これにつ

いては DPCの電子計算機プログラムで対応することに

なろう｡ 
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11.DPC伝 送 システ ム 

DPCTelecommunicationfacilities

風 間 義 雄 ･渡 辺 和 真 

YoshioKazama,KazumaWatanabe

概 要 

GMSシステムの中心 ともいうべき DPCにあって,通信機器,電子計算機,通信回線, FAX送受画機等の相

互のインタフェースとして,膨大な量のデータの入出力を管理するのが,DPC伝送 システムである. ここには, 

VISSR,HR-FAX,及び LR-FAXのフイルム記録等の画像記録の機能を併せ持っており, 1977年 4月,気象

衛星センター発足以来,その機能を十分に発揮 してきた｡

その後,GMS-2の打上げに伴 う運用の質の変更があり,配信のスピー ドアップ等が行われた｡これ らのニー

ズに答えるために,運用と保守の改善,新技術導入による機器の改造,新設,及び増設を行った｡

本稿では,伝送 システムの概要を報告するとともに,改造, ならびに増設と新設機器について述べる｡ 

1. 構 成 DPC情報,S/DB運用情報,及びデジタル FAX情

報等 

DPC伝送 システムは,図 1のブロックにて示すとおり, (3) 低速回線 (100BPS) 

次のように大別できる｡ DCPI,DCPR,及び標準時刻パルス 

｡ マイクロ回線系 ｡FAX系

｡LBR系 ｡ 気象資料伝送網系 2.1.2 対気象庁マイクロ回線 

DPC一筑波山間 71.4km,筑波山一気象庁問 29.4km

2. 機 能 を結ぶ,7GHz帯の FDMマイクロ回線である｡

この回線は, NOAAのVHRR信号の伝送用に使用 し

2.1 マイクロ回線系 ていた既設のチャンネルを,FAX信号 も同時に伝送 で

2.1.1 対 CDASマイクロ回線 きるよう改修 したもので, HR,及び LR-FAX信号 の

DPC-CDAS問,約 29.4kmを結ぶ, 2GHz帯の PC 伝送,ならびに,連絡用電話回線等に使用されている｡

M多重マイクロ回線である｡ なお,地震等の非常災害発生により, DPC-気象庁問

この回線は,PCM-PM方式を用いているため,デジ の気象資料伝送網 (電電公社線)が不通になったときは.

タル信号の伝送に適 し,信頼性が高 く,高品質のデータ 本マイクロ回線の伝送機能により,必要データを CDF

伝送が可能である｡ 送画装置を利用 して気象庁向けに伝送する｡ 

回線は,高速,中速,及び低速の各々で構成 し,夫々

に次のデータを伝送 している｡ 2.2 LBR系

(1) 高速回線 レーザ ･ビーム ･レコーダ系 (以下 LBR系という)

VISSR信号 (0.4-1MBPS) は,GMSシステムにおいて最重要 ミッションである V 

HR FAX (0-37.5KHz) ISSRデータの伝送に係る重要なシステムである｡ この

LR FAX (0-3.6KHz) 系の装置構成を次に述べる｡ 

(2) 中速回線 (1200BPS) (1) 同期架 

テレメ トリ,コマンド,測 距データ,CDAS情報, CDASに設置されている S/DB装置と DPC電子計
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算機 システムの問のイ ンタフェース機能をもつ｡〕 確認,及び品質チェックのためモニタ,さらに,DPC内

(2) レコーダ ･プロセッサ での気象解析,資料保存,各種機能チェック,及 びシス

VISSRデータを レーザ光 でフイルムに直接記録す る テム開発等のためのフイルムによる画像記録機能をもっ

機能を もつ ている｡｡ 

(3) VISSR架 また,HR,及び LRの送画機は,運用情報 及 びテス

｡レコーダ､･プ ロセッサの動作を制御する機能をもつ トパ ターンの送画の他 ､電子計算機 システムの障害時に

(4) データ レコーダ､ 気象庁向け FAX画像の送画や保守時のバ ックアップを 
/~~~~▼

CDASより伝送され る VISSRデータを磁気テープに イ丁つ｡ 

記録する機能をもつ ｡

これ らの装置は 1977年 3月に .伝送第一課通信室への 2.4 気象資料伝送網系

取付けを完成 し,VISSRデータの品質 チェック,電 子 このシステムは,全国の気象官署を,データ通信回線

計算機 システム障害時のバ ックアップ,さらに ミッショ で結ぶ FAXオ ンラインシステムである｡ 

ンチェック時の VISSR系機能確認, 及び特別観測等で DPCでは, 1981年 3月に,従来の WMO型に替 わ っ

その機能を発揮 している｡ て,CDF方式 となり,送画装置を伝送第-課 通 信 室,

受画装置を解析課現業室に設置 して運用を実施 している｡

2.3 FAX系 この方式は,送画装置により原稿より得 られた画像信

FAX系 システムは, FAXコンソール,信号監視卓, 号をデジタル信号に変換 し,帯域圧縮処理を行なった後 

HR,及び LR-FAXの送 ･受画装置 にて構成する｡ C-ADESSへ 4,800BPSの高速で伝送する｡ 一方,受画

このシステムは,電子計算機にて作成の出力, HR, に際 しては,受画装置にて信号の伸長等の処理の後,感

及び LR-FAXのアナログ信号を GMS中継,又は地上 熱記録紙上に記録する｡ 

回線経由で利用局向けに伝送す る際,このシステムを通 DPCか らは,C-ADESSに雲解析図 及び輝度温度分

過す る信号の基本的な成分をチェックす る｡出力画像の 布図を送画 し,各種気象図を L-ADESSか ら受 画して

｢ --T u- -ここ.~ 
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図 1 DPC伝送 システムブロック図
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いる｡

なお,C-ADESS等の障害に際 しての雲解析図の伝送

は,気象庁無線通信課の協力のもとに,JMH (第一気象

無線模写通報)の放送スケジュールに割 り付けている｡

また,大地震等の非常災害により,電電公社専用線が

不通になった場合は,CDF送画機 により,必要 データ

を,筑波山経由のマイクロ回線にて気象庁向 けに伝送

する｡ 

CDF方式の採用により,気象図伝送の所要時間は従

来の約 1/5となり,大幅に短縮された｡ 

3.改造 ,新設装置について 

DPC伝送システムにおける 1980年以降の,主な改造,

新設の装置は,次のとおりである｡ 

1980年 6月 IMOS系装置新設 

1981年 10月 フレームシンクロナイザ増設

画像モニタ新設 

1982年 3月 LBR光学部改造 

1982年 10月 FAXコンソール改造

信号監視卓新設 

1984年 3月 VISSR入出力信号切替盤新設

これらの各装置についての改造 ･新設等の内容を紹介

することにする｡ 

4. IMOS系装置の新設

静止気象衛星動画資料伝送系装置を略して,ⅠMOS 
(IMAGE MONITOR OPERATING SYSTEM )と

いう｡

このシステムは,GMS観測 データの高度利用による


予報精度の向上と,気象業務の充実を目的として, 1980


年 6月に業務実験を開始するために製作された｡これは
 

GMS経由 SDUS向けと同じ LR-FAX信号を,気象


庁予報課に設置 した動画装 置に伝送す るシステムで,
 

1984年 4月 1日より本運用を開始 した｡

祢 F_ビテオ信号 (89ch)i)(オ送ー1.ダワイヤク.メノンAH///∴′て
!lt

,:FII/---//-), クク-,ニ∴十三
RX H′AfVRR
//
L-A∴/RFX///////// 

03 31 35 163 】85 313 326 426


FAXコ ンソール

信号監視卓

図 2 静止気象衛星動画資料伝送系統図 

4.1 構 成

本システムの伝送系統を,図 2に示す｡

変調器により FM変換されたアナログ LR-FAX信号

は,筑波山局中継の FDM マイクロ回線を経由して,気

象庁無線通信課の復調装置に入り,受信 ･復調される｡

復調された信号は,同予報課現業室のインターフェー

ス装置を経て,動画装置に出力される｡

図 3に,対 JMA マイクロ回線周波数配列を示す｡ 

4.2 機器構成

本システムの機器構成及び設置場所は,次のとおりで

ある｡ 

(1) 変調装置

伝送第一課通信室に新設
 

()復調装置
2


気象庁無線通信課現業室に新設 

(3) インターフェース装置

気象庁予報課現業室に新設
 

() 動画装置
4


気象庁予報課現業室 (衛星センターか ら移設)
 

(症)斜線は実装部分を示すO 

図 3 対 JMA 7GHzマイクロ波回線周波数配列図 
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4.3 機 能


新設機器の機能は次のとおりである｡
 

(1) 変調装置

本装置は,FAXコンソール内で GMS向けの回線 か

ら分岐 した LR-FAX信号を FM信号に変換して出力す

る変調装置である｡

信号は伝送第二課現業室の筑波系マイクロ搬送端局装

置へ,既設の HR-AX伝送ケーブル を-イ ブ リッ ド回

路で共用 して伝送す る｡ 

(2) 復調装置

本装置は,気象庁無線通信課現業室に設置され,筑波

系マイクロ搬送端局よりの FM信号を受信 し,復調 して 

LR-FAX信号を取 り出 し,イ ンターフェース装置に出

力す る｡ 

() インターフェース装置3


復調装置か ら入力す る LR-FAXアナログビデオ信号


杏,アナログ/デジタル変換,及び輝度変換 を行fcl
Lい,

動画装置の計算機 に出力する｡

また,LR-FAXビデオ信号に含む スター ト,終了,

及び同期の各信号を抽出 し,各種タイ ミング,及び制御

のための信号を動画装置に出力す る｡ 

5.画像モニタシステム

このシステムは,CDASの S/DBか ら PCM マイク

ロ回線経由で伝送されて くるス トレッチ トVISSR信号,

ならびに DPC電子計算機 システム及び HR,LR-FAX

図 4 画像モニタ信号系統図

ー 82


送画機か ら出力する,利用局向けの FAX信号等を, リ

アルタイムに CRTディスプレイ上で監視 して,運用の

充実を図ることを目的 としたシステムである｡

この装置は, 1981年 10月に伝送第一課通信室に新設さ

れた｡ この装置の映像信号は,計算機 システム運用室に

分岐出力 している｡ 

5.1 構 成

本 システムは次の各部により構成 されている｡ 信号系

統を図 4に 示す｡ 

④ VISSR信号分岐部 

④ VISSR入出力信号選択盤 

④ FAX増幅部

④ イ ンターフェース部

･ビッ トシンクロナイザ

･フレームシンクロナイザ

④ 画像モニタ部

･モニタ部

･モニタコン トロール部 

5.2 機 能 

(1) VISSR信号分岐部

本装置は, VISSR信号を 1対 3に分岐 して, VISSR

入出力信号選択盤に出力す る｡本装置への入出力電源断

には, ブザーで警告す る機能を備えている｡ 

(2)VISSR入出力信号選択盤 

VISSR信号分岐部か ら入力する VISSR信号を,イン

ターフェース部の, 3組の ビッ トシンクロナイザ,及び

フレームシンクロナイザに出力する｡ 

() FAX増幅器部3


HR,及び LR-FAX用として,各 10組の増 幅器 か ら

な り,電子計算機 システムか ら入力す る FAX信号 と同

期信号を分岐出力する｡ 表 1に分岐出力数を示 した｡ 

() インターフェース部4


本装置は, ビットシンクロナイザ及びフレームシンク

ロナイザで構成され,CDASの S/DBと DPCの電 子

計算器 システム,LBR,画像モニタ,及びデータレコー

ダとの信号授受の区分を行 う｡ 

④ ビッ トシンクロナイザの機能 

(i) 入力ス トレッチ トVISSRデ ータの伝送速度に対

応 して同期をとる｡ 

(ii) PCMマイクロ回線で 発生 した, ジッタの除去と

波形の整形 ｡ 

(iii) VISSRデータか らクロックを抽出 し,データと共

にフレームシングロナイザへ出力する｡

-
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蓑 l FAX増幅部分岐出力表

信 号 名 称 分 岐 数 

GMS
 

JMA
 

DPC
 

GMS
 

JMA
 

DPC
 

GMS
 

予備

予備

GMS 

予備 

予備 

HR FAX


HR FAX


HR FAX


HR SYNC


HR SYNC


HR SYNC

LR FAX

ー1) FAX

ー2ー FAX

LR SYNC

(1) SYNC

(ー SYNC2

信号 4 

信号 3 

信号 3 

パルス 3 

パルス 3 

パルス 3 

信号 4

信号 3

信号 3 

パルス 3

パルス 3

パルス 3 

② フレームシンクロナイザの機能

入力信号は, ピ ソトシンクロナイザ出力のス トレッ

チ トV【SSR信号及ひど ノトクロック信号である｡

ス トレッチ トVISSR信号は,LBRの記録に適する

走査線形式のシリアルビットス トリームである｡ 

=) vISSRデータのシリアル/パ ラレル変換

捕) PNコー ドの復調及びエラー表示 

(‖) ス トレッチ トVISSRチークの ドキュメンテーシ

ョンから,フレームコー ド.ステップコー ドなどの

制御信号の読出し｡
 

(v BRへの出力
i)パラレルデータの L


()パ ラレルデータの電子計算機 システムへの出力
∨
(vl】 モニタ用のアナログ変換信号の出力 

NIIGMSの運用状態と,PCMマイクロ回線の状態

表示

かIIDLBR試験用テス トパターンデータの発生と出力 

(5) 画像モニタ部 

① モニタ部

モニタ部は,文字,図表等の映像信号を表示する目

的で設計された,走査線数の 1050本の TVスキャン′方

式 14吋高解像度モノクロディスプレイである｡ 

④ モニタコントロール部

このブロックは,768×768ビット画面 メモリ部,

コントロール ･ロジック部,切換 スイ ッチパ ネル部 

(装置前面),接栓パネ ル部 (装置背面)等の各部で構

成されるOそのブロック図を図 5に示 した｡ 

6. レーザ ･ビーム ･レコーダ光源部の改造

レーザ ･ビーム ･レコーダ (LBR)は米国ウエスチン

グ-ウス社が製作 したものであるが, レコーダ ･プロセ

ッサの心臓部である米国製 レーザユニットLICOnlX605

の老朽化と,交換部品調達が迅速に行えない問題,さら

には 1980年 10月に伝えられた,レーザ管の製造中止予告

により,急拠国産 レーザユニット-の改造を検討 した｡

すなわち互換性,保守性,経済性 などの点で,LBR

-∧H■一LlLf1｣ーLS′年 1l∧Ifl 

-

崇 
,

≡ 
tL)1日7l-

匹三亘玉垣] 匝 

.

LC.lKYCKr

∨ヽ PゝC仙I

図 5 モニタコントロール部ブロック図 
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の仕様を満たしている日本電気株式会社製 GLG5605を

採用することに決定 した｡表 2に両者の性能を比較 した

が,発振出力に大 きな相違がある他は,ほとんど同等で

ある｡ この出力の差は,フイルムを露光する際のダ､ィナ

ミックレンジを改善する上で有利である｡ このため1982

年 3月に,LBRの レーザ光源 を交換するための改造を

行なった｡

これにともなって光源の輝度変調が,従来の内部変調

方式か ら,外部変調方式となった｡

図 6は,改造後のレーザユニット系統図である｡ 

(1) レーザ光の通路過程

図 7に, レーザ光の通過系統を示す｡ レーザ管か ら出

力された ビームの発振モー ドは横モー ドであり,TEMoo

のエネルギー分布をなし,モー ド値が低いため, レーザ

ビームの中心にエネルギーが集中 している｡ この時の レ

ーザビームの径は,0.9± 0.2mm ¢である｡

レーザビームの方向制御は, レンズの位置移動,なら

びに, ミラーによって行う｡ 

2枚の レンズで構成される BEAM-EXPANDER で

は,約 5.2倍の倍率で ビームの直径が約 4.68mmとなるU

ここで一次的に ビームの調整を施すが,ここを通過 した

ビームは, ATTENUATORと SHUTTERを経て, 

CARRIGE･ASSEMBLY上にある円筒面 レンズを通

り, レーザビームの断面は円形から楕円形に変わる｡

各 レンズを通過 した ビームは集束され,単位面積あた

り大きなエネルギー密度をもつようになる｡楕円形とな

った ビームは,OBJECTIVEレンズによりビームの幅

蓑 2. レーザ管性能比較 

LiconiX605 GLG 5605

使用 レーザー装置 He-Ne He-Ne

TEMoo

0.9± 0.2mm ¢

レーザー光モー ド TEMoo 

ビ ム 径 

ビ ー ム 拡 角 

1mm ¢ 

0.8mrad 0.9mrad

15mW

外部変調方式

発 振 出 力 

変 調 方 式

レーザ ー管 寿 命 

5mW 

内部変調方式

8000H 5000H(トランス期待寿命 )

が定め られ,フィルム面を露光する｡

なお,この時のビームのスポット径は,80ミクロン× 

30ミクロン (顕微鏡による目視測定)である. 

7.信号監視卓

本装置は,LR-FAX信号 をランドラインにより利用

局へ配信するため,運用性の充実を目的として, 1982年 

10月に伝送第-課通信室の FAXコンソールに増設され

た｡

この装置の入力信号は,電子計算機 システムか ら, G 
MS中継で SDUS向けに出力される LR-FAX を分 岐

光変朗束子

図 6 レーザユニッ ト部 ブロック図 
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の切替えスイッチにより,任意に選択 し, シンクロスコ

ープ,及び レベルメータにより,監視可能｡ 

(シンクパル) 各チャンネルの出力が,信号送出時

スでゲー トをかける)OVを 5秒間保持 したときに,ア

ラーム検出回路が働き, アラーム表示の発光ダ'ィオー ド

 ̂ が点滅 し, ブザー音で警告｡ 

(4

1
g
∑
いl
S
S
V 

u
U
O
l
巴 
IV
U

8. VISSR入出力信号選択盤

本選択盤は, PCMマイクロ搬送端局装置か ら出力さ

れ るス トレッチ トVISSR信号を受信 して,復調 したデ

ータを電子計算機 システム, LBR,及 び画像 モニタ等

に出力するが,これに ビッ トシンクロナイザ及びフレー

ムシンクロナイザをそれぞれ 3式必要とする｡ これ らの

切換操作性の向上を目的として,伝送第一課通信室の画

像モニタ架に, 1

) 構 成

984年 3月に増設 したものである｡ 

(1

本盤は,次の各部により構成され,全て一つのユニッ

した もので,本監視卓内でさらに10分岐され, レベル調 ト内に実装 されている｡

整後利用局宛出力される｡ ･入出力信号選択用ゲー ト回路部

本装置により IMOSをはじめ, NHK,共同通信社等 ･入出力信号選択用操作パネル

の報道関係,日本気象協会及び日本航空等-の分岐配信 ･コネクター盤

運用を実施 している｡ ･電源部 

図 7 レーザ ビームの通過系統図 

(21機

入出力信号の常時監視が可能であり,本装置の出力が, 本盤の信号系統を図 9に示す｡ 

能本装置では, レベルメータ及びオシロスコープにより

il障害等のため無信号にf ったときは,警報音を発生 して

警告す るよう設計されている｡

なお,IMOSシステムの FM変調装置が本装置 に内

蔵されている｡ 

) 構(1

本装置は,次の各ブロックにより構成 されている｡ 信

号系統図を図 8に示す｡

･操作パネル b.l 甲J D

･シンクロスコー プ

成

)L-

丁サ
G'Ⅰs 臣

ー 

･直流増幅器

･アラーム用 レベル検出部 > 〒

･シンクパルス中継用 レシ-バー 

モ鮎uqJつ∽こくく⊃U:
く>

s 且 { 竺
l･レベルメータ

能(2)機

･GMS経由 SDUS向け LR-FAX信号の入力 レベ

ⅠsG'臣 信甲∫ 温諾s一ル,及び波形の常時監視 士 I.
一回 - ...

･LR-FAX信号の,各 10分岐の出力は,各増幅器

ⅠVo～pにな るよ

(3

により,相手側入力端にて, +

うに調整可能 となっている｡ 

) 出力信号の, レベル,及び波形は,操作パネル上 図 8 信号監視卓信号系統図 
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① 3組 の ビッ トシンクロナイザ ･フレームシンク

ロナイザの入出力を任意に選択設定する｡

入力 ･PCMマイクロ搬端出力

･データレコーダ再生出力


出力 ･電子計算機システム


･LBR

･画像モニタ

･データレコーダ 

④ 切替動作はすべて前面パネルのスイッチ操作によ

り,確実性を確保する｡ 

④ 系統の設定状態を緑色発光ダイオー ドで示 し,運

用状況の確認を容易にする｡ 

④ 電子計算機システム,LBR,及び画像 モニ タ系

の信号は,ゲー ト回路 (IC)により,電気的に瞬時に切

替可能で,切替操作による VISSR信号のライン抜け防

止を図った｡ 

④ 本盤の入力電源が断になると｢ALARM & STO

p｣スイッチが点灯 し,ブザー音により警報する｡

幽像モニタ-梨 

VISSR I/0 SIGNAL SELECTOR 

lC(NlU r.) )TTR 
1
 

9---->
 

FRAMESYNC :LBR 
? L-(1)
 

IMACE MONITOR 

- ~~~⊥~~~~~一･･=■ -イU搬端り/クよ
FRAME SYNC 

:DATA RECORDER 
0---→ 

FRAME SYNC 
(3)
 

RECORDER 

. 匹 ∃
((ATPRO1UL二 二 ;≡≡ DRREEAC (n CE) 

図9 VISSR信号系切替系統図 
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12

ow

.CDAS電気機械設備 

d AirC
 ioit

To

概 要

hs

4 2 (GMS257昭和 年 月からは,静止気象衛星 号 )で 運用 されているが･地上通信機器等の増設に伴い建築-

気象衛星通信所は,昭和52年 4月気象衛星セ ンターの組織が出来た時点で静止気象衛星観測業務の正式運用を

開始 した｡

物 ,電気設備及び機械設備等の拡充が行われたのでその概要について述べる｡ 
33000 

1. 建 築 物 

in gnerSupplya
 ond
n


房 野 俊 夫 

ioBouno


(1) 18 2-m¢カセグレンアンテナ (GMS 用)の新設

4 m5.10標高 

) 庁舎の増設

延面積 

(2

1350nf(旧 1106ポ)

1階 2(旧 43 7m3.56建面積 64 5nf)･4

7337.2階 9nf(旧 6 5rrf)4.04

通信機室の構造 

GMS,GMS-2の併用運用に関連して通信機室は増設

庁舎の二階を既設現業室南側に増設 した｡庁舎配置を図 

1に示す｡その中で通信機器は,図 2に示すように配置

された｡

管制卓下側の床は,床耐荷重 1t/rd程度のフリーアク

セスフロアとし,まわりに トレンチが設けてある｡

また,広 さは 15m XIOmとした｡ 

(3) 危険物貯蔵庫の新設

コンクリー トブロック造 8.9 1rd 

(4) 屋外便所の新設

コンク リー トブロック造 10.7m2 

2. 電気設備 

(1

(2

(3

) 通信機用盤 N

) 非常電灯盤 

) 耐雷変圧器の設置

30KVA 図 1 庁舎配置図 

1 87 -

o.

20KVA (旧 10KVA)に変更 

1 100KVA (旧 75KVA)に変更 

既設系用 60KVA,新設系用 

7
.....nJ
｣
,.
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7:職分館1 花fl 2) () 

E茎 ≡ ≡ 芸

マイクロ通信系

｢ヽTn_-1日 目頭
FAX･DCP変復調[mI-二上

管制卓

j5倍利和コマンドテレメトリ 固 システム 周波 劇中
丁ナライザ榛や

軌

イメージモニタ
FAX･MODイメージモニタ

固LTL｢ET]cd"T＼｣｣ノ
ト- ンテレメリ2コマド-2

増投通信機室

巨司司 [コ与右ly, 
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レト
_ノ監通信轟2テメリ視

国 国[コ ■冒F

発 熱 源 発 熱 量 

1 通信機室 (GMS-2用のみ) 20500Kca

2 通信機室 (18m¢カセクレンアンテナ塔内)20200Kca

図 2 通信機器配置図

表 1 機器発熱量 4 増設庁舎として新設() 電灯 ･コンセント設備

l 

(5) 火災報知設備の改造 受信機本体の改造及び警戒

区域等を変更 

3.機械設備 

(1) 通信室空調機の新設 (増設庁舎用)

l

風量 89 i 2800Ka/H,加熱能10Ⅱ/H,冷却能力 3 cl

力 87000Kcal/H

表 2 使用電力量 機器発熱量

種 別 電 気 方 式 使 用 電 力 量 

1 商 用 三 相 200V 22KVA 

2 ′′ 単 相 200V 8KVA 

3 ′′ 単 相 100V 5KVA 

4 無 停 電 三 相 200V llKVA 

5 ′′ 単 相 200V 2KVA 

6 ′′ 単 相 100V 26KVA 

機器発熱量は通信機器の構成から,表 1のように算出

した｡ 

()触雪設備の新雪 ANT-2用)2 (

ポンプ 定格三相 200V,回転数 1500rpm, 吐出

量 6801/min

貯水槽 2 d0r

4.変圧器容圭の変更等

受変電設備の配置計画は,経済性,将来計画 も加味 し

て決定されていたので,今回は負荷容量の増加に伴 う変

圧器の取替えで済んだ｡図 3を参照｡

電力使用量は通信機器の構成から,表 2のように算出 
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した｡なお,変圧器容量の新旧対照表を表 3に示す｡

蓑 3 受変電設備変圧器容量の新旧対照表

用 途 容量 〔KVA〕 電 圧 方 式

節 旧 

1 CVCF予備電源 (荏) 150 gOF 6600-300- -70020 -6) - F 6 R60005 /1V Y A結線 

2 CVCF 電 源 - 150
 〟 

3 通 信 機 No.1
 100 75 ′′
 

4 通 信 機 No.2
 50 900-6600- R6000- / 1-0V単相三線式
6 F F6 300- 57002015


5 一 般 動 力 -100 6900F-6600F-6300R-6000 5700/ 210VY-』結線 

6 一 般 電 灯 30 6900F-6600F-6300R-6000-5700/210-105V単相三線式 

7 非 常 電 灯 20
 10
 〟 

(荏)- 印は変更なきもの
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