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静止気象衛星 システムの概要 

AnIntroductiontotheGeostationary 

MeteorologicalSatelliteSystem 

Abstract 

Thehso~c akrud ad tepeetSau -lvn odvlp n nitlilbcgon n h rsn ttsIeeatt eeometad 

oprto fte esainr toooia aellt GMS ytm le bifyeaino h Gottoay MeerlgclSt ie ( )sse a- rel

decie.srbd

TheWhl ytm i u rzd】tla ni1rdcint llsvlme.oeGMSsse s smmaie ae-Sa ltOuto oti ou

1. 歴更的背景と現況 
GMSは,NASA (米航空事績局)の協力の下で,1977


年 7月14日米国東部射場から打ち上げられた｡ NASDA


WM0 が 1963年に計画を立案した世界気象監視計画 の追跡管制により18日東経 140oEの静止軌道に到達した
 

(WWW) の基本構想の中 で の気象衛星観測システ ム GMS(国際登録番号 1977-鵬5,俗称ひまわ り)は,約
 

は,静止気象衛星 5個を赤道上空ほぼ等間隔に配置し, 3ケ月間衛星の畿能および仕能試験が行なわれ, 9月 6


極軌道気象衛星 2個を 6時間々隔で飛糊させ,全球にわ 日 VISSR信号受信試験を経て,8日最初の西太平洋地


たる広域の連続した気象観測を実現するここ とで あ っ 域の地球画像取得に成功した｡この間 GMS本体の一部


た｡WMOはその研究計画として,ICSUと協同して合 不具合が発見されたが, ミッションチェックとして行な


同組織委員会 (JOC)を設け,地球大気開発計画 (CAR われた性能試験を経てえられたテ一夕に基づいて,これ


P)を推進することとなり (1967年),その第一回全球実 の対策が引き続いて話せられた｡

験 (FGGE)の計画が1970年の計画会談において,気象 地上系は,1976年 3月にそのノ､-ドウェアが90%完成

衛星システムとしてかたまり,西太平洋およびアジア地 した｡一方ソフトウェアーは1974年 2月より設計に入っ

区の観測のための静止気象衛星を打ち上げることがわが ており,1978年 3月に完成した｡この間1976年にはモジ

国に要請されたO ュールプログラムの作成とイソテグL/-ショ./を実 施

この要詣をうけ,気象庁では気象研究所において,静 し,1977年にはサブシステム毎及びその間の結合が行な


止気象衛星システムの予備調査を開始し,1972年の宇宙 われ,1977年11月 4日 GMSが利用に供されることが決


開発委員会は,運輸省からの要詣及びそれまでの調査に 定して以降,衛星系と地上系との結合, GMS全システ


基づいて,気象災害の軽減,気象サービスの改善という ムの結合が行なわれた｡既に 9月から台風臨時観測のた


国益の立場と, CARP/FGGE -の参加という国際的要 めの VISSR データ取得が必要に応 じて行なわれ,結合


望を確認し,静止気象衛星 GMSを開発し打ち上げるこ 試験中.逐次観測 LIIJ数を増加した.1978年 2月から3時


とを決定した｡ 間間隔の観測を予備運用スケンエールによって実施,4


気象庁の GMSシステムの調査は,術星本体および地 月からテ一夕利用を含む実運用が開始され,1978年12月

上施設について 1972年に概念設計を終 り, 1973年には から始まる FGGE本観測え移行した｡ 

GMS本体の開発は宇宙開発事業団 (NASDA)の責任に GMSの管理のための運用は, NASDAの所管である

おいて実施されることとなった｡一方地上系の開発と設 ため, GMS観測の実務を行なう気象衛星センターは前

置は気象庁の重要事項として進められ,1974年の詳細設 者との脇定およびこれに基づく運用計画に従い密接な連

計を経て,逐次-- ドウェアの設置とソフトウェアの開 絡をとりながらスケンユールに従った観測を行なってい

発,試験が実施されてきた｡ る｡

NASDA が NEC/Hughes社において開発製作した 静止気象衛星システムは,WWW および GARP/FG

村山信彦 NobuhikoMURAYAMA 
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GMS

8姦 TACC 

Fig.1 GMSSystem 

GE の目的に適うよう連用されるが,国内のニーズに対

しては,台風の発生から消滅までの気象実況の監視等お

よび短時間予報への利用がなされる｡一方延長予報の数

値モデル-入力する初期値データ用プロダクトの作成に

よって FGGE計画の重要な一環をになう｡

現在運用中の GMSは,今後 3年間利用に供され,現

在開発製作がスター トした GMS2号が 1981年に成功し

た場合,引続いて静止気象衛星システムの連続運用が可

能となる｡ 

GMSシステムのうち, 衛星本体は多くを米国の先進

技術の利用によって開発されたが,これに対し地上系は

その 90%以上を国産技術によって開発した｡ なお GMS

の観測のための定常運用は,衛星へのコマンド,親政 [.J

データ伝送,オンライン処理等がスケジュール化され.

電算機制御によって自動的に行なわれる｡このようなシ

ステムは世界最初の試みである｡ 

2. qSシステムの概要Gl

GMS システムの全体を構成する各サブシステムと各

サブシステムおよび全システムを通じて行なわれる運用

とそのためのデータ処理の詳細は,それぞれ分担執筆に

よって.本編および別の編に解説される｡ここで全シス

テムの構成の概要を述べることにする｡ 

GMSシステムの役割は, ① VISSRによる可視およ

び赤外の大気の窓領域による地球の二次元映 像 の観 測 

(イメージング),② 遠隔地における気象,海象などの

観測値の収集 (通報局または DCP と呼ぶ),③ 衛星環

掛 こおける太陽粒子の観測 (SEM と呼ぶ) , ④ 処理

された資料の配布などからなる｡ ① は GMS観測の最

重要頁目で昼夜連続した雲パターンなどの観測であり,

② は通信衛星的な機能を使ったもので, 観測値の衛星

による実時での中央-の収集であり , ③ は大腸活動の

モニタのひとつで気象の分野では長期気象予報への利用

を考慮している｡また (彰 は作成された画像の衛星経由

による配布,その他の資料の全球通信網を通じての各国

への配布を含む｡ 

Fig･1に示すように気象衛星センターのデーク処理局 

(DPC)からのコマンドは,指令資料収集局 (CDAS)経

由によって GMSに達し , GMSの観測収集したデータ 

- 2-
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Fi 2 に GMS システムにおけるデータ及びプロダ

ンライン等で実時処理を行ない, FAX放送用画像テー クトの流れ図を示した｡ DPCにおけるディジタルデー

クを作 り,CDAS経由で GMS から HRFAX,LR

FAX として配布する｡ HR FAX 画像は中規模利用局 

SSまれる｡ DPCでは VI R画像データについては,オ

S-MDUS,LRFAX 画像は小規模利用局 ()

信される｡ なお国内利用のため, DPCで処理したテ- 述される｡

(

EGGF/PRA最後に G 観測のために用いられた静止気

leb

-フィルムに出力された HRFAX画像をもとK種々の写

真処理が行なわれ,それから雲解析図,衛星気象解析報

などが作成され,前者は ADESSを通じて FAX 放送

され,後者は気象庁予報中枢に提供される｡

衛星の軌道決定のため,CDASを主測距局 (MRS)と
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(豪州科学省所属)の 2ヶ所の副測拒局 (TARS)を使ey

5･0 0以内の姿勢保持)5･0,(NS土 1 EW土0 0軌道採軌 

ほ,CDASが受信後, DPCの計算機システムに取 り込 で連絡される｡ 

タの処理は,オンライン系とバッチ系のデュープレック

スシステムで実施される｡オンライン処理 (一次処理)

DUS)で受 とバッチ処理 (二次処理)プロダクトについては別途記

象衛星についてその主要特性を比較して Ta

した ｡ 

lに示

クおよび画像は気象庁予報中枢-送らゎ,そのうち気象

い,三点測距 (TRRR)が行なわれる｡衛星の軌道と姿

勢の決定と予測は,精度のよい画像を出力する基礎にな

るので,DPCで実施される｡ 一方衛星本体のマヌー/: 

要素値は ADESSによって GTS回線に流される｡また

と-ウスキーピングは NASDA の業務であるので,情

報交換のため DPCと,NASDA の筑波宇宙センターの

中央追跡管制所 (TACC)とは高速ディジタル回線など 
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1. GMS 本 体 

yhauncee(GMS)was l d b

6c1

0cm7

GMSは,円筒形をしてお り,直径 2 m,軌道上で

の高さ 2 で,外から見れば,太陽電池でおおわれ

teionartteosairshecadb metef tg ymeanSA. .,
.
U

kg07

SS

km5,4

た円筒邪の他に,VI R のサンシエイ ド,Sバンドと 

ットで打上げられ,東径 10度赤道上,高度 3 800 UHFアンテナが見える｡打上げ時の重量は 6 であ

に位置する, 日本初の静止気象衛星となった｡ るが,静止衛星軌道に入った時は,アポジモータ切離し

le:高分解能ファクシミリ) GMSは,スピン安定方式により姿勢の安定を保 ち,

le:低分解能ファ 静止衛星軌道上では, 1分間に 100回転するoJd転方向

SSクシミリ)による VI R撮像画像配信,宇宙環境モニ

タであるOよって GMSは,そのような ミッション遂行

hsuyosARihc

のための機器と,電源系,熱系,制御系,推進系,ティ UHFの両アンテナ系は, 常に地球を指向するよう,チ

ジタル ･エ レクトロニクス系,通信系などの機器よりな スパン (非回挺)機構 となっている｡それに対 し,大部

る｡ここでは,まず GMS本体一般について述べ,次に 分の本体は回転するので,スピン部と呼ばれる｡ 
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となる｡その後,GMS制御のための推薬

と, だんだん軽 くな

は北から見て時計廻 り,スピン軸は軌道面に垂 直 で あ

るo Lかし本体全部が回転するのではなく,Sバント, 

(日本時間)に,GMS 
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れている｡スラスタを使っておこなうわけだが,その軌

道保持精度は,東径 140度赤道上を中心に,緯度方向土 

1度,経度方向に土0.5度,スピン率は, 100土1RPM,

姿勢保持精度は土0.50,姿勢安定精度は,1走査中に土 

3.5マイクロ･ラジアン, 1フレーム中に±35マイクロ

･ラジアンである｡ 

GMSの電源は, 太陽電池と,ニッケルカドミウムの

電池であり,各機器が必要とする電力を供給する｡日照

時は,太陽電池の出力により,衛星の運用をすべてまか

なう事ができるが,春分秋分の前後には, GMSから見

て太陽が,地球の影に入ってしまう時間帯が生ずる｡こ

の時は,自動的に,ニッケル ･カドミウム電池の逆用に

切 り換るが,太陽電池に比して,電力容量が小 さいの

で,GMS の消費電力を最小限にする運用 (日蝕運用)

をおこなう｡ 

1.VISSR 

VISSR (可視赤外走査放射計)による地球観 測は, 

GMSの重要 ミッショソの 1つであり, 地球上の数 km

の雲などを識別するものである｡ 

1.1 VISSR光学系 

VISSRは,閃 口径 40.6cm, 焦 点距 離 291cm の 

Richey-Chretlen式反射望遠鏡であり.その光学軸は, 

GMSのスピン軸と一致している｡

光学軸に約45度傾いて,65cm×42cmの楕円形の走査

鏡が取 りつけられ,エンコーダ付きトルク･モータによ

り,衛星の 1回転掛 こ70マイクロ･ラジアンずつ北から

南へステップする｡よって,25分間で2,500ステップし,

走査鏡が10度動く事により北から南-20度の範囲が撮像

できる｡このように.南北走査は走査鏡のステップによ

るが,東西走査は GMSの回転による｡

走査鏡で反射された地上からの放射エネルギーは,一

次反射鏡,二次反射鏡を通って焦点をむすぷo可視焦点

面にはプリズムがあり,そのプリズムに取り付けられた

光ファイバーを通して,可視センサ-伝達される｡赤外

の方は,焦点面からリレー･レンズを通して赤外センサ

-伝達される｡

可視または赤外の焦点がずれた場合,地上からのコマ

ンドにより,調整する事ができる｡その場合,可視はプリ

ズムの移動により,赤外はリレー･レ･/ズのは作による｡ 

1.2 VISSRセンサ系


可視センサは,P Poo lile ue:
MT(htmutpirT b 光電子


増倍管)が使われており, 0.5-0.75ミクロンの可視波


長帯に感じる様,設計されている｡その瞬時視野角は35
 

×31マイクロ･ラジアソで,これは衛星直下点で1.25km

の分解能に相当する｡そのようなセンサが 8個あり,メ

テに 4個ずつ並んでいる｡一方が主系グループ,他方が

冗長系グループであるO衛星のスピソ,即ち回転 に よ

り,可視センサは 4個同時に走査する｡可視セソサであ

るので可視の画像は,昼間に取得する｡

赤外センサは,HgCdTeをもちいる｡ よって, セン

サの感度を上げるため,2段の放射冷却器と制御ヒータ

により,セソサを 93.5oK程度に保っている｡波長域は,

赤外線で大気の窓と呼ばれる10.5-12.5ミクロソ帯に,

フィルタを使って設定している｡瞬時視野角は, 140× 

140マイクロ･ラジアンで,衛星直下点で 5kmの分解能

に相当する｡センサは主系と冗長系 1個ずつある｡

赤外センサのキャリブレーションは,黒体シャッター

と宇宙空間での測定による.黒体シャッターは,地上か

らのコマソドにより,赤外センサの視野に挿入される｡

そのシャッターの温度は300oK付近であり,その温度と

周囲の温度がテレメトリデータより得られるので,高温

側のキャリブレーションとして使える｡低温側は,宇宙

空間のデータによる｡

可視センサのキャ1)ブレーションは,プリズ ムを通

し,50%アルベ ドに減光した太陽データと,宇宙空間の

データによる0 

1. 系 VIS lilxrMouao3 VMM ( SR Mutpee dltr: 

VISSR多重変調器)

可視 ･赤外センサからの出力は,VMM系に入力され

る｡ここでは七ソサのアナログ出力 を,可視 6ビット 

(64階調),赤外 8ビット (256階調)に量子化する｡そ

のデークに同期信号 ･走査線番号等をつけ,フォーマ ッ

ト化して地上へ送る｡ 

1.4 VISSRの運用

通常の運用では, 2,500走査の全部を使って,全球撮

像をする｡その場合,北から南へは衛星の 1回転毎に,

1走査をおこない,25分でカ/ミ-する｡走査鏡が南端に

達すると南から北へ その10倍の速度,約2･5分で戻る｡

別の運用として,部分撮像がある｡これは異常気象等

の時,地球上のある特定の部分を撮像したい時で,北か

ら特定の走査線まで走査して, リバースするのと,特定

の走査線まで,10倍の速度でおろし.のち通常の速度で

走査し,さらに特定の走査線までリバースする方法であ

る｡ 

2. 通信系 

GMSの ミッシ ョンの うち. FAX, DCP (Data 

- 6-
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e1 0b dc cofe hc fS
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h lanneoacih it taracersservel
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D
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D

D

D
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D

D

D

D

D

D
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PI 
P2 
P3 
P4 
P5 
P6 
P7 
ll:

A2 

A3 
4
(1


A5 
LE

ioCH toec llP

継器の機能を果す｡ FAX,

formlta :通報局)については, GMSは中 ･3
2 観測項目

DCPの各々の機能について 陽子,アルファ粒子, 電子をそれぞれ leTba lに示

は,別の所で述べられるので,ここでは略す｡ 

,GMSの扱 う通信電波は,Sバンド,UHFVHFであ

3
すように,1のチャネルに分け,粒子種類 ･エネルギー

別のカウント数を得る｡つまり陽子 ･アルファ粒子につ

z･7


る｡ いてはそれぞれ 7チャネル,5チャネルの微分スペクト

Sバンド信号は,デスパン部にあるパラボラ反射器付 ルが,電子については 1チャネルの積分フラックスが得

きアソテナで送受信する｡ GMSから地球へは 1 GH られる｡

杏,また地球からGMSへは 

F-

Hz2.
∝i を使用する｡ 

RSバンドは VI ,三点測距,HR AXSS

6
各チャネルの観測時間は約 1秒で,約1秒ごとに全チ

F-RL, AX, ャネルのカウント数が得られる｡ (第Ⅱ部,データ処理

dnCoテレメトリ,コマン ドと,DCPの CDAS ( mma 解説編,その 1参照)

ta

GMS星通信所)) 間の通信に使われる｡-

ionttadD aA nSan iotiicqus 指令資料収集局 ･気象衛 この他,約 2分ごとに次の-ウスキーピング情報が得

られる｡ 

UHF信号は, デスパン部にある/ミイファイラ･-リ 1
 センサー温度 

9
6


02z

ックスアンテナで送受信する｡ GMSから地球へは 4


MH,地球から GMSへは 4 MHzを使用する｡
 

2
 回路部温度 

3
 電源部温度 

UHFは,DCP局と GMS間の通信に使われるo 

VHF信号は, スピン部の 8本のモノポール ･ホイッ

プ･アンテナで送受信する｡ VHFは指向性をもたない

ので,打上げ時等,衛星がいかなる状態でも使用 で き

4

5


33.


検出器電流 

電源電圧 

搭載磯器 

る｡通常運用では使用しない｡ 331..
 測定原理

高速の荷電粒子は物質中を通過しながら,そのエネル

E

31.


3
.SM 系サブシステム 

概 要 オーダーの荷電粒子では,周 りの物質原子との電磁的衝

ギーを次第に失なってゆく｡ MeV(100万電子ボル ト)

太陽フレアで放出され,地球周辺空間に到来する高速 突で電子を電離することによりェネルギーを失 うのが最

荷電粒子 (陽子,アルファ粒子,電子)のフラックスを も大きな理由である｡物質の単位厚さあたりに失 う電離

75
19
lco

測定することを目的とする｡太陽活動度をあらわすひと

つの指標として,太陽活動が地球大気に与える影響を調

査するための資料とする｡太陽 ･気象関係については, 

Wi )を参照されたい｡ 

lhocB-hete損失は,B の次の式として知られている｡ 

n),
75
19
k( Kig(

- 7 -
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100 1000
 
l Ep(MeV) 10
 

Flal nryl Fpoo- nslこ acltdb h qain
D･I E eg つSSO rt:si iiOnCluae yteeuto

(5.1).
 

-÷ -÷ 〕MeV/g･C〝1-2 (5･1)


厚さ Xとしては,1cm3あたりの物質の質量が 1グラ

ムであるような厚さを単位としている｡ここで, 

e:電子の素電荷 

Z :入射粒子の原子番号 

Z:吸収物質の原子番号 

A :吸収物質の質量数 

Ⅳ :アボガ ドロ数 

γ:粒子の速度 

T 電子の質量n:

β:Vの光速度に対する比 

/sec) 

U:殻電子による補正額 

(- /,- ×101cVCC 3 0 m 

∂:密度効果による捕正賓 

I :吸収物質原子の平均の電離ポテンシャル

打は粒子の速度が標的原子の軌道電子の速度より大き

い時に無視することができる｡ ∂は粒子エネルギーが非

相対論的 (P≪1)の時に無視できるoシリコソ中の陽子

では IMeV のとき打による補正は約10%,数 MeV か

ら数百 MeV では 打,∂ともに無視してよい｡ 

(5･1)式をシリコン中の陽子について計算した結果を 

Fig11に示す.これをみると低エネルギー粒子ほど,-

'･三の厚さを走る間に失 うエネルギーが大きいことがわか

る ｡

次に,あるエネルギーを持った粒子が物質中を走って

止ってしまうまでの距離を飛程と呼ぶ｡飛程 Rはむろん

最初持っていたエネルギー Eoの関数で,その定義から

次式であらわされる｡ 

R(ED)-†㌘0(1/-意 )dE (gcm一〇) (5･2)


さて,検出器は半導体検出器が使われる｡これは,粒

子の種頬には関係なく,入ってきた放射線がその検出貸芳

内で失なったエネルギー量に相当する信号を出すもので

あり,それ白身には粒子の識別能力がない｡また,こう

いう検出器は大型のものを作 りにくいので,放射線のエ

ネルギーがある程度高くなると検出器を通過 して しま

い,その全エネルギーを検出することができない｡つま

り,正確にはその飛程が検出器の厚さに相当するエネル

ギーまでしか測れないことになる｡たとえば,500MeV

の陽子のシリコンでの飛程は数 10cm にもなり,そのよ

うに厚い検出器を作ることは不可能である｡

いま,ある厚さの検出器を考えると,この厚さ内で止

ってしまう粒子に対しては,その全エネルギーが検出さ

れるが,それ以上のエネルギーを持った粒子は通過して

しまい,単に検出器内で失われたエネルギー畳しか検出

できない｡そこで,検出器の前に適 当 な しやへ い板 

(nlOderatorと呼ぶ)を置き, そこで減速させて,ちょ

うど検出器の厚さに適当なエネルギーに落してから測ろ

うというのが,われわれのやり方である｡Fig.2のよう

に moderatorと検出器を配置し, これに垂直に粒子が 

- 8-
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入射した場合を考える｡ がわかれば,入射粒子に対する検出器での出力エネルギ

ーを Fi 3のように計算することができる｡

･i lvey) trespec,d l dt t teraorpuseecor

dt teecor

の厚さの合計が飛程になるエネル

内で止る場合, 右

dt teecor

ギーである｡右上 り部分が 

をつき抜けた場合に相当する｡

ynerg

捕-ilcetpar

Fi 2 E ymo nbyamo
dinf tofted

d teraor 
h

angh

ron
nerg

despon

l tocae
g.

htac

in


nerg
ilc
tpar

pt

ee yt orr stoter e(mo

l∴t teeco

dt teecor

dp,図で E

クレータと 

ioi tcaifd

ensor
Leve
L
この出力信号を,波高弁別器 (S: lS )で

図の水平にひかれた線より上か下かを区別し,陽子アル

d teraorネルギーで,検出器は通過できない場合は mo で

失なったエネルギーを,最初のエネルギーから差し引い 下 り部分が 

10 

d teraor

d teraor

d teraor

入射粒子のエネルギーが非 常 に低 く,そ の飛 程 が 

mo の厚さに達しない場合は, mo

の中で止ってしまう｡ 次に mO を通過できるエ

)V(yenerg Me

まず 

a
() 

三 

)

 ̂

B 

L

p 

と

む

!

Pal
SOda

Edaはそれぞれ,陽子,アルファ粒子のモ

た値が測定できる｡そしてより高エネルギーになり,つ

いには検出器も通過してしまうようになると,検出器内

S

SS(L

ファ粒子の判定を行 う｡す なわ ち ロジック Ll･ 

lを越え,L2を越えない)では, EPlから EP

2SL

SL
S
の陽子を,L2( 2を越えた) では EAlから EA2 

9-

51.

d teraor

で失われるエネルギーは,式 ( )に従って徐々に小さ

くなる｡

このようにして,mo の厚さと,検出器の厚さ

-
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のアルファ粒子だと判定する訳である｡そして種々の厚 に示す｡

lb

d teraordt teecor

d teraorさの mo

対象である 1-500MeV のエネルギー範囲をカバ ーす れ,図の視野の中心は,スピン軸と直角となる｡信号処

理回路や電源部は衛星内部に入っている｡Ta e2に各 

,mo の特性を示す｡ 

と検出器の組み合せを 5組備え,観測 検出器系は衛星の側面太陽電池パネル部にとりつけら

′

Sる｡ただし,Ll

よび EA2-EA2

′SL･ 2のときは,実は EAl～EAlお

のエネルギーをもったアルファ粒子も

含まれることに注意する必要がある｡これが原理的にさ

333.. 各チャネルの感度Otnaけられない C mi

意を要する｡ 測定の原理で述べたように,各チャネルにはノミナル

な粒子の他に他のものも混 じっている｡また,原理では

iontna であり, データ解釈上,注

g垂直入射のみを考えたが,実際には Fi･4に示すよう

計 5組の検出器を Dl,D2,-, D5と呼ぶ｡低エネ に視野は広がっており,斜め入射が多い｡斜めに入った

332.. 検出器系

Dl, D2 については視野角が 220で, 

D5につい 特性は異ってくる.等方的な場を仮定して, 

場合,その -l tenghtpa hが長 くなることから,図 53の

d teraor

ルギー用の 

mo

l teng

-

htpa

d teraor

d teraor

d teraor

は平面,高エネルギー用の D3

ては視野角が広 く,mo 内の h分布を

押えるため ドーム状の mo となっている｡ それ

ぞれにつき,検出器,mo ,視野の関係を F

hl tenghtpa

i5g.

分布の確率を計算し,各チャネルの真の感度を求めた結

果の一部を F に示す｡ 

1

4ig.

0--
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334.. 圧縮計数 で述べる圧縮計数 touneriorco( mpessnc ) と呼ばれる

方法である｡SEM が観測する粒子フラックスは, フレアの大きさ

により計数値が対数的に変る｡一回のカウントが数個か

ら数万個までをテレメトリの dorlw である 8ビットで

gFi･6において,読 み出し用のバイナリ･カウンタ

に直列にさらに10ビットのバイナリ･カウンタを つ な

表現する必要がある｡そのために設けられたものがここ ぎ,図のように信号を入れる｡読み出し用のカウンタの 

臼-lr
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内部によって入力信号をどのゲイ ト (G)に入れるかを 始時は Bl～ B8はクリアされているから,最初はゲイ

決める｡この決め方が図の左下に表で示されている｡た トは GOが開いた状態でスター トする｡読み出し用カウ

1, B6-B8が 0

1

のときのみ開き,その他の状態では閉じている｡観測開 力部が左へずれていく｡つまり,圧縮率がだんだん大き 

2--

とえば,ゲイ トG3ほ, B4, B5が ンタが詰まってくるに従い,非読み出し用カウンタの入
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B2 B3 B4 B5 B6 B7 BB 

G○蔓G1 G2 G3 Gム G5 G6G7GBG9GlO 

BL ○ 1 ! o】- 1 l 

B5lo【巨○ 1 1 

BGlC.llO 0 ○ 1 0 1 ○ 1 0 

B7 C 1,0 0 ○ ○ 1 1 0 ○ 1 

COUnter 

1 

1 Gateロ 

Fig･6 Blockdiagram often-bitcompressioncounter. Thelogicsofeachgate(G)tobe opened 
aleas hwn hs olSWeCn Seta h ihe h otn fte ra u' loso ･ ByteelgC a e htte hg rtecneto h ed ot 
coItlh igrtecmp･ inrt.tne･tebge h o leSSo ae

Tal o rm Cmpesso one n ttsibe3 Errrfo o r inCutradsaitc 

N 

INPUT RÅNGE 

0- 7 

8- 23 

24- 55 

56- 119 

120- 631 

632- 1,655 

1,656- 3,703 

3,704- 7,799 

7,800-15,991 

15,992-32,375 

32,376-65,143 

N
 

MID POINT
 

OF RANGE
 

4 

116 

40 

88 

376 

1,144 

2,680 

5,752 

11,886 

24,184 

, 48,760 

くなる｡この結果,入力と出力の関係は Fig･7のよう

になる｡むろん,この方法は入力値と出力値が 1対 1に

対応せずある幅の誤差を持つ｡放射線計測の場合,統計

的誤差の絶対値はカウント数をNとするとJN～となる｡

AN TOTAL STATISTICAL…】 TOTAL

UN｡ERTAINTY!UN竺 !TVAI__竺 Y 1__ ERROR 

r JN+(A
_

N)2 N 

ワ土 0 ▲一 50.0% 50.0% 
± 1 4.1 25.0 25.8 

± 2 6.6 15.8 16.6 

± 4 9.6 10.8 ll.6 

土 8 19.6 5.16 5.58 

± 16 34.1 2.96 3.27 

土 32 52.1 1.93 2.27 

± 64 76.3 1.32 1.73 

± 128 109.7 0.92 1.41 

± 256 300.0 0.64 1.24 

土 512 557.6 0.44 1.14

従って,大量のカウントに対しては別の誤差 (今の場合

圧縮率)が JN-に比して小さいようにとれば全体の誤差

には大きく影響しない｡圧縮による誤差と統計による誤

差 (標準偏差)を Table3に示す｡ 

- 13-
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ているが,検出器からの本物の入力を切ることができな

いので,較正パルスによるカウントは,自然のバックグ

ラウンドに加わってカウントされるこ とに な る｡従っ

て,バ ックブラウソドの粒子フラックスが較正によるカ

ウントよりかなり小さい時にのみ,較正の意味があるこ

1


S
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2.
電子計算機システム 
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計算機システムの基本構想 
④ 障害による機能停止を防 ぐためバ ックアップ系を

確立すること｡
1.

dnlbisRSS

GMSシステムの主たる仕事は以下のものである｡ 

) 可視 ･赤外走査放射計 (以下 VI ,Vi ea1 上記基本条件を満たすために設計された装置およびソ

ca

現象の観測および画像データの処理を行なうこと｡ 

teriodadS nS nR me

なわち,①を満足させるために入出力周辺装置を二重化

ipIfnrare という) による気象 フトウエアは MSC計算機システムの特長でもある｡す

) 宇宙環境モニタによる太陽プロトンの測定を行な

うこと｡ 

2 し障害によるデータの欠落を防ぎ,②については運用ス

dgUC(

ケジューラによるスケジュール管理自動運用を行ない,

HC ,Hih Spee
) 

3

ASDAR Ai oS elleD aR ) の収集をtt,

forltaio

leay

ll tec

ta

ta

ti

P

tafrcra

) 気象観測データ(DC ,Da G) nP m. ③については高速通信制御装置 

nC lU )を使用している｡ 更にmmu

4

itntonroioi tncaCo

行な うこと｡ ④についてはデュープレックスシステムを採用しシステ

) 取得された資料の配付および保存を行なうこと｡ ムの速やかな立上が りを計っている｡デュープレックス

システムの主系をオンラインシステム,待機系をバ ッチ

C 

ionaryG tteosa

teital iteoroogca

この任務を遂 行 す るた め に GMS(

Me lS ell )システムの中枢である MS

tenertilltael iteoroogca(Me lS eC )計算機システムはシ

ステム設計の基本条件を以下のように定めた｡ 

① 42時間連続して送られてくるデータをリアルタイ

ムに処理出来ること｡ 

② 決められた時間に利用者にデータを配付するため

システムという｡ 

3g.2g.1g.Fi は GMSシステム概略,Fi および Fi


は MSC計算機システムの-- ドウエア構成図である｡


gまた,Fi･4はソフトウエアの構成概要図である｡

第 3項以降で個々についての詳細な説明を行なう｡ 

2. ハー ドウエアの特徴 

4

1

に,運用をできるだけ自動化すること｡ 

③	 高速で入出力する画像データを短時間でディジタ MSC計算機システムは取扱 うデータ量が膨大であ る

こと,また2時間連続して入出力することなどから-ー

5-

ル処理出来ること｡ 

岩淵 敏明 ikaT hos ilwA即 CHI 

-
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アクセスタイム 4 のメモリーを 4K語持っており中

央処理装置と主記憶装置のバッファメモリとして使用し

本体系装置 ている｡

Fi

GOC 

CCU 

HCCU 

GDC 

CIP lonsoelnrocg:ImaeP ess gC

GDU 

ドウエア構成に工夫をこらしてある｡ 

g.

21.

Fi 2 および 3において主記憶装置 (MEM, 中央処理装置は 1システムに 2台ありマルチプロセッ

ry

in
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l･0C ton

ManMemo

1U ingProcC ltenrat

)･主 記 憶 制 御 装 置 

)中央処理装置 (CPU, ess

ry(MCU,Memo シングを行なう 計算速度は平均｡ である｡

チャネル装置は周辺装置に合わせて 4種類のものを使

Js/06.

lb

用している｡ 

Ta elは中央処理装置の基本性能である｡ 

･lanne(CHC,Ch CHU, 

ite


it

a


Un)および チ ャネ ル 装 置 

ChnlllUn)を本体系装置と言う｡

主記憶装置はサイクルタイム 

1

I ･tnegrIC(

) メモリである｡語構成は 1語36ビットで 

8-

J9/09. Sの 
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562

d Ci

K語実装されている｡DP

22. 周辺装置 

C計算機システムではこれ

K語の容量を持っている｡更に SS

磁気ディスクの装置 

GMSで取得される VI R撮像データは可視で 1

221..

420,を 4台接続し合計 1 M 
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VI

技術報告 (特別号 l- 1)2 :

磁気テープ装置は VI

録密度 ORPI( w P

SS

Ro62,

～

Rテ一夕の収容の都合上 ,記

)の装置を使用してi hncte-

計算機システムから入出力する企テータの履歴をンヤー

ナルとして滋気テープに記録 している0 

いる｡XY プロッタ出力のために 0RPIで出力する

装巌もバ ッチ系で使用 している｡装置台数はオンライン

08

223.. 磁気 トラム装置 

OS(Op gS m)関連のシステムファイルのtysein
tera


収容およびデータ伝送時のバ ッファとして使用するため

系 8台,バ ッチ系1台である｡内バ ッチ系の 2台は 800 

RPlでも記録できる装置である｡ Ta e3は磁気テーlb

0

プ装置の基本性能であるo に,容量 6Mバイ トの磁気 ドラム装置をオンライン系で 

ため必ず磁気テープ 2本にテ一夕を収録する｡また DP Ta e4は磁気 ドラム装置の基本性能である｡lbC 

SS 4台,バ ッチ系で 3台使用 している｡Rテ～タは装置障害によるテ一夕の欠損を防 く･･

PU).

Table3 MagneticTapeUnitS

- ㌔Unit竺 m三｣ 
NumberofTracks 

R

DataTransferRate KB

Inter-BlockGap

TapeSpeed M/S 

6250/1600 

224., 通信制御装置 

2,

DPC計算機 システムと他 システム間の入出力を 制 御

400ボー以下の通信回線を制御す

)慕

する通信制御装置は 

Sる中低速通信制御装置と VI

データを扱か う高速通信制御装置とがある｡

leF iacsF-RS AX ( mi

2,624,

25

00ポー1回線 ,1 00ボー 

回線 ,100ボー1 回線収容され,それぞれが二重化さ

中低速通信制御装置には 

42

れている｡

SS

leiacsioR ltesou

高速通信制御装置には VI

nF mi)回線 

hgF

LoF-RL,

R回線 ,HRIAX(Hi

AX( wR ionltesou

le

SS

F iacsmi)回線の 3回線を収容 し,GMS経由利用局向

け, 気象庁向け, DPC自局向けおよびこれ らの共通予

備の 4台を使用 している｡ 

VI R データは GMSか らの信号を SDB ( -S hyncr

ertanionzeradD aBuff )でバ ッファリングしてか ら,

マイクロ回線で DPCに伝送される｡ DPCでは ビットCininroctenra5 C lP essgU t(ig.F

ion.itcafipec

Item 

P
I
inR decor gD itensy

/187S/ 200 061/023

mm
 

hdotinR decor gMe /EP∫EP/RGC NRIZ

ion.itcafipecin

te

a

ru

U ln

itgnelT ba

ind-R leco

e4 Ma cD m U tS

LN me 

gC By 82)1,OC6,

F66 A12一､一＼ ･一一一_--亡en.l

tyiapac

AccessTime ms

taefansetar) aTr rR S/KB

01

1,200 

- Iウ) -

5



)

シンクロナイザおよびフレームシンクロナイザで同期を て GOCに文字で表示される｡また,オペ レータが手数

とり高速通信制御装置に入力する｡入力時の伝送速度は でコマンドを発信する必要がある場合はこの装置より発

約 1メカ B

1

P

技術報告 (特別号 1- 23

S (Bi )である｡tP S decon
Ie
 信する｡ -

FAX の画像も出力す-RL eCoPlus
(
M
C °高速通信制御装置は HR･ 

る｡出力信号は高速通信制御装置の先にある D/A (Di-

･eGMSの内部焼器の状態は P dMo

) テレメトリ信号で入力され,これを編集して iondltua

An )変換器より同期パルスを受けて 1ライlaogue
/
ltaig GOCに文字で表示して い る｡P CM テ レメ トリの情報

ンごとに同期をとって出力する｡ は 2分毎に入力されるため表示情報も 2分ごとに更新さ

れ,内部機器の状態が規定状態から外れる恐れのある時

225.. 静止気象衛星運用装置 (GMSOp gCointale- は警報を鳴らしてオペ レータに通知する｡ -

e･ GOC

GMSを遠隔制御するための指令 

)lnso GMS の軌道姿勢の予測テ一夕は 1日1回/ミッチ系で

(コマンド)は MSC 計算し共用ファイル上に書き込み,オンライン系では必一

章に応 じて GOCにグラフ表示することができる｡ 

Ta e5に GOCの基本性能を示めす｡ lb

計算機システムから CDAS経由で発信される｡ほとん

どの指令は自動的に発信されるが,その発信状況は全ベ 

).lonsoiteranig.F 6 GMSOp gC e(GOC

ilspa

a

h tarace

i

lT ba e5 C rDi yUntS

~ tN me 

h tarace8
2
91

n(GOC

0(0C rx 24L

ioitcafipec C).DS/

ー＼ 

izeh taracelspaye

tem

lspa

l

Di yC

Di dC rS

1 -莞 

tyiapac )ines

25.×4mm 

TR hCRT 

hdo 

l dspaye 

tiotenera

h taracer

h tarace

pe

Use

C

dC

rG nMe

Ty sofC sDi

petenerao

pes 

h tarace

nc

2

1

1

C

7I

rG rTy

8Ty
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技術報告 (特別号 1- I) 

Slonsoiteranhdlceueig.F 7 S & DCPOp gC e( ).CD

226.. スケジュールおよび通報局運用装置 ioitncaCoUS PはCCU( mmu )･HC 
( dDCPOp gC e･ DCean )Slonsoiteran

オンライン系業務処理および業務処理を管理している

Shdlceu
intonronC lU e

CU の予備駿への切 りかえ機能を杓 って い る｡現用の 

CCU･HCCUが障害となった場合, 運用スケジューラ

運用スケジューラからのメッセージを文字で表示する｡ が SUPに指示を出すことにより予備機への切 り替えら

業務処理からは障害が発生したときの状況を,運用スケ れる｡ 
ジューラからは業務の開始終了 ･進行状況,オンライン SUPには括度 10-7の水晶時計を内蔵しこれをてスク
系装匿の切 りはなし,組込み状況およびシステムで認識 igーとして計算故本体のクイ7-を鯵正している｡F ･8
しているスケジュールを時々刻々表示する｡ は SUPの外観である｡ 
オペ レータがスケジュールを変更したい時や保守のた

めにある装置を切 りはなす時にはこの装置から指令を入 228.. 旧線表示装置 ioitncaCo( mmu inglto-inn Mo

力することが出来る｡ SDCは文字表示装置 3台で構成 )P lCane. MP

されるが内 1台は通報局業務のオペ レーションに使用す CCU･HCCUからの信号にもとすき, 全回線につい

る｡文字表示装置の基本仕様は GOC と同じで あ るo ての情範を表示する｡テ-ク送信中および受信中!こつい

PJ9g.

gFi･7は SDCの外観である｡	 ては対応する緑色のラソプが点滅する｡巨17線が柿′上にな

った時は赤ラソプが点灯する.高速Lill線の障害について

は警報がなる｡Fi は CI LD外観である.集中監配切替装置 (


7-MSC 計;.掛 ンステム'.iデュープンツ2ス構成をとっ

ており,バッチ系',iオンライソ系障害時にはただちに,

227.. )i Ssor.√
P1e
L
 ＼-iS UP

229.. 静止気象衛星ノステム状態表示装置 SSlGl.(

業務を停止して十ソライン系に切 り椿えら:lる｡この切f lane.itorn
in


2

Mo gP Cl

り替えを行なう柴だが柴中監視切替AZ ,7-ペン GMS システムの業預を円滑に運用するためにJ選である. 

一夕が切 り替えスイッチを押すことにより,本体系装群

4-

)PI

CSIt.

では他サブシステムの状態を常に把握している｡時々刻

と全べての周辺装置の接続状態を切 りかえること,t,	 々変わる情掛 ま計節低で記憶しているがオペ ンー'Jが容'でき

る｡ 易に情桝を把握できるようにランプ蓑示しているっサブ 

-



技術報告 (特別号 l- 521) 

Fig.9 CommunicationMo gPane一(CMP).

Fig.10 GMSSMo

システムの搬Xが正常に動作 していれば線色のランプ,

障害であれば赤 ランプが点灯する｡Fig

2.2.10 由像処 裡 コ ン ソー ル (ImageProcessing

バッチ系システムでは VISSRテータから帆向 ･風速

･雲頂高度,放射海面水温などの気象テ-タの柚..およ

びi,L街尾の姿勢を求める処理を行なっている｡

適切な指令を与える必要がある｡IPCはこのための手段

TPCの表示 ,:まモ ノクロ2台.カラー 2台で構 成 さ

して使用することも可能である｡Table6は IPC の性

能概要 ,Fig,

2.2.11 グラフィックナイス プ レイ 共 催 ( 

DisplayUnlt.GDU)

面 

25-

).anejntorin gP l(GMP

･;-

)C
P】
C lonsoe.

･I()は GMPの

外観である｡ 

' 

lJ

これらの業務処理の過程ではオペ レーターが介入して

を与える李等逆であ り.画像表示駿能とオペ レ-クーによ

る指令入力機能がある｡ 

･'El;

れ.各装岸とも独立して制御共鑑を持っているが,連動

I11はその外観である. 

ichrapG

㌍ 

■
･'i
･J,蓋 

]
! 

図形の表示およびその処理にl月して計'第二磯とオペ L/-

iBttクーが会話を行な うことができる;iii撹てある｡表示Lin'ltoin

-
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28 技術報告 (特別号 1- 1) 

Fig 1 ･Pi sl〉Unt( ･. 2 ClahcDipa i GDU)

3･ ソ7 トウエ7の特徴 

DPC計T7機 ンステムの特徴は, 大量のテ一夕を2叫

間連続 して処理することである｡*ンライン系システム

では24時間連続 して実行する業梯処理 (プログラム)が 

8個,スケジュールにしたがって予rjE時間に実行する業

務処理 (プログラム)が約 400 個ある｡

このプログラムを全べて管理 し<jZ LJ刀iめられた時間に.I.

を得るためのオペ レーションはかなりFuA雑である.オペ

レータの負担を少なくするた捌 こ,できるだけプロクラ

ムによるFlJ動制御を行なっている.このプロクラムが逆

用スケジューラ(OS OptalnShdln ntrM, e-tO ccuigMoio)

である｡ 

VISSR テークは約 1M bpsの-私室度で入力されるっ

このチークを受け付ける HCCU を1Fu ,グラムi御するプT

(HTCP)を M-VIIのサフモニタとして採用している｡ 

3.1 _rベ ンーティ ./ク ンス テ ム (OS,Operating 

System) 

DPC計 錯 機 シ ス テ ム の OSは FACOM 230-75 

MONIT(R VIIシステム (トVII VII) Ⅳ )と言 う｡M- は

システムの中核となるスーパバイザといくつかのサブそ

こクとで構成されている｡Flg･13はオンライソ系およ

びバッチ系の OS構成概要図である｡ 

ONLINESYsTEH BATCHSysTEM 

Fig 1 dLeo u!0io'. 3 Mc ll rSbllntl. 

1) スーパ/＼イサ

ルトVITシステムの･+怯プログラムであ り. システム

の諸資源を抗一一的に管理 し,利用者プログラム ･サブモ

ニタの処理進行のためのif,御を行な う0-u

2) BATCH サフモニタ 
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技術報告 (特別号 1-1)

利用者プログラムの開始 ･実行 ･終了の管理および操

92

する)はオソライソ系で実行される全べてのスケジュー

作管理を行な う｡ ルとスケジュールを実行する過程で監視 しなければなら

ない事象,障害が発生 したときに対処すべき事柄,スケ

) ETAM サブモニタ ( dT

nAccessMe

leecoE dtxene

hdot

3

iota

･immunc ジュールを消化 した後の後始末の仕方などが記述され,

) 業務処理実行に関 して起こる全べての問題に対してスケ

通信回線を通 して他のシステムと通信を行な う時に決

められた伝送制御手順にしたがって通信を行な うプログ

ラムである｡これを使 うことにより利用者は容易にオン

ライソ処理のプログラムを作成することが出来る｡ 

ジューラが対処できるように書かれている｡

計算機処理できない事柄 (たとえば,スケジュールに

ない事象の発生および磁気テープの-ソドリングなど)

現在は人手にたよらざるを得ない作業についてはメッセ

ージを出しオペ レータに注意をうながすo

) GSP(Gl cS eP )サブモニタkacageinb turoui
hap
-4 スケジュールを変更する必要がある場合はプログラム

F6233Aグラフィックディスプレイ装匠に対 してデー

タを表示 した り,オペ レータと利用者プログラム間の交

信を制御する.これを使 うことにより利用者プログラム

は FORTRAN ベースで グラフィックディスプレイ装 

['を使用することができる｡5;

部でなくプロセスを修正することにより容易に修正が可

能となる｡スケジュールの変更についてはバッチ系シス

テムにスケジューノレシミュレータがあ り,大幅な変更に

ついては事前にチェックを行なうことができるようにな

っている｡

運用スケン3.-ラは MSC計算機システムの構成を変

OLTE ( eT tP m)) サブモニタ es a

害診断をするプログラムである｡また障害の認識されて

いない装置に対 しても予防診断をすることができる｡ 

lrog

磁気ディスク装置やカー ドリーダーなどの入出力装置

に障害が発生 したとき,システムの運転を中止せずに障

-5 inlnO えたときに対応できるように汎用性を持たせている｡現

在のシステム構成はシステム定数として定義し,運用ス

ケジューラが実行を開始するときシステム定数を読み込

み初期設定を行なう｡ システム定数には運用スケジュー

ラが使用するファイルの定義 ･システムに存在する装置

の定義 ･メッセージの出力先 ･運用スケジューラが使用

aiP 1agnoss rog-P ltaro) PÅDIAサブモニタ ( Di m)6 する作業エリヤの定義などが記述されている｡

一定時間間隔で中央処理装置およびチャネル装置を診 スケジューラは,スケンユールデータを読み込み,そ

断するプログラムである｡障害があれはシステムから切 こに書かれている内容にしたがって業務処理プログラム

りはなし,また必要があればシステムを停止することが を動かす｡業務処理 プログラムをスケジュールデータで

1g.できる｡	 はステップと呼んでいる｡Fi 4はその概 念 図 で あ

る｡ 

) OSM サブモニタ7

321.. スケシューラの内部モジュールMSC計算機システム固有のサブモニタでスーパノミイ

1ig.F 5はスケ /ユーラの内部モ/ユール概要図てあサと運用スケジューラおよび運用スケジューラと他業務

処理プログラム間の制御情報の仲介を行なう｡	 る｡ 

C tonrP8) ST サブモニタ oll

MSC計算機システム内において,他サブシステム(衛 スケジューラ内各モジュールの走行を制御するルーチ

① 共通制御 01T
Co
( ml 1- )er

C星 ･ DASなど)のデータを発生させるプログラムでオ

ンライン系システムのシステム結合テス トのために開発

されたプログラムである｡ 

ン群の総称である｡待行列管理 ･多重処理制御 ･時刻管

理などのサブルーチソで構成されている｡ 

② コンソール管理 nage
C ･onsc
l( eMa me )tn

コンソール (SDC･タイプライタ)の入出力の管理を32. 逆用スケジューラ

運用スケジューラ:pまオンライン系システムの連用方式 行なう.スケジューラからのメッセ-i,およびオペ レー

およびスケジューノレを全べて記述したテ～タ部とそのテ タからの入力コマントは全べてコンソール管理を経由し

一夕を解釈して実行するプログラム部に分かれる｡ て通知される｡ 

データ部 (スケジュールデータまたはプロセスとよば

れているがア七ソブラマクロを組合せた特殊言語で作製 スケジューラ初期設'jE (③ lintitaor) 

29--
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trrage=

･苧 _

roc

了~__

ln g1g.Fi 4 P ess gIma .eofSCHEDULER

30-

I T

スケジューラ起動時に定数設定 ･作業領域の作成を行

ない,最初のプロセス (メインプロセス)をローディン

グする｡ 

④ スケジューラ機能回復処理 nege1e-′＼
eco
R
( yMa

)tnme

障害などでシステムが停止 した後,再開された時に停

止直前の状態からリスター トするための処理を行なう.

具体的には停止直前のチェックポイントでとった作業領

域の内容を同一- リヤに再セットし,システムの状態を

停止直前の状態に後戻 りさせてそこから処理 を再 開 す

る｡ 

ertonrProc6) プロItス制御】( essC oll )

プロセスとよばれるスケジュールデータを読み込んで

解釈 し,書かれている内容にしたがって制御テーブルを

作成 し,他のプロセスまたはステップ制御を動かす｡ま

た,個々のプロセスの開始から終了までを管理するO 

⑥ ステップ制御 le-tonrteS( pC oll )

itnaor〔re ｣
 プロセス制御から渡される制御情報にしたがって,ス

テップ (業務処理プログラム)を起動 し,処理の進行状

dluigF .15 Mo eo .fSCHEDULER 況から終了までの管理を行な う｡ 

-

-



技術報告 (特別号 1-1) 13

gRignLog( )inetoutMa menagUin( )tn ⑯ 動作記録(か 装置管理 

ファイル ･装K･を一括管理 し,ステップが使用するフ 運用スケジューラが管理している プ ロセ ス,ステッ

ァイルの決定および障害時のシステムからの切 りはなし プ,ファイルおよび･Lii匠の動作使用履歴を事象の発生 し

処理を行なう｡ た都度ディスクファイルに空き出す｡このデータは最終

的には 1日分まとめて磁気テープに出力される｡ 

MembrC

プロセスデータをメンバとして取 り扱い,ローディン

e( )lltonroer⑧ メソ/ミ制御 

322.. スケジュール7--メ

グおよびロールイン/ ロールアウトの制御を行な う｡ スケジュールデータ:まスケジューラの入力テ-3Lとな

るものてあるが,プログラム形式で作成するOただし使

⑨ スケジュールファイル修正 eFeMo-li11dleu
〇
S( 用言語:ま特殊なものである｡

スケジュールデータは処理単位ごとに =JJT割することが)ionitcafid

現在使用 しているスケンユー/iの一, 部を修正 したいと

きに,/オペ レータがこのモノエールを呼び.ilLJLスケジュ

ールを略正する｡修正はあくまでも-l(分の修正に限定,'3

し,大幅な修正は ンステムを停止してスケシュールファ

イルの全面入れ換えを行なう｡ 

でき,分割された個々をプロセスと呼ぶ｡ したがってス

ケシュールチークはいくつかのプロセスで構成されてい

ると言 うことができる｡プロセスは "メインプロセス"

を トップとするビラミット構造を形成 し,業諮処理プロ

グラム (ステップ)はその最下位に存在する｡各プF･セ

n,スから起動されると 

スケノユールにもとつき下位のプロセスやステ yプを実

スは上位の -' t/ロ･: 分 rI身の持つ

hdlceueBスケシュールファイル作成 ( BSDSDS⑬

eGliF )iteneraon 行させる｡

Sにある SB裳道は計罪幾 ンステムのスケジュDI
D
JC

ールとタイアップして同一時刻に同一の情報を使用 して

プpセスはスケジューラrJj'茄:lLで並行処理される｡スケ

ジューノレテータはひとつのファイルとしてオソライン系

ディスクに作成される｡これを"スケジュールファイル"作動せねばならない｡このために運用スケジューラの管

D理下で同一スケジュールにより SBに入力する制御情 という｡オンライン系のスケジュール変更とはこのスケ

韻を作成し,C Sに転送する｡

情報の内容は別の報告で詳述されているが (第 2-

AD

1 

ジュールファイルを入れ替えることまたはその-i.'rを怯

正することにより行なわれる.

itE),VS 〈別慢開始時刻 ･その時の衛星の軌道姿勢情IS 個々のプロセスはt';.の散能の組み合わせで 描 成 され

;.F･ る｡' 撮像すべき範mなどを二一 ド化したものである｡ 

① データ処理 下位のプロセス ･ステップに与える

パラメータを変数として持ち,変数間での浜許を⑮ GMP･'?L' G( )tennagemNPMa理 

M.GMPへの.t.JJ力管理を行なう｡G 行なう｡_ p -の表示要求は

ステップからの要求によるものとオペ レー タからの要求 ② 分岐 制御の流れをパラメータによt)変更するO 

liioitnca

OG

Co


D
によるものがあるoSC･ Cの醤蝦ランプ･フザー

の制御も行なう｡ ④ 時間待ち｡ 

G) 下位プpJ=スの起動o 

通信ファイル制御 ( mmu nFcC

③ 多重処理 プロセス内部で並行処理を行なう｡ 

'-Tho.⑫ ⑥ ステップの起動｡ 

)lo ⑦ オペ レータとの会話｡ 

オンラインバッチ問の共用 ファイルのオンライン系か ⑧ 他のプロセス-の割込みおよび他プロセスからの

らの制御を行なう.共用ファイルに関する詳細 ミ4

に述へる｡ ⑨ パラメータの転送｡ 

24.･ 割込み受け付け｡ 

C⑬ チェック･ポイント (h k iecpontR

定められた弔袋が発生 したとき,運用スケジューラの

lgF)inetou ･16はプpモスの一例である｡ 

作業域およびステップの作業域をチェックポイ -/トファ 3･2･3 スケジュールの実行

3

イルに苫出す｡システム停止後の機能nLl よこのフ 運用スケジューラの理解のために現在使用 しているスj役処理 :

ァイルを読み込み リスター トのタイミングをとる｡ ケジュールテ一夕の例により説明する｡ 

MSC計罪倣システムでは運用スケジューラは Z三l動起 

1--
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SOUトモCE STATE卜1ENT 

# *+ ++ * + * + + + + * # * * + I + + * * + + + + + # + # ** + ～ + # + + * * * + * # * + # * * # # * # + + * # # # * # * + * * * + + + y + TCE.oooIC 
♯ ★ 丁⊂EOOO20 
★ GMS AbMIN.MSG い sT;NG PRO⊂ESS ♯ 丁⊂EOOO30 
≠ ★ 丁⊂EOOO40 
+ * + * * * * * * * * * + + # + + * * # * + * # # # # * * # + # # V V + ** # + # * * # + ～ + * * # # * # # # + # # # # # + * # # # * * + + + TCEooo50
♯	 T⊂EOOO60
★ 丁⊂EOOO70 

ELEMENT D⊂Pい ST ♯ PRO⊂EsS NAME TCE00080
★ 丁⊂EOOO90

L M F 丁⊂EOOIOOJ ST OF
★ T⊂EOOllO 
★ T⊂EOO120

O｡PROC TS.FLOW/ 一丁⊂ヒ00130 
SIヱE=TS.FEND′ -T⊂EOO140
CHD=NO′ 一丁⊂ヒ00150 
ABr=YES′ -TCEOO150 
INT;NO TCEOO17〇

★ 丁⊂ヒ00180 
+ DEFINE INITエAL FLOW	 T⊂ヒ00190
★ 丁⊂EOO200 
TS.FLOW O!DFLOW T⊂EOO210

★ 丁⊂EUO220 
DEFZNE STEP TCEUO230

汁
*

T⊂EOO24O 
TS. P STE E' E N= C AF' 'lD ST , T ) 0STE 0. P くHi7 ( .L I l	 - ⊂EO(25

NAM
X

E= (⊂HAR'6'lT〔E 4001),
)

-T(二Eo()250
P Aト‡AM= 1SSP ARA' 一丁⊂ヒ0027〇 
⊂O LE TSEO

.
DE - ⊂EOO280)= .〔 ′ T

FL=TS.UFL'UF⊂｣=T S.UF ⊂｣. 一丁⊂ヒ0029O 
TCEOO31O 

～ 
T

L

I

J

ME=(ITIM′'く00′0 5′00 ))	 
TCEOO320 

★ DEFZNE FILE	 TCEOO330
★	 TCヒUO34O 
TS. (01	 )UF :(⊂H A 1′'F D H ' = - 〔E(O35UF; C. G	 D P .FD R′1 .TSPO l)TYPPS. T J 0 

MO D= N= ′8.S O S GFl′ - ⊂EJ 6〕F!NP 〕T r (⊂【A R 1T P M

SGF

) T ( 3
L FN= 8 ′t 丁 )

o
二7く⊂ HA R ′ TSPOMSGFり ⊂E(〇)0


丁⊂EOO二)80
 
TS. 0. ⊂HK T . GOl) CEO)
UFCHK 〕F	 (S UF T r39〇 

♯ TCEOJLOCr+ J 
0.UFEND T⊂E.0041o 

* T⊂EOO420
+ STE:P EXECUTE	 TCヒOO430 
+	 T⊂EOO440

U･SE ⊂ = (HAF′ ′ D( LI ) 丁⊂EOO45O
★ XE EXN (二 i7 l . STl	

T⊂Eoo460 
0●BRU TS.A2,T # ABNORMAL END T⊂EOO470

♯ 丁⊂E()0480 
0.⊂○ト1P くBIN′′0)′TS.E⊂ODE # NORHAL END ? T⊂EOO490 
U. は .J 1	 T⊂E 〇〇BF TS TOR卜AL	 OOう

♯ TCEOO510

O･⊂0卜1P TS.sR〔∨′TS.ECODE 井 SYS 001N RE〔 T OO520. d V ? ⊂E

0.ERE TS.STEP TCEloo530 
T⊂EOO5年O

0.LFDEL ((⊂HAR′8′lTSPOMSGFl)) T⊂ヒ0055O 
0,RTN TS.ヒ⊂ABN T⊂EOO560 

★ T⊂EOO570 
TS.NOFM AL o.LFDEL くく⊂HAR′8'lTSPOMSGFl)) TCEOO58〔) 

0■RTN TS.E⊂ODE T⊂EOO590
★ T⊂E00()OC 
TS,ABT o.LFDEL ((⊂HAR′8'lTSPOMSGFl)) T⊂EOO()10

U●RTN .⊂SヒHR T〔EOO62(TS E ) 
♯ TCEOO63〇 

T⊂EOO640 
★ T⊂EOO65〕 
TS.SPARA C).SPARA (TS.r)ATAOl) T⊂EOO()60

,

★ TCEOO670 
TS,UFL 0.〕FL (TS.〕FGOl) TCEOO68CI 

★ TCEoo690 
TS.U FCL C).UF⊂L くTS.〕FCHK) T⊂EOO70つ

+ DE NE ARE ND ⊂ONSTANTj l A A

★ 丁⊂ヒ0071

D ETS.E〔O 0'D〔L BエN′′0	 T⊂EOO72C)
o

鱒

TS-RCV 0.DCL BIN′.196681 ♯ ⊂o卜1PL.⊂ODE = 600111

T⊂EO()730
丁⊂巨0074CS 

曽 T⊂ヒ0075O 
TSE 〔A 0 D〔 BN′ ♯ ⊂ MPL.〔ODE ; 4037 TCEOO7. BN I L I.133119 o 77 60 

鱒 T⊂EOO770

TSE ⊂SERR D⊂L N ′ 73 OMPL.⊂ -- 055 丁⊂ヒ0078, 0. BZ ′ 1329 や 〔 ODE 4 3 5 0 
★ T⊂EUO790
TSD ATAO I D⊂L ＼(7 ● ST/ T⊂ヒ008. 0. ⊂HjL, ′LI Gll	 00
*	 丁⊂ヒ00810 
TS.FEND a END TCEOO82J. r

E｢ヽD T⊂ヒ0083〕

Fig.16 Exam ple of Process. 
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動のプログラムとなってお り,オンラインシステムを立

上げる場合, OSの初期設定が終了すると業務処理プロ

グラムとして最初に運用スケジューラが起動される｡

運用スケジューラは自分自身の使用する作業域を開設

し,システム定数にしたがって初期設定を行なう｡初期

設定が終了するとスケジュールを実行するためにメイン

プロセスをローディングする｡メインプロセスはシステ

ム定数で第-に p-ティングすべきプロセスとして定義

されておりスケジューラが停止するまで動き続ける.

メインプT,セスには次に起動すべきプロセス ･ステッ

プの定義がなされている｡第一に永久ステップと呼ばれ

る次の 5つのステップ (業務処理 プロクラム)を起動す

る｡ 

1) ンヤーナル出力


計_.:
芸1機システムから入出力する全べてのチークを

磁気テープに書き.Luすステップ｡ 

2) ADESS配信
 

ADESS-デークを配信するステップ｡
 

3) ADESS集后 

ADESSからのデータを集信してファイルに書き

出すステップ｡i) テレメ トリ処理

衛星から常時送られてくる PCM テレメ トリテー

クおよびリアルタイムテレメ トリテータを受信する

スチッフ｡ 

5) DCDイニシュー メ
 

rl
E1線を経由してテ一夕を送受信するプログラムを

総称 して DC Dt oeto n ieia-D(aaCllcinadDssmnt

ionProgram.テーク集配信)と言っているが,DCD

を起動し初期設'/fを行なうステップ｡

以上の 5個のステッゾは一度動き出すとシステムが停

止するまで終了しないプログラムである｡

次にスケジューラは永久プロセスを起動するC業啓処

理を業務内容により11のグループに分けて.クループ毎

に一括管理するプロセスを定義 している｡

これを永久プロセスと言 うO永久プロセスは場合によ

っては動 く必要もないものもあるのでメインプロセスか

らオペ レータに問合せがありオペ レータが指定 したもの

のみ稼動するようにしている｡また.一度稼動 した永久

プロセスも必要に応 じてオペ レータが中止させることも

可能である｡永久プロセスの種叛は以下の11個である｡ 

(》	 画像系 (lP) 

VISSR集信 ･FAX作成およびこれに関連するプ

ロセスおよびステップを制御する｡ 

(さ 宇宙環境モニター系 (SEM) 
SEM に関するチーク処理プロセスおよびステッ

プを制御する. 

③	 通報局系 (DCP)

通報局へのコマソド発后 ･チーク集信および AD 
ESS-の配信プロセスおよびステップを制御する｡ 

④	 アスダール系 AlA(S))

飛行機からのデーク収集を 行なう ASDARプロ

セスおよびステップを制御する｡ 

⑤	 テ レコマ系 (TC) 
CDASおよび衛星へのコマンド発信 ･テ レメ ト

リデークを処理するプロセスおよびステップを制御

する｡ 

⑥	 アテ ス系 A)S(lE)

アデスチークの集信 ･配信を行なうプロセスおよ

びステップを制御する｡ 

⑦	 -ウスキーピンク系 (HIく) 

PC /メ トリチークを解析 してiL''星の状態解M テ i	 Ii.

析を行なうプロセスおよびステップを制御する｡ 

⑧	 ESセソサ系 (ES)

リアルクイムテ レメ トリデータよりサソパルスお

よびアースパルスをとり出し.センサデークとして

編集するプロセスおよびステップを制御する｡ 

⑨	 測郎データ系 (TRRR)

三点測距のテークを収集してファイリングするプ

ロセスおよびステップを制御する｡ 

⑩	 コマンド傑歴系 (CMDH) 
CDASおよび GMSに発信したコマンドを記壕す

るプロセスおよびステップを制御する｡⑪軌道 ･姿勢系 (SOA)

バ ッチ系で計算 した軌道 ･姿勢予測テータをオン

ライン系ファイルにコピーし,GOCに表示するプ

ロセスおよびステップを制御する｡

永久プロセスの構造 'よそれぞれ異なるが,配下のプロ

セスとして通常ティ1)-プロセスとスケジュールチーク

プロセスを持つ｡ティリープロセスは 1日単位の処理シ

ーク-./スをf,j iさF1御するプロセスで業簡ごとに･jめられて

いる目界時に起動され.スケシュールにしたがって制御

プロセスを起動する｡処理形態の単純な業務については

ディリ-プロセスを持たず永久プロセスが直接制御プロ

セスを起動する場合もある｡

スケジュールチークプロセスは業務の処理スケジュー


ルを記述したもので 1日単位で永久プロセス が読 み 込


む｡具休的に述べると SEMデータ処理は日界を 9時50


分においている｡SEM データは 9時50分より累頂を始
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Tirre eCTJ.e.7
. S I -CL

I 

∴ 二 二 

Fig 1 xcto fPoess. 7 E euino rc ･

め翌日9時35分になると SEM センサのキャリブレーシ

ョン処理を14分行ない,9時49分に 1日分のデータをバ

ッチ系へ引き渡す｡9時50分からは翌日のスケジュール

として,またデータの累積を始める｡ SEM 永久プロセ

スは 9時50分になるとスケジュールテ一夕プロセスより

当日のスケシュールを読み込みスケシュールにしたがっ

て SEM ファイル作成プロセスを起動する.SEM ファ

イル作成プロセスは SEM ファイル作成ステップを起動

しテータを累積させる｡

スケジュールを変更する必要が生 じた場合はスケジュ

ールデークプロセスを修正することにより変更が可能で

ある. SEM ファイルは 2世代管理となっており SEM

ファイル作成プロセスは,現世代のファイルを作成して 

SEM テ一夕を累桁するようにステッ｢せ 起動するO

ステ ノブが終了すると順次上位のプロセスに通知され

最終的には永久プロセスに伝えられる｡ また,SEM 辛

ャリブレーションについては永久プロセスからテ レコマ

永久プロセスに依頼を出して,衛星へコマントを発信す

る｡ 

SEM 系 プロセスは比較的単純な形式である. 他の7=

ロレス,特に画像系プロレスでは,VISSR集信からFAX

放送までの一連の作業を限られた時間で行なうために複

数のステップを並列に稼動させる必要がある｡しかもそ

れを日に何回かくり返すためにディリープロレスの下位

に 3時間単位の制御プロセス,さらにその下位に VISSR

画像ごとの制御プロセスを設けてステップを制御 してい

る｡Fig･17はプロセスの一般的な構造である｡ 

3.2.4 システム間のデータ受け渡 し 

VISSR 画像データはオソライン系で取得する｡ パ ッ

チ系業務である風計算,赤外二次などで使 う VISSRデ

ータは磁気テープに出力されたテ一夕を使 う.その他の

データについては両系からアクセス可能な共用ディスク

を経由して受け渡 しを行なう｡共用ティスク上の全デー

タは運用スケジューラが一括管理 している｡管理するプ

ログラムはオンライン系では通信ファイル制御 ･バ ッチ

系では通信プログラムである｡

共用ティスクには 1個の通信ファイルといくつかのテ

ータフアイルが収容されているoテ一夕ファイルは必ず

A･B2世代あり交互に使用する｡オンライン系では数

時間もしくは 1日単位にデータをファイル上 に累 積 す

る｡スケン,.-ル上でこのチークを/ミッチ系-渡す時間

がきたら通信ファイルにファイル名 ･作成された時間お

よびバ ッチ系で使用可能な時間を通信ファイル制御が記

入する｡

バ ッチ系では通信 プログラムが通信ファイルを参照し

て使用可能な時間の場合は業務処理プログラムを起動し

てファイルを割 り付ける｡ただし,通信プログラムは常

時稼動 していないのでオペ レータがスケジュールにした

がって起動する方式をとる｡

バ ッチ系からオンライン系に渡すテ一夕については業

務処理プログラムからの通知にもとづいて通信プロブラ 
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Online system Batch System 

Fig 8 Cniuaino o ncto l.1 ofgrto fCmmuiainFie

ムが通信ファイルに情報を書き出す｡オンライン系の通 Fgi･ 1 8は共用ディスクファイル制御の概 念 図 で あ

信ファイル制御は常時通信ファイルを参照しており ,メ る｡ 

ッチ系から渡されたデータはただちにオンラインにコピ

ーが可能である . 3.2.5 障害処理

現在使用している系間ファイルには以下の もの が あ オンライン系システムはシステムの一部に障害が発生

る｡ しても業務の続行が可能なように入出力装置を二重化し

オンライン-バ ヅチ ている｡業務処理が使用するファイル ,装置については

･SEM データ累積ファイル スケジューラの装置管理が一括管理している｡

･ESセンサデータ累積ファイル 装置管理はファイルおよび装匿個々についての状態を

･TRRR ファイル 記述した管理表を持ち ,OSおよびオペ レータの通知に

･ HK チーク累積ファイル より最新の情報に書き替えている｡スケジューラはステ

･ADESS集信気象データファイル ップ (業務処理プログラム )を起動するときにそのステ

･ADESS集信高層テ一夕ファイル ップが使用するファイルや装置についてのチェックを管

理表を使って行なう｡障害装置があればその装置を除外

バッチ -2rソライン してステップを動かす｡先行するステップから引き継 く･

･精姿勢予測ファイル ファイルがあればそのステップが終了するのを待ってか

･粗姿勢予測ファイル ら起動する｡

･軌道予測ファイル ステップが使用中に障害が発生した場合はただちにス

･風計算結果 ADESS配信データファイル テップからスケジューラに通知され ,スケジューラはそ

･放射海面水温 ADESS配信データファイル の装置を切 りはなしてオペ レータに障害発生のメッセー

･VISSR格子点データ ADESS配信ファイル ジを出す｡障害装置が CCU･ HCCU の場合は予備装置 
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を再割 り付けして業務続行を可能にする｡

予防保守のためにある装置を切 り離したい時には,オ

ペレータがスケジューラに指示して管理表を書き換え切

り離す｡

障害が回復または保守が完了し装置を組み込 む と き

は,装置内のファイルを正常なものよりリカ/ミリして後

に組込まれる｡ 
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プログラムを実行させるために "処理単位毎‥に =実行手
スケジュールデータ1.

･ig続き"を定義 したスケジュ-ルデ-タである｡F 1に

示すようにプロセスは階層構造を形成 し,それぞれ下位4オンライン系の各業務処理は 3時間あるいは2時間の

周期性を持って動作する｡ のプロセスを処理スケジュールに従って制御 し,最終的

スケジュールデ--タは業務の周期に従って処理スケジ には最下位に位置する業務処理 プログラムの実行を制御

F ig.1の最下位に位置する業務処理プログラム

めのデータで, OSM では伝えられた情報を解釈し実行 を "ステップ'と呼ぶ｡ 

ュールおよび処理に必要な各種情報を OSM K伝えるた する｡ 

することにより,オンライン系計算機システムの自動運 'tseiteranOSM が扱 うプロセスは OS(Op gS) m)が

用を行な う｡ スケジュ-ルデー封 ま次の 2種類のデ-メ 扱 う "タスク"と同様の考え方で,タスクはタスクその

に分類される｡ ものの領域 とそれを制御するために必要な情報を記憶 し

koctonrosておく領域,つまりTCB (Tak C lBl )があ

2(

(1) プロセス る｡同様にプロセスもプロセス領域 と,それを制御する

) システム定数 情報を記憶する領域,プロセス制御テーブル P(RCT : 

Mlebtonrooc

3

ktsaasu

PR essC lTa )がある｡ OS

プロセス は,この PRCT を参照する事によって,プロセスの制

プロセスは業務の処理スケジュールに従って業務処理 御を行な う｡ 

Ma

7-

スケジュ-ラ

11.

石川 正勝 lsIIIKAWA
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= = 

Fi. eea tutr fP.C aag 1 G nrlSrcueo IOeSSDt

Fjg12に示すように,ステップには OSM スケジュー

ラと同一ジョブステップ内の従属タスクとして存在し,

プロセスからの起動依頼があった時点で OSM スケジュ

ーラが処理を開始させる "内部ステップ'と OSM スケ

ジューラとは別ジョブステップでプロセスからの起動依

板により,OSM スケジューラから BATCHサブモニタ

経由で起動され,処理を開始する =外部ステップ'があ

る｡ 

1･2 システム定数

システム定数はオンライン系計算機システムを構成す

る各種入出力装置を定数として定義したスケジュールテ

ークで実行形式プログラムとして予 じめシステムに登鐘

しておく｡システム定数は OSM が最初に起動される時

に OSM スケシューラの記憶領域に読み込まれ,内部ス

テップに対する装置の割 り付け等に使用される｡ 
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1.3 スケシュールファイル Fig･3にもっとも基本的なプロセスの例を示す. プ

プロセスはプロセス毎に実行形式プログラムとして大 ロセスは FA SP 単位で, - レメソト文で始まり EN D

記憶フ ァイルに作成 し,システムに登蝕するOこれをス 文で終了する｡プロセス本体は,そのプロセスの構造お

ケジェ-ル77･イルとい う｡ LO SM スケシューラはスケ よび性質を走去する命令で始 まる｡この命令には概略以

ジュールファイルからプロセスを主記憶上に読み込み, 下のパラメータを記述する (パラメータの詳細について

プロセスの情報に従って解釈実行する｡ は後述する)0 

オンライン系業務の処理スケジュールに変更かある場 (1) プロセスの実行開始番地 

合はスケジュール 77イル内のプロセスの荘き換えを行 (2) プロセス内の時刻表現の基になる "仮ベース時

なえば よい｡ 刻" 
(3) 受渡される処理パラメータの番地 

1･4 スケシュールチーク記述言語 (4) オペ レ-クからのプロセスの起動の可否 

スケシュールテ一夕記述言語 (SCL :Schedu)e Cont- (5) オペレータからプロセス-の割込みの可否 

1-0I Language) は OSM が定める FA SP (FACOM (6) オペ レータからのプロセスの強制終了の可否

A utom atic Sym bolic Program ) マクロ言語であるOス 実際に命令が実行されるのは上記(1)の番地からで,必

ケジェールデータは全て,この SCL で記述される｡ 要に応 じて洪算処理,下位プpセスの起動処理,他 プロ

セス-の割込み処理等を行な う｡またプロセス内で使用

する種々の属性テ～タの定義 も非実行領域に記述するO 
2･ プロセスの概念 

2･1 プロセスの構造 2.2 プロセスの機能

プロセスは階層構造上の位鑑および業務処理によって プロセスは階層構造上の位置によって,その機能が異

構造が異なる｡ なる｡ 

TEyT Sど.PR.q (LLC〇4) 

L〇〔 〇p FiV M C SつuR⊂三 STlTEPJ【hT 
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Fig 4 SrcLISO rc aaj -ieP.⊂ lgSse. tutHC fPoessDt nOnln l0eSSn ytm 

Fig.4に示すようにプロセスはメインプロセスを最 (3) ADt三SS(:tutomat.cDataEdltingTL,-d S､vh-

上位に各業務系列別の永久プロセスが存在する｡その下 chingSystelll)発信ステップ 

位に DAILYプロセス,制御プロセス,業務処理プログ (4) ADESS配信ステップ 

ラムの起動依板を行なう最下位プロセス (ステップ制御 (5) シ11-ナル77イル作成ステップ

プロセス)が位置し,階層構造になっている｡以下に各

プロセスの機能概略を述べる｡ メインプロセスは永久ステップ起動後,T- ン-)に

対して,業務処理の選択依板を行なう｡選択可能な業榛

2.2.1 メインプロセス 処理は後述の第 6頂に記赦してある｡この選択依掛 こよ

メインプロセスはプロセスの階層構造の最上位に位催 ってオンライン系計卯'倣システムで動作させる業物を任

し,OSM スケンユーラから最初に起動される｡ 通常, 意に選択することが可能であり,オベ レー}からの応答

プロセスは上位のプロセスから起動されるがメインプロ によって該当する業務処理永久プロセスを起動する.普

セスは上位にプロセスがないため,このような起動形態 たメインプロセスは業務処理永久プロセスの起軌のほか

をとる｡ にオペ L,-クからの割込みによって 

メイソプロセスは起動された時点でまず永久ステップ ① 業務を一時期停止させる業務抑止および解除処

の起動依疎を OSM スケジューラに対 して行なう.永久 理 (業務抑止フラグという). 

ステップとは内部ステップの範ちゆうにあってシステム ② GMSを使用する業務に対して, G･tIS へのコ

が停止するまで常時動作しているステップで (詳細は技 マンド発信抑止および,その解除処理 (GIIS コ

術報告システム解説編,その 1参照)以下の種額がある. マンド発信抑止フラグという)｡

の畿能を持つ｡

(1) データ集配信プログラムイニシェーク このメインプロセスは永久ステップの 1つが終丁した

(2) テレメトリコマンド処理ステップ 場合あるいは全業務処理永久プp七 スが終了した時点で 
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ⅠTrage PrOcessing (GIY12 :05 

ADESS Data PrOcess叩 23 :55 

DCP Data PrOcessing 23 :50 

ASDAR Data PrOcessing 23こ55 

HOusekeeplng Data Pr(℃esslrg 00 :00 

Satellite Orbit/Attitlde Da
Processing 

ta 12 :30 

TRRR Data PrOcessing 08 :35 

ES CensOr nata Processing 09 :30 

SE_q Data PrOcessirLg 00 :50
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終了する｡同時に,その通知をもとに OSMも終了し,

オンライソ系計算磯システムは停止する｡ 

2.2.2 永久プロセス

永久プロセスは各業務処理系列プロセスの最上位に位

置し,メイソプロセスから起動される.起動された時点

で業務の処理スケジュールを定義したスケジュールデー

タプロセスおよび DAILY プロセスの起動処理 を行 な

う｡また*べ L,-タからの処理スケジュールの変更ある

いは表示要求に対する処理 (処理スケジュールの管理)

を行なう｡この永久プロセスはメイソプロセスと同様に

システムが停止するまで永久に動作するプロセ ス で あ

る｡ 

2.2.3 スケジュールテ一夕プロセス

スケジュールテ一夕プロセスは業初の処理スケジュー

ルを定義したプロセスで永久プロセスから起動される｡

起動された時点で.永久プロセス内の領域に処理スケシ

ュールを転送する処理を行なう｡ 

2.2.4 DAILY プロセス 

DAILY プロセスは処理スケシュールの内容に従って

業務の日単位の制御を行なうプロセスで永久プロセスか

ら起動される｡DAILY プロセスは下位の制御プロセス

あるいは最下位プロセスの起動を行なう｡交替ファイル

の切 り替えおよび共用ファイルを使用する業務について

は,ファイルの移行および返却処理を行なう (厳密には 

-Nソライソ系で取得したデータをバ ッチ系で使用するフ

ァイルだけである)｡ ここでいう交替ファイルとは取得

したデータファイルの保存および他の業務処理の使用に

供するためファイルグループを作 り,これを-日毎に交

替に使用するファイルであり,共用ファイルとはオソラ

イソ系とバ ッチ系が共通に使用するファイルである｡ 

DAILY プロセスは業務処理の日単位の制御を行なう

ため業務の "日変 り" (日界と呼ぶ) の時点で終了する 

(厳密には,画像系業務のように,ある時間,二重走行

する場合もある)｡ 

Tal Lbelに各業務の日界時刻を示す｡この DAIYプ

ロセスは,全業務処理毎に存在するわけではない.テレ

メ トリコマンド処理業務,軌道姿勢処理業務等のように

業傍内容によって DAILYプロセスを持たない業務があ

る｡ 

2.2.5 パラメータ定義プロセス

パラメータ定義プロセスは画像系業務だけが持ち,画

像系の 3時間単位の詳細な処理スケジュールを定義した 

-

T&l it fP∝essn n p mbe1 Lso r lgadE∝hTie 
fo ahP(essnrec rx ig 

LT ) 

プロセスで画像系 DAILYプロセスから起動される｡定

義する処理スケジュールの内容 と して VISSR観測時

刺,FAX作成および配信時刻,VISSR観測および FAX

作成配信に必要なファイルグループ, FAX画像の配信

先等がある｡起動された時点で画像系 DAILYプロセス

内の領域に処理スケジュールを転送する処理を行なう｡ 

2,2.6 制御プロセス

制御プロセスは,通常,最下位プロセスの起動処理を

行なう｡テレメトトリコマソド制御プロセスのように業

務によっては直轄ステップの起動処理を行なう場合もあ

る.起動元プロIt=スは業掛 こよって異なり,永久プロセ

スあるいlミDAILYプロセスから起動される0 

2.2.7 最下位プロセス

最下位プロセスはステップ (業務処理プログラム)の

起動処理を行なう｡また,ステップが動作するために必

要な装置とファイルの定義を行なう｡ 

3. 処理スケジュール

41-
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スケジュールの持ち方 ヤリブレーション業務を完義 した処理スケンニールと 3

オンライン系業務処理の処理スケシュールは,他サブ 時間内の上記業務内容を詳細に完義した処理 スケンエー

システムとのテータの集配信,業簡処理間あるいは業務 ルから成る｡

処理内のデータの使用,業務処理間の作業依頼あるいさま 前者を画像系スケジュールデータプロセス,後者をパ

バ ッチ系で行なわれる業務処理 (姿勢決定処理,夙計算 ラメータ定義プロセスと言う｡ 

処理等)によって制限を受ける｡これらを全て満Jfする

ようにオンライン系の各業務処理の処理スケシュールを 313.. 軌道姿勢系 .SEM 系処理スケシュール

完めなければならない｡ 軌道姿勢系, SEM 系処理スケジュールは交替ファイ

したがって*ソライン系業務は業務毎に処理スケジュ ルのファイルグループ切替えのための日界のr,f糞だけで

ールを持ち,これをプロセス (スケジュールデータプロ ある｡ 

セス)て定義する｡このプロセスの内容 (業務の処理ス

ケジュール)によって業務処理プログラムを実行させ, 314.. ＼(,:ES系,三点測距系,DCP系,HI J,ーT DS

オンライン系のスケジュール運用を行なう｡ AR系処理スケジュール

業務の持つ処理スケシュールは,その業務内容によっ

て異なり,以下の形態に分頒される｡ 日に複数回行な う各種データ取得のための時刻が定義さ

れる｡(TC:Te dC(1) テレメ トリコマンド me oml) ia,trle -

)系処理スケシュールl dan1T

1

) ES: hadSアース/サ ンセ ンサ ー 

P: eP eSSi) 画像 ng

i) (OA: ell 01軌道姿勢系 

EM : eES宇宙環境 モニター pac

Mo )系処理スケジュール 

l: untEla( -

te

CO-

Sta

lnag

S

I
I
(

tor
in


2(

(3

4(

) 系処理スケ /ユ 

-･ノレ オンライン系業務の業務処理スケシュールの変更に:ま

2･3 スケジュールの変更

)dtueitan
i
 dAtt ,b- 以下の方法がある｡ 

(1) スケシュールファイルの更新による変更 

S( ltnairon7､n me

(

3･21.

2

OnI

Dtaa 

ll Ltaera

) オペ レータ割込みによる変更 

P:

fortaoll nPl

lg

Sensor

R ia

itecoC

(

tae

) 系, 三 点 測 距 TRRR:Tr

eadR eR )系,通報局 (DCang
n
 スケジュールファイル更新による変更

くIH
taefrcra

m)系, -ウスキーピンク (
)系,ASDAR(Ai ttoS

各業務の処理スケシュールを長期間に渡って変更する

場合は,スケシュールファイル内の該当するスケジューuse

eD aR )系処理スケジュールta

ipng

leay

Ho kee:
日it

-

ルデータプロセスを変更後の処理スケシュールを定義し

たスケジュールテ一夕プロセスに置き換える｡置き換え

311.. テ レメ トリコマンド系処理スケシュール を行な うスケジュールテ一夕プロセスは/ごッチ系て磁気

テ L,メ ト1)コマンド系処理スケジュールは, GMSの テープに作成され 更新プログラムによって置き換えら

蝕, GMSの制御および CDAS保守の三種類の処理ス れる｡ 

ケジュールを定義するだけで,衛星に対するコマンド発

322.. オペ レータ割込みによる変更信のスケジュールは,コマンド発信を依頼する業務 (画

C

像系,三点測距系, SEM 系)の処理スケジュールに依

存する｡上記三種頬の処理スケジュールは,オペ レーシ

ョンの簡略化のため,一年分日毎に (プロセスとしてほ 

1ケ月単位)定義する｡これは,蝕のように,年によっ

てその時刻が異なるためである｡また,制御の定義は 1

DAS保守は1日に 3回の定義が可能であ日に 2回,

各業務の処理スケジュールを特定の日または,特定の

時間だけ変更する場合は,オペ レータが該当するプロセ

ス (処理スケジュールを管理 しているプロセス)に割 り

込む事によって行な うOこの方法では主記憶上 (プロセ

ス内)の変更を行な うことによって可能となる｡ 

33. スケシュールの管理る｡ 

オンライン系業務の処理スケシュールはプロ七,71(ス

画像系処理スケ/エール ケジュールデータプロセス)で持ち,この処理スケジュ312..

4

画像系処理スケジュールには,画像系ヨy: ールによってスケジュール運用を行なうことは 前 述 しl韻の一 日の運

2-

S

SS/-

用形態 (臨時運用,蝕運用等)毎に 3時間単位で VI 

FAX業務,SDB運用情報作成配信業務,VI R キ

RS たOここでは,処理スケジュールをプロセスでとのよう

に管理 しているかを述べる｡ 

-
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eProcesslngUSlngPermanentProcessData･5 S eC fOnltonroohdlceuigF ln1-

･5に示すようにスケジュールデータプロセスはigF から必要とするプロセスを読み込む際の識別名称ともな

あるいは翌日の変更のみが可能である｡

ig

永久プロセスから日界の都度起動され,起動された時点

で起動元プロセスに自身の処理スケジュール を転 送 す

る｡永久プロセス内の処理スケジュールを管理する領域

には,当El処理スケジュール領域と翌日処理スケジュ-

ル領域がある｡つまり,2日間の処理スケジュールの管

理を行なっている｡この事からわかるように,オペ レー

タ割込みによってスケジュールを変更する場合は,当日

以下に F ･5の処理順序に従って述べる｡ 

る｡プロセス実行名はプロセスに 1対 nに対応する名称

であるOこれは,同一のプロセス (プロセス名)が一 日

のうち複数回起動される場合があるので,これを識別す

るためである｡ また,OSM スケジューラは,全てこの

プロセス実行名でプロセスの制御 (起臥 終了処理等)

を行なうため,その識別名称ともなる.例えばオペ レー

タがプロセスに対する割 り込みを行なう場合も,このプ

ロセス実行名で行なわなければならない. 

2･41. プロセスの種籾

① 翌日領域から当日領域への処理スケジュールの転

送｡ 

② スケジュールデータプロセスの起動O

この①および②の処理は日界の都度,永久プロセスが

行なう｡ 

③ 起動されたスケジュールデータプロセスは永久プ

ロセスの翌日領域に処理スケジュールを転送｡ 

プロセスは起動形態によって,以下の種煩に分類され

る｡各業務の処理スケジュールに従って起動されるプロ

セス群を ｢スケジュール起動プロセス｣と呼ふ スケシ

ュール起動プロセスの範ちゅうにあって,オペ レータ割

り込みによって起動されるプロセス群を ｢随時起動プロ

セス｣と呼ぶ.また,業務の処理スケジュールに無関係

にオペ レータによって起動されるプロセス群を ｢オペ レ

ータ起動プロセス｣と呼ぶ｡ 

4. プロセスとステップの制御 

4･ 

プロセスの制御	 プロセスの起動は,プロセスあるいはオペ ン一夕から

の起動依頼を OSM スケジューラが解釈実行することに

3･1 プロセスの起動

41.

1･ プロセス名とプロセス実行名	 よって行なわれる｡プロセスの起動依板を行 な う場 合

4

14･ 

プロセスを識別する名称としてプロセス名とプロセス は,被起動プロセスに対する起動条件が必要となる｡

実行名がある｡プロセス名は,プロセスに 1対 1に対応 以下にその設定項目を示す｡ 

する名称で OSM スケジューラがスケジュールファイル 

3--



-i

① プロセス名 
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421.. ステップ名とステップ実行名

② プロセス実行名 

(診 終了コー ド格納領域 

④ プロセス起動時刻 (プロセスベース時刻) 

⑤ プロセス終了遅延許容時刻 

⑥ 起動パラメータ

④および⑤は指定を省略してもよいが,④を省略する

ステップを識別する名称として,ステップ名とステッ

プ実行名がある｡ステップ名はステップに 1対 1に対応

する名称で,ステップ実行名は 1対 nに対応する名称で

ある.プロセスと同様, OSM スケジューラはこのステ

ップ実行名でステップの制御を行なう｡ 

422.. ステップの起動と現在時刻がプロセス起動時刻となり,⑤を省略した場

合は,被起動プロセスの時間監配は行なわず終了事象に ステップの起動は,プロセスによるステップの起動依

よる終了以外は永久に動作する｡ 板を OSM スケジューラが解釈実行する事によって行な

われる｡ステップ起動依頼を行なうプロセスは以下の起

414.. プロセスの終了	 動条件の記述が必要である｡ 

プロセスの終了には以下の形態がある｡	 ① ステップが使用する入出力装置の定義 

) 終了事象による終了 

) 起動元プp七スによる強引,j ③ 起動すべきステップの実行条件の定義l終了 

1

2

(

(

② ステップが実行可能な入出力装置の組合せの定義 

) OSIスケジューラによる強制終了 

(4) Jrペ ン一夕による強制終了 ラにステップの起動依頼を行なう｡ 

OSM スケジューラは, プロセスの定義に従って使用

I3( 上記①から③の定義を行なった後, OSM スケジュー

41 終了如象による終了

被起動プロセスの正常終了を含めて,何らかの終了事 る｡使用装置が確保できない場合は.ある一定時間待ち 

象によって終了する場合で,起動元プロセスでは終了コ (ステップ起動遅延許容時刻という), それでも確保不

ー ドの判定を行ない,後続の処理に対処する｡ 可能の場合はステップを起動できない旨プロセスに通知

する｡ 

41.. 装匠をステップに対 して割 り付け,ステップを実行させ

4142... 起動元プロセスによる強制終了

423.. ステップの終了起動元プロセスは何らかの事象が発生して被起動プロ

I

1

2

3

4

(

(

(

(

セスの処理続行が無意味になったと判断した場合,これ ステップの終了には以下の形態がある｡ 

)終了事象による終了 

) 起動元プロセスによる強制終了 

) OSIスケジューラによる強制終了 

) 内部ステップの部分終了による終了 

を強制終了する｡ 

4143 0SIスケジューラによる強制終T 

M

I

OS スケ.}ユーラは前述のプロセス起動依板時に設

定した,プロセス遅延許容時刻の監視を行ない,この時

4231... 終了事象による終了刻を越えた場合,プロセスを強制終了する｡これは後続

の処理に影響を及ぼすことを妨ぐためである｡また,プ 起動されたステップが正常終了を含めて,終了する場

ロセス作成時の論理に誤まりがあり,解釈実行が不可能 合である｡被起動プロセスでは終了コー ドの判定を行な

と判断した場合は該当するプロセスを強制終了する0 い,上位のプロセスに対 して終了を通知する｡ 

4144... *ベ レータによる強制終了 4232... 起動元プロセスによる強制終了

万ペ ン-タの判断:･=よって割 り込みを行なって走行中 起動元プロセスは何らかの部象が発生してステップの

のプロセスを強制終了させる場合がある｡ただし,GMS 処理を続行しても無意味であると判断した場合に強制終

に対する=てソド発信依板を行なっているプロセスにつ 了させる｡ 

SIノいては,この強/,別終了を許していないO これは, G九

4233..,に対する後始末 G( ll0SIスケジューラによる強制終了 

スケジューラはシステムダウンリカバリ時ある

-MS運用モー ドを標準状態とする)

が不可能になり,後続の GMSを使用する業務に影響を M

4

OS

与えるためである0	 いはステップ終了遅延許容時刻を越えた似合に走行中の

ステップを強制終了させる｡ 

4-

42. ステップの制御 

-
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4.2.3.4 内宮ステップ部分終了による終了

内t.' 部分的に終了させ,L㍍ステ ノブの起動単位に対 して,

全ての処理が終了する前に途中までの処理結果に刈する

処理を同期条件をもとに,後続の別ステップの業務の開

始を行な う喝Jl7つl rr分的なステ･',Iある｡この..' ソプの終了を

部分終了とい う｡FIヂ.6にその例を示す｡これはVISSR 

IFAX 業様のように "処世の迅速化 'を言fる必要がある

処理にJ対して有効である｡ 

>l a2 

-:t1, 5J . ｡ ご 一 〇 一 一･･･一一 一･･〇二T 一 .〇一一一 一一. ｣一 一

T 三_:Te 

Fig.6 TL･.i._POlalT Te‖llinationo ernalStclつ
い)S＼nchlOnlZeW1Lh ConseCLl11＼-eProcess

tHn

5. プロセスの処理構造 

5. フローLJ1 N概念

フロ七 7､:まフローといういくつかの処理単位にク川 -て 

定義されているo OShIスケンユーラは,このフp-の

単位でプロセスを実行させる｡フローはプロセス内での

並行処理の単位であ り,フローは他のフローに対して同

期をとる1-串が可能である｡この並行処理および周期制御

によって業務処理を実行する｡ Fig･7にフローの概念

を示す. プp七スーAでフローを多重に起こすことによ 

T),プロセス-B,プロセスーCが並'n-に軌作する｡プ p

七スーBとプロセスーCの終了同期がとかた段階でプp七

スーDの起動を行な う｡ 

52 プロセスで抜 うう!一夕の属性

プロセスで扱 うテ-I/は以下に示すいずれかの属性で

なければならない｡この属性はデータを定義する命令の

指定によって決定される｡ 

(1) 1語固定の 2進数 

(2) 有効桁数21桁まての10進数 

(3) 2語固定のビット列
 

(-) 1語 7文字長)榊定の文';列
I 8 (2 -''

(5 .度 のプロと7､内相対番地を示すラベルテ) 1語i7 -

タ 

(b) (5)のラベルテー '/を漬符対象とする場缶に使用す

るラベル二.Lイソト･;--ク 

Fig oiclPoessn Ovo r,7 Lg a rc lgF)､ fP∝ess 

- 45-
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(7) インターバルタイム 

(8) プロセス起動時刻からの経過時刻を表現する相対

時刻 

(9)年月日を表現する日付テ一夕
 

(0
1 配列データのプロセス内相対番地と配列テ一夕の

位置を指すインデックスの番地 (プロセス内相対番

地)の値をとる配列ポイソクー 

(lt)配列データの要素数を定義する配列テ一夕 

5.3 プロセスで表現する時間と時刻

プロセスであつか う時間および時刻には時間間隔 (イ

ンターバルタイム)としてあつか う場合と相対時刻とし

てあつか う場合がある｡上位のプロセスが下位のプロセ

スを起動すべき時刻を ｢プロセスベース時刻｣という｡

起動されたプロセス内での時刻は,ベース時刻を "仮の

ベース時刻"として定義 し,この仮ベース時刻からの経

過時刻 (相対時刻)で表現される｡これは業務の処理ス

ケジュールを実施する場合,同一のプロセスが一 日のう

ち複数回起動されるため,プロセス内での時刻を絶対時

刻 として定義することが出来ないためである｡Fig.8に

被起動プロセス内の時刻表現を示す｡ 

72=TO+ (t2- ヒ0)

Tlご Tr l-t)▲ (t O ) 

Tl ard T2 .... 加 1uteTm ofProcess 

TO. eaieI eTm fpr ess‥. Rltv hs l 20 oc

tO･.. Ip te l aeTT o. ly oh tCBs IZe Ofpr cess 

tl‥.. prcgressTm frcm tO 

t2-I pcrs ITefoIO. rgesT r rTt

Fig eE p~ ino rc lgO ･C･8 Tilll xleSSo fPoessn fPlOeSS 

5.4 起動パラメータの受渡し

プロセスがプロセスあるいはステップを起 動 す る場

令,被起動プロセスあるいはステップが動作するために

必要な諸情報を与えなければならない｡この諸情報を起

動′(ラメータという｡一般に起動/(ラメータは複数個あ

り, 5･2額に示す各種属性のデータがある｡このためプ

ロセスを起動する側と起動される側では以下のインタフ

ェースを定めておかなければならない｡ 

① パラメータの個数 

(参 /(ラメータの順序 

③ パラメータ毎のデータ属性

起動元プロセスでは上記①から③のインタフェースに

もとずいて.プロセス起動依煩時のパラメータで受け渡

す｡被起動プロセスでは起動元プロセスと同様に①から 

(勤の領域の定義を行なわなければならない ｡この起動パ

ラメータの受け渡しには以下の方法がある｡ 

(1) 直j妾Jiラメータ 

(2) 間接パラメータ 

5.4.1 直接パラメータ

被起動プロセスに受け渡した後で起動/iラメータに変

更が生 じない場合は,パラメータの値をそLDまま受け渡

しても問題はない｡このようにして受け渡される起動パ

ラメーメを直接パラメータとい う｡ 

5.4.2 間接パラメータ

各業務の処理スケシュールの管理は各業譲の永久プロ

セスあるいは DAILY プロセス (画像系のみ) で行な

うOまた,業務抑止フラグおよび GlllSコマンド発信抑

止フラグの管理はメインプロセスで行なう｡これらの情

報は必要に応 じてそれぞれプロセス起動時の起動パラメ

ータとして受け渡すが,受け渡した後で変更が生 じる場

合があるOこの変更は当然,処理スケジュール,各抑止

フラグを管理 しているプロセスに対 して行なわれる｡こ

のため再度,変更後のパラメータを被起動プロセスに受

け渡さなければならない｡これを簡略化するため各パラ

メータの番地を被起動 プロセスに受け渡す｡このように

して受け渡されるパラメータを間接パラメータとい う｡

被起動プロセスでは,実行時,番地をキーにしてパラメ

ータを参照する｡ 

5.5 プロセス-の割 り込み

プロセス問の処理依額,通知等を行なう場合は割 り込

みという形で対処する｡この割 り込みには以下の形態が

ある｡ 

(1) プロセスからプロセス-の割 り込み 

(2) オペ レータからプロセス-の割 り込み 

5.5.1 プロセスからプロセス-の割 り込み

業務系列の異なるプロセス問の処理依穎あるいは通知

は,プロIt:ス起動時の起動ノミラメータで行なう事はでき

ない｡このためプロセス間の割 り込みでこれ に 対 処 す

る｡たとえば,テ レノ トリコマンド系プロセ ス と他 の 

GMS使用業萌系列の情報のや りとりを例にとろう. チ

レメ トリコマソド系プロセスから GMSを使用する業務 

- 46-



技術報告 (特別号 Ⅰ-1) 47

(たとえは DCP業務等)に対 して,スケジュールの通

知を行なう｡ また,GMSを使用する業務 (画像系,≡

点測距系, SEM 系の各業務)からテレメトl)コマンド

系プロセスに対する GMSへのコマンド発信依板の場合

には,コマンド発信を依宙するプpセスがテレメ トリコ

マソド系プロセスに割 り込んでコマンド発信を行なって

いる｡これはプロセス起動時の起動パラメータで相互の

情報の交換を許していないためである｡これらの割 り込

みを行なう場合は,割 り込み先のプロセス実行名,割 り

込みコー ド,必要に応 じた諸パラメータおよび割 り込む

側のプロセス実行名を設定しなければならない｡また,

被割 り込みプロセスでは,あらかじめ,この割 り込みに

対する宣言を行ない.互いのインタフェースを定めてお

く｡ 

5.5.2 オペ レIjLからプロセスへの割 り込み

スケジュール実行中にオペ レータが各業務に対して処

理依板あるいは通知要求を行なう場合はオペ レータがプ

ロセスへの割 り込みという形で行なう｡たとえば,各業

務の処理スケジュールの変更あるいはコンソールへの表

示,また, GMSを使用する業諺の GIJSつて. 発信I /ド

抑止フラグおよび業務抑止フラグの抑止あるいは解除要

求がある｡割 り込み時のパラメータの設定および被割 り

込みプロセスの割 り込みに対する宣言は前項 (5.5.1)と

同様に行なわなければならない｡ 

5.6 ファイル名と論理ファイル名 

OSM スケンユーラが累積ファイルおよび遷移ファイ

ルを識別する名称としてファイル名の他に論理ファイル

名がある｡累積ファイルとは 1回あるいは鮎数rHlのステ

ップ割 り付けの.Li /成され.以降如数のスl力処理により(F

テップによって参照されるファイルであるOまた遷移フ

ァイルとは 1!上享Iの割 り付けの出力処理により作成され,

それ以降,複数のステップによって参照され,次の出力

処理は入力処理終了後に可能となり一定の同期をもって

出力および入力処理が行なわれるファイルである｡

論理ファイル名は,いつの時点のどのようなファイル

内容であるかを識別する名称で,ステップは正常にファ

イル作成が行なわれた時のみ OSIIスケジューラに通知

し,その通知によって OSM スケシューラが命名する｡

論理ファイル名の削除はプロセスが削除依折 を行 な い 

OSM スケジューラが実行する｡ このことにより常に最

新の意味のあるファイルを識別することによって,累積

ファイルおよび遷移ファイルの管理を行なう｡前者のフ

ァイルとしては,三点測距データファイル,7-ス/サ

ンセンサデータファイル等があり,後者のファイルとし 

ては VISSR画像テ - 3ファイル,FAX 匝i像データフ

ァイル等がある｡ 

6･ オンライン系業務処理のプロセス構造

オンライン系業淡処理のプロセス系列として以下のも

のがある｡ 

(1) 画像系プロセス 

(2) ADESS系プロセス 

(3) 通報局系プロセス 

(1) 'tSDAR系プロセス 

(5) HK 系プロIt=ス 

(6) 軌道姿勢系プロセス 

(7) 三点測距系プロセス 

(8) アース/サンセンサ系プロセス 

(9) SEM 系プロセス 

l((, テレメ トリコマント系プロセス

これらの各業碗処理は,それぞれ異なる処理スケジュ

ールおよび処理内容を持ち,業務処理間あるいは業務処

理内で相互に関連して動作している｡上述したプロIt:ス

系列をメインプロセス以下同一のプロセス系列で制御し

ようとすると上位の永久プロセス, DAILY プロセス,

仰J御プロセスのプロセス領域が非常に大きくなってしま

う.これはスケシュールの変更によるプロセスの随正等

プロセスを管理する上で好ましくない｡

このため,プロセス系列を業務ごとに才1･ち,濃抜処理

問の処理依掛 まあらか じめイソクフェースを止 め て お

き,｢割 り込み｣という形で行なう｡また,LjE燐処理内

では ｢時間持ち｣およびフローの同期T,御によって澄梯lu

処理プロクラムを順次実行させることによって*ソライ

ン系のスケ･)エール運用を行なう｡以下各X湧処理ごと

のプロセス系列のfL道と敵能概略を述べる｡q

6.1 匝l像系プロセス

画像系菜預は い I i･Llされる VISR L__‖ip-Sからj;i S :: T,. l/

タを VIS Ejlt SR --メSR Iui S rfチークファイルおよび VI

花暦77イル ((ぷ気テープ)に編集作成し, VJSSR画

像テーノから種々の FAX画像を作成 して[)的の目線に

出力する処理を行なう｡ VISSR画像デー タ脹信および 

FAX画像デークの GMS回線へのBL信を行なう)l 出合は, 

GMS-のコ7-/ド発信を行なうため, テレメ トリコて

ソド系プロセスとインタフェースを有している｡また,

画像系プロセスで, VISSR画像デークを収門･するため

の S/ Snhoie n aaBuffrDB (ycrnzradD t e) 巡用情報

を作成 して,川線を通して CDAS に配信する処理およ

び赤外画像データについては輝度と黒体温度との対応, 
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可視画像テークについては輝度 とアルベー トとの対応を

決定するたム7の VIS lリフレーション処堺も行な) SR キi

う｡

J' i ) L ( lIl画像系プロセスのfflijLfを Fl..･～,FIE:･1).F.i, l, 

FjL･1q 2に示す0 

6.1.1 画像系永久プロセス

画像系永久プpセスほ配下のl州象系プロセス1体を ;L._ゝ u

御するプロセスで以下の機能を持つ｡ 

(i) 画像系スケジュールデータプロセ7､のiig択依頼 と

その起動
 

(2 -l像系スケンユールナ一夕プロ七 -,
) (j に正義されてr /


いる D･- Y ,
UL iラ J-クの管理 

(3) 画像系 DÅlLY プロセスの起動 

(4) メインプロセスから受け渡される GITSlや'用抑止

/解除フラグの管理 

6.1.2 画像系スケンユールナ-,;プロセ ス/

画像系業務は Gll L臨時運用八g-の運用Sの蝕運用およC､ A

形態によって処理 -け, ジュールが異なる｡画像系スケシ

ュールテークプロセスは画像系の- Flの運用形膳を定義

した 7']モスで TajC2に示す種フ. ll カがあるO

由魚系スケジュールテ-タブpセスに定義 されている

パラメータを DATLY パラメータとい う,DへILY パラ

メータには棚像系業務を日単位で制御するために必要な

共通パラメ-タと,3時間単位の VISSR-FAX 業務, 

S/DB適用情報作成配信業務, VTSSR キ il))ブレーシ

ョン業務の制御単位 (DAILY フローと呼ぶ)ごとのパ

ラメータがある｡共通パラメータに記述されている内容

は以下の通 りである｡ 

(1) DAILY フロー起動フラク 

(2) 画像系スケンユールデータプロセス名 

(3) 翌 Elの画像系スケンユールチークプロセス選択依

頼時刻 

(4) 画像系 DAILY プロセス起動予定岬聞 

(5) GlISのスキャナ/センサ選択
 

(() SDB運用情報ファイルグループ
i /

また, DAILYフp-/ミラメータに記述 されている内

容は以下の通 りである｡ 

(1) 実行種別 

(2) パラメータ定義 プロセス名 

(3) 画像系制御プロセス名 

(4) パラメータ定義 プpセス起動予定時刻 

(5) 向像系制御 プロセス起動予定時刻 

lG 定義 プFセスおよび画像系制御プロセ) パラメータ' =


スのプロセスベース時刻
 

(7 j-ソ番号
) スケジュールパ .7

両像系スケシュールテークプロセスは起動された時点

で両像系永,It/プロセス内の領域に上記パラメータを転送 

(Refer to Fly.10) (Refer to F⊥弓.ll) (Refcr とo Fig.12) 

( )Naeo r1c STm fp･c S

Fig -C tutleO g )t rc lg･9 P10eSSSrcu. H maeIaaPoessn
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(rl).･r:･YヒcrnaL Step 

Fig･1 lC S ･Ci】eO SSR DaaCall)aln PllC Slg2 PJ0eSSllu U･ fVI t b.tO 0eSn

する｡ 

6･1.3 佃像系 Ⅰ)LllLY プロセス

両像系 DATLY プロセスは,起動時の D.＼lい 'パラメ

ータの内71.にしたがって配下の画像系の各制 御 プ ロセ'{

ス,およびパラメータ定義プpモスの11･I御を行なうプロ,J

セス二,以下の駿能を持つ｡ 

(I) パラメータ足先プロセスの起動
 

(2 /峠 ･臨時 SSR FAX -) Ig VI - 制御 7口モスの起動 

(3 ' VISSR-) 近時 ･･A FAX 制御プp七スの起動
 

(Ll) S/DB 運用情雑作成配信制御プロセスの起動
 

(5) ､一TSSR キャリブレーション制御プロセスの起動 

(6) パラノ-ク足 指プロセスから受渡される制御/ミラ

メークの管理 

6･･l パラメータ定義プロセス1L


パラメータ定義プロセスミミ, VISSR F.
- lX業材の処町

スケジュールと処理 /1ラメータ,および S/DB運用情椛

作成のために必要な処理/ミラメークを定義 したプロセス

であるCこのプロセスは′1ラメーク定義プロセス起動7,

定時刻にしたがって,後述する定埠 ･臨時 VJSSR-FAX

制御 プロセス,定時 ･軌 VISSR-FAX 御御プロセスの

各制御プロセス起動緯刻の 1時間前に画象系 DAILY プ

ロセスから起動される｡この 1時間前の起動は VISSR-

FAX業務に対するオペ レータによる処理パラメータ の

変更を行なうための猶余時間を考慮 したためである｡ 
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52 技術報告 (特別号 1-1)

パラメータ定義プロセスにIjf義されている処理スケ

ジュールおよび処理パラメータを制御パラメ ー タ とい

う｡ 制御/ミラメータには 3時間単位の VISSR-FAX 業

萌全体を制御するために必要な｣巨通パラメータと, VIS 

SR 集信, FAX 作成/配信の各業務の制御を行なうた

めに必要なパラメータがある｡共通パラメータに記述さ

れている内容は以下の通 !)である｡ 

(1) GMS ･Slモー ド設定時間 

(2) GMS ･Slモー 冊亨除時間 

(3) GMS ･ S3/S4モー ド設定時間 

(4) GMS ･ S3/S4モー ド解除時間 

(5) FAX 画像種別ごとの FÅX 定義テーブル 

(6) FAX 画像のアノテーショソ通信文 

(7) FAX 画像の座標モー ト 

(8) FAX 画像のピクセルシフ ト 

(9) FAX 画像のラインシフ ト 

VISSR 集信および S/DB碓用情報作成のためのパラ

メータの内容は以下の通 りである｡ 

(1) 定時 VISSR,臨時 VlSSR,凧 VISSR の各 VI 

SSR 集信の処理区分 

(2) VISSR 集信の起動抑止フラグ 

(3) 画像パラメータ編集プロセス起動時刻
 

() 画像パラメータ編集プロセス処理時間
4


(5 SR 集信プロセ -,聖動時I/J
) VIS /r bl

(6) VISSR 集信時間 

(7 )プレーショ-) キャ. /闘絹偏災プロセス起臥時刻 

(8 )ブレーション｢;') キャ. 削F編柴処理時間 

(C / SDB-ッダレコーl?SDB運用情報作成のため /

ド各号, LBR (L s ' em Rcre)グ l)ソトacLBa eodr

Phs ol opの有軌 PLL( aeLrtLo)コー ト, S/DB

スキャンモー ド 

(ll l r-X画像J) 下位プロセスの実行 F, i:1 jアノテーシ

ョ./,S/DBTノテ-/ヨソ.=使用される向後時刻

的 定時 VIS r SR S Rの VISSR,臨 ■§TlS ,凪 VIS S R

観測モー ド 

(3 S 71用センサと業信データの選択1) Vi .SR の[ll


(14 臨時 VISSR 肘言に必要な走査中心緯度
 

(19 S R 渠信に必要な走査 rll
脚 与 VIS !数


吐吟 キャリブレーション活用編紫の戯能選択
 

(7 SR 画像チーク7 -イルグループ名
1) VIS ,

08 画像パラメータファイ′レグループ名

上記パラメータテーブル:J有年 VIS 読時L SR 集盲,

VISSR集信, 風 VISSR集信の各々に持つ｡ FAX 画

像作成および配信のためのパラメータの内容は以下の通

りである｡ 

(1 Lか J_) 各種 FAX i麺濠の処華3区分 

(2) FAX画像作成/配信起動抑止フラグ
 

() 補助図形作成プロセス起動時刻
3


() 補助図形作成処理時間
4


(5) FAX 画像作成プロセス起動時刻 

(6) FAX 画像作成処理時間 

(7) FAX 画像配信プロセス起動時刻 

(さ) FAX 画像配信処理時間 

(9 r線配信を行なう場合の配信プロ) FAX 画像の 2LTT

セス起動時刻 

(1q FAX 画像 の 2回線配信を行なう場合の配信処理

時間

･J) FAX 定義テーブル名l

tll r]) 可視画像または赤外画像の FAⅩ LH像作成選択 

(分 FAX 画像の配信回線1


凋 異なる配信時刻によって 2回線配信を行なう場合


の配信J可線


掴 部分円形または半円形画像を作成する場 合 の み
 

FAX 作成情報のチェックビット位置
 

(尋 FAX 画像データファイルグループ名
1


(i◎ グリッドファイルグループ名
 

(17 -'
) グレースケールアノテーション77 .ルクループ

名

上記パラメータテーブルは全ての穐項の FAX画像作

求//配信の業傍ごとに持つ｡パラメータ定義プロセスは 

"スケンエールバターンりをパラメータとして起動され

た時点で, 必要なパラメータテーブルを画像系 D:lILY

プロセスの損域に転送する｡ 

6.. Lii像系制御プロセス15 :l


画穣系制御プロセスには以下のものがある｡


･1) 定時 ･臨時 VISSR-FAX 制御プF=モス 

(2) 定時 ･風 VISSR-FAX 制御プFモス 

(3) S/DB運用情射乍成/配信制御プロセ ス
 

() VIS コとス
i SR キャリプレーショソ制御プ.

郵 象系制御プロセスは,各制御プロ}:､ii動=I憲時刻7I3 .,

に従って画像系 DAILY プロセスから起動されるOそし

て起動パラメータ (間接パラメータ)で票渡される制御

パラメータの定義内容に従って,同期をとりながら Fl･g

l.L, i.lFg1に示す下位プロセス'lFgl, i.2 D制御を行なう｡ 

2 1
6. .DESS系 プロセス 

ADESS系業務は ① ADESSから送出される気負デ

ータをjEご用ファイルに編集作成する処理｡(空 ADESS運

用情報データを編集してライソプリンターに出力する処

理｡ ③ BATC日 系で処理され共用ファイルこ作現され 
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技術報告 (特別号 Ⅰ- 1) 

( );Name of process 
(工):工nternal Step 
(E);External Step 

Fig 5 PoessSlutr fAs) t .C lg.1 rc t･CUeO 呈ÅR DaaPlOeSSn

た帆チ ー ク , VISSR 格子点テ ー ク,広域放射海面水温 通報局系業務は通報局から送出される観測 チ ー クを 

テ一 夕を配信する処軌 ④ GMS経由で収集した DCP GMS経由で収集し, ADESS配信ファイルに編集作成

テ～ 'JJ,ASDARデータ等を配信する処理を行なうC する処理および編集した観測テ一夕をラインプリンター

上記業務の処理スケシュールは ADESS系スケシュー に出力する処理を行な う｡

ルチークプロでスに定義する｡ ADESS系プロセスの構 上記業務の処理スケノ =.-ルは通報局系スケシュール

造を Fig.13に示す.ADESS系永久プロセスは ADESS チークプロセスに定義する｡通報局系プロセスの構造を 

:運用情報制御プロセスの起動 , DAILY切替え時刻にし Flg.111に示す｡通報局系永久プロセスは通織局系スケ

たがって DAILY プロセス,スケ /エールテ一夕プロセ シュールテ～タプロセスに定義されている DAILY切替

スの制御を行な う｡また交替ファイルの管理を行なう｡ え時刻にしたがって通報局 DAILY プロセス,通報局ス

DAILY プロセスは起動パラメータで受渡される処理ス ヶンニールデータプロセスを制御する｡通報局 DAILY

ケジュールにしたがって同期をとりながら下位プロセス プロセスは起動パラメータで受け渡される処理スケジュ

の制御を行なう｡ ールにしたがって同期をとりながら下位プロセスの制御

を行なう｡なれ 収集された通報局テークは, ADESS

6.3 通報局系プロセス 配信処理によって,ADESSに配信される｡ 
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55 技術報告 (特別号 Ⅰ-1) 

( )ニName ofprocess 
(I):InternalStep 
(E):ExternalStep 

Fi. 6 P̀ C t tl fllueepn aaPoessng 1 lOeSSS川CueO oskeigD t rc lg 

6. rS)l4 tI_R系プロセス 

ASD:＼R系菜取 去 ASDAR から送出される観測チー

クを GtllS稚山て収集し,ADESS配信ファイルに編集

作成する処呼および編集した観測テ一夕をラインプリン

ターに出力する処理を行なうC上記業磯の処理ケジュー

ルスは ASDÅR ス ケ ジュールテ-タ7'ロ･tスに定義す

る｡.A °AR系プロセスの構造を Fi. 5に示す｡ ASs . g 1

DAR系永′ク､プロセスは ASDARスケジュールチークプ

ロセスの D1mY 切替え時刻にしたがって ASDAR D 

AIい'ソロ七スの制御を行なう｡ DAILY プロセスは起

動パラメータで受け渡される処理スケジュールにしたが

って同期をとりなから下位プロセスを制御する｡なお,

収集された .＼SL)AR データは, ADESS配信処理によ

って,ADESSに配信される｡ 

6.5 HK 系プロセス 

HK 業務は GMSから送出される PCM (PulseCode 

Modlto) テレメ トリテ-タから, HK ファイル,uain

HK 編集ファイル,HK 複写ファイル (共用ファイル)

を編集作成する処理を行なうOまた,必要に応 じて GOC 

(GMSOprtn oSl)を使用して HK 編集デーeaigCllOe

タのグラフ表示等の処理を行なう｡HIく系プロセスの構

造を Flg･16に示す｡ 上記業務の処理スケジュールは 

HK スケシュールデータプロセスに定義する｡HK 系永

久プ p七スほ HKスケジュールテータプロセスの DAIL 

Y切替え時刻にしたがって DAILY プロセスおよびスケ 
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56 技術報告 (特別号 1- 日 

( );Name of prccess 
(E):External Step 

Fi.7 PoessSrcueo OAPelto aaPoessng 1 rc tutr fS rdCinDt rc ig

ジュールデータプロセスの制御を行なうo DAILYプロ

セスは起動パラメータで受け渡される処理スケジュー′レ

にしたがって同期をとりながら下位プロセスを 制 御 す

る｡ 

6.6 軌道姿勢系プロセス

軌道姿勢業掛 ま1日に 1乱 BATCH系で処理され共

用ファイルに作成されている精姿勢予測7-.)イル,粗姿

労予8号J /ラ(ソ系のそI7ァイル,軌迫予測ファイルをオ.

れぞれのファイルに役写する処理を行なう｡また,/Tノ

ライソ系の予測ファイルを使用して,GOCに衛星直下

息 スピン軸の角度等をIR示する処理も行な')O軌道姿

勢系プptスの構造を Fl･1 P1･g 7に示すC 軌道姿iJ5系永

久プロセスはスケジュールテ-3Zプロセスに差益されて

いる DAILY切替え時刻にしたがって,7,測フIrイル叛

写プロセスの詣り御および交替ファイルの管理を行なう｡ 

6.7 三点測距系 プロセス

三点測拒業務は 1日4恒1観測収袋される三点測距テ一

夕を共用ファイルに累積作成する処理を行なう｡三溝測

距を行なう場合,GMS-のコマソド発信を行なうたLj,

テ レメ ト1)コマンド系プロセスと GMSへのコマソド発

信のインタフェースを持っている｡上記業務の処理スケ

ジュールは三点測距スケジュールデータプロセスに定義

するO 三点削距系プロセスの構造を Fig･lさに示す.

三点測拒系 丸久プロセスはスケンユールテーノZ-/ロ七ス

に定義されている DAIL 111iU llって,≡Y切替え≡3Jにした;;

点測距 DAILY7ロ七スおよびスケンニ-ルテータプロ

セスの制御と処理スケ/ユールの管理を行なう｡三点捌

距 D.lYプロセスは起動パラメ-クて受:ナ渡される処lL

理スケジュールにしたがって同期をと r)ながら下位プロ

でスの制御を行なう｡ GIT -･!ソーヲ賃ノ: 三三Sへの =- ､さ(-岬:

点測距制御プロセスで行なう｡ 

6,8 7-ス/サンセンサ系プロセス

アース/サソセンサ業坊は GlI TffiSから3tHされるリア

ルタイムテレメ トl)デ-タを 1日8r可編賢し,共捌 7 ア

イルに累債作或する処現を行なう｡_ _処群スケ卜記芸袴7)


ジュール:エスナシュールチークプロヒスにで差する｡ア


ース/サン七ソサ系プロセスのfll.道を F･..1
Ii iL･l9ニ示す｡ 

7-ス//サンセンサ系永久プロ七,'は処理スト,1ニ-ル-t

の管理,スケ/' J ,蓑されているエールデー.Pプロセスに'ii

DAIL g･ tLY切替えlj刻にしたがって, D:llY プロセス,

スケジュールデータプロセスの制御と交停7-イノしの管

理を行なう｡ DAlLYプロセスは起動パラ,i-ノとして

受渡される処理スケソエールにしたがって, 和 明をとり

ながら下位プロセスの制御を行なう｡ 
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( ):Name of Process
 
(工):工nternal Step
 

Fig 8 PlOeSSS.cu･ f TRlR 1ュaPI∝eSSll･1 ･C tutleO i )t ･ ig 

6･ L環境モニタ系プp七ス 1 テ ンメ ト1):･･ ,'I/ロ七ス9 宇llT 6･0 ･ て / 卜i.,

芋/LT { まP )ア ー テ レ;トリコマン ト業軌 まG入′Sを使用する業績 内I環坑モこう買掛 CM テ ンメ ト. クの中か I (

ら SEIIサブコ ミデータとl対蓮 HK サブコミチークを 懐系菜臥 三 rf.測距系業乱 SEM 系業務)からのコマ

抽出し,共用 ファイルに一日分累積作成する処理を行な ン ド発信依練の受付け とコ･-:ソ ド発信. コマン トマスタ

うoSEI .r ファイルの′t=.Iキャリブ ン-ショソのために GlSへのコマ iW,システムダウソ時および コてソ ド処理

ン ド発1'Eを行な うため,テ ンメ ト1)コてソ ド系 プロセス ステ ′7L異,,rr終了時の l)力/IT)処理等を行な う｡テ ンメ

とイソタフ=: 7,を 持 つoSL二M 系 プロセスの 構造を トーIコ一､′ソ ド系ブFL七スの構造を Fig･21に示す｡ 

Fi･2 EM 系永久 プp七スは, スケジューg 0に示す. S

ルチー ク71ロ七 スに定義 されているファイル切替え時刻 6.10.1 テ ンメ トリコマン ト永久プロセス

に したがって,スケジュ-ルテ一夕プロセスと SEIIフ テ ンメ トリコマント永久プロセスはテ レメ トリコマン

ァイル作成 プロセスの制御および/k替 ファイルの管理を ド系 プロセスの最上位に位置 し,メインプロセスか ら軽

行な う( 条件に起動 される｡下位プロセスとしては ① コマン ド 

1f,御 プロセス ② コマン ドファイル更新 プロセス ③碓Tu

- 57-
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rocesseofPNam
:
)
tep 
:eJ

( ): lS
lS

Itnerna
Etxerna
:
)

Ⅰ
E( )芸 

nonLr.leet trucurroci 2g.F 1 P essS eofT meyadCmma ingrocdP ess

認処理プロセスがある｡以下に初期起動時処理とスケン ル更新プロセス"を起動する,この処理はスケシュール

エール実行時処理に分けて,その放能を述べる｡ チークプロセスの起動と並行して行なうO 

011..61. (3初期起動時処理 .,

(

GMS確認処理の要否と 搭載機岩の選択) n

1) テ L,メトリコマソド系処理スケジュールの初期設 GMSを使用して業務を行なう場合, GMSの傑準It 

定

テレメ トリコマント系処理スケンエールは他業務処理

- ト (S5モー ド)から各運用モー ドに,モー トを変更

して業務を実行することになっている｡

4

スケシュールと同様,主記憶上で当日分と翌日分の管理

を行なっている｡初期起動時はテレメ トリコマンドスケ

ジュールテータプロセスを 2回起動する必要がある｡た

だし,翌日分のスケシュールデータプロセスを起動する

場合はプロセス起動時のパラメータ "プロセスベース時

刺"を2時間プラスして起動する｡ 

初期起動時の GMSは障害等のため必らず Lも標準状

乙酎こなっているとはかぎらないoこのため標準状態を確

認する処理が必要であるOこの GMSの運用モ- ドを標

準状態とする処理を,確認処理と呼んでいる｡確認処理

にはてこュ7ルモー ドと自動モ- 卜がある.テレメ トリ

コマンド永久プロセスは,この確認処理の起動の更否,

および GMS搭載機器 (スキャナ,センサ等)の問合せ

をオペ レータに対して行なう｡2() コマントテーブル初期化

コマソト処理ステップが衛星にコマソト発信を行なう

｣ 

5

() 確認処理プロセスの起動

憶上に読み込む処理をコマンドテーブル初期化という｡ テレメ トリコマンド永久プロセス自身が GMSの漂準

コマンドテーブル初期化を行なうため "コマンドファイ モー ドを認識する必要があるため,確認処理プロセスを 

9-

ために必要な情報をコマソドマスターファイルから主記

-
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起動する｡(3)で確認処理を動作させた場合は,このプロ


セスは起動しない｡
 

(5) コ一･･ソド制御プロセスの.起動

確認プロセス起動終了後,コてソド;IE御プロセスを起,j

動する.,kl ミ Jとして() L ,SL励 .ラノー / 3でオベ レーjから応Fr

のあった GllS E- 主系,冗長系)の, ラメータ搭載債:I( (

がある｡起動が正常に終了した場合はメイソプロセスに

対 して初期設定完了の通知を行な うOまた,オペ レータ

に対 してほ初期設定完了の J y セージをコンソールに出

力する｡ 

6･10･1･2 スケジ 1-ル実行時処理 

h) スケジュールの管理

テンメトリコマンド永久プロセスは GMSの 蝕,制


御,および CDl
:S保守のスケジュールを管理し, 該当

する時刻になるとコマンド稚ll'MプpJ=スに割 り込みで通

知する｡ i. /.記 -Aケジェールが日界をまたがる場合は日界


の前後で通知する｡
 

(2) スケジュールの通知 

GMSの蝕時間帯,DCP系業務は時計式 DCPの収集

だけを行な うため, 蝕スケジュールを一 日に 1回 DCP
業務の日界時の割 り込みに対する応答として通知する｡

また,オベ ン一夕によって,蝕スケジュールの変更が行

なわれた場合も,その都度 DCP業務に対 して割 り込み

で通知する｡ 

(3) スケジュールの表示

オペ ン-クから,当日あるいは翌日のテレメ トリコマ

ンド系処理スケジュールの表示要求があった場合,該当

するR付の処理スケジュールをコンソールに表示する｡ 

6.10.2 テレメ ト1)コマントスケジュールチークブロ


ーヒス


テ レメ トリコマントスケシュールデータプロセスは 1


ケ月単位で日ごとに GMSの蝕, 制御, および CDAS

保守のスケジュールが定義されているプロセスで,日界

時にテ ンメ トリコマン ド永久プロセスから年月日を起動

パラメータとして起動される.起動された時点で該当す

る日付のスケジュールを索引し,永久プロセス内のスケ

ジュール領域に転送する処理を行なう｡索引エラー (起

動パラメータの年月日が合致 しない等)の場合は,該当

する日付のスケジュール 目無 し"として永久プロセスに

通知する｡

テ ンメ トリコマンドスケジュールテ一夕プ ロセ スは 

- 60
 

H'FJ が改まる時点でスケジュールファイル上の該当J･r

するプロセスを最新のものに置き換えなけれ ば な らな

い C 

6･10.3 =てソド制御プロと 7･

=てソド制御プpセスはテンメ ト1)コー:ソト永久プロ

セスの直下に位托し永久プロセスから起動され,システ

ムタウンの-杯盤が発生するまで永久に動作するプ pセス･
イ_J一･′
しの J3〇

下位プロセスとしては ①確認処理 プロJ=ス (参コマ

ント▲ファイル更新プロセス ③てこュ7ルコマントプロ

七 71がある)

以下にコ-:ソトrl御- ;Iii /ロ七スの主な掩能を一べる｡j i

(1 現世系, Sll1I系の各業務から自動) 画像系,三点D :′

発信,手動発信,CDAS発信のいずれかのコマソド発信

依析 (プpセス11動起動 コてソト処現)に対 して,GMS

の運用モー トの設謹および解除を行なう=-..'/ド処坪ス

テップを起動する｡

また,オペ V-タからコ-､･ソド制御プロセスへの割 り

込与でコマンド発信依軒こ十ベ ンークrEE動 コマ./ド処理)

があった場合,.T二ュ7ルコマンド処理ステップ,随時

7ニュ7ルコマンド処理 ステップ,緊急マニュアルコ-､, 

1/ド処理 ステップのいずれかを起動する9 

(2) システムリカバ リ時,コマンド処理ステッフ異常

終了特に G./Sの運用モー ドをを標準状態にするための1l

確認処理プロセスを起動する｡ 

(3)蝕の G E; 1業E]( ÅDMSの管理は宇'ii開発7i Z y SA: 
hTtoa pc e′lp n ec)で行なうo 蝕ainlSaeD＼eometAgny

開始時にはコマ ./ド発信局を PIÅSDAに移行し, 蝕終

了時にはコマンド発信局を MSCに移行する｡したがっ

て.蝕時処理として,蝕開始l酎まGtS;B用モー ドを S_I.'

9に設定するためのコマンド処理ステップを起動し,蝕

終了鴨はS9の解F,Rを行なうためのコマソ ド処理スチッ

ソを･起動する｡

＼ADA で Gl よう場合は, SヽS lSの制御を行T ICから

のコマンド発信を抑止 しなければならない.このた軌

制御時処理としてコ｢･ント発信を抑止するためのコマン

ド処理ステ ップを起動する｡ 

CrA ( ] llS)S保守 =)ノーシ｡ソも含む)の特は _ Cか

らのコマン ド発信を抑止しなければ Ti:らな いOこのた

め,CDAS保守時処理として,コマンド発信を抑止する

ためのコマ ンド処理ステップを起勅する. 

(j) スケジュール運用中にコてソドマスタ77･イルの 

-
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入れ替えが必要になった場合にオペ レータから割 り込み また,コマンド制御プロセスおよびコマンド処理ステ

があった時点でコマソドファイル更新プロセスを起動す ップが管理している GMS運用モー ドを標準状態にする

る｡ ため以下の確認処理ステップを起動する｡ 

① コマソド発信なし確認処理ステップ 

) コマンド制御プロセス配下で実行中のプロセスあ

るいはステップを緊急に終了させたい場合がある｡オペ

5
(

05.61.
 コマンドファイル更新プロセス

レータからの割 り込みがあった時点で,実行中のプロセ コマソドファイル更新プロセスは初期起動時に永久プ

スあるいはステップを強制終了させる｡ ロセスから起動され,コマソドテーブル初期化ステップ

を起動する｡また,スケジュール実行時はコマソド制御

04.61.
 確認処理プロセス プロセスから起動され,コマンドファイル更新ステップ

確認処理プロセスはテレメ トリコマソド系業務の初期 を起動し,終了後コマント Ijl-ブル初期化ステップを起

起動時には,永久プロセスから起動され,スケジュール 動する｡ 

実行軌rまコマソド制御プロセスから起動される｡確認処

理プロセスは GMSの運用モー ドを標準状態 に す るた 06.61.
 マニュアルコマソトプロセス

め,必要に応 じて以下の確認処理ステップを起動する｡ マニュアルコマソドプロセスはコマソド制御プロセス

① 確認処理ステップ から起動され,必要に応 じて以下のマニュアルコマソド

② 確認処理用特殊観測 2ステップ 処理ステップを起動する｡ 

③ 確認処理用マニュアル処理ステップ ① 即時マニュアルコマソド処理ステップ 

② 随時マニュアルコマソド処理ステップ 

- 1-6
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bde.iescr

fortaitecotaionaIt tnerna者を IDCP( lD aColl nPl m),

fortaitecotaR iegona後者を RDCP( lD aColl nPl m)1

本システムは, GMSのデータ中継機能を利用し,海 の場合は気象衛星センター)からの呼出し信号を受けて

. 収集システムの概要 

と言う｡ また, DCPのデータ送信方式により次の 2つ

収集システムの構成 の型式に分類している｡ 1つは衛星運用セソクー (GMS11.

上の船舶やブイ,或いは航空機に搭載された気象観測装 データを送出する呼出し型 PtogaeItnDCP( err dDC )

置,また,離島や山岳地等に設置された有人無人の気象 であり,もう1つは DCP自身が時計を内蔵し,設定さ

観測所で観測された気象チークを収集することを目的と れた時刻になるとデータを送出する時計型 DCP ( -fSle

4したシステムである｡ GMS直下点 (東経 10度の赤道

AI

PitmedDC

ことを特に ASDAR(

)である｡また航空機に搭載される DCPの

jg.

/上)を中心とした,地球総面積の約 14を占める広い領

域の何処からでもリアルタイムで気象データが収集でき と呼ぶ｡ 

るという点で,画期的なデータ収集手段である｡船舶, DCPで観測され,送出された気象データは F 2に

tfrcraj tatiStato elleD aR )leay_ 

C

ionttaiotiiusta
n
n
Co

示すように,GMSを中継して気象衛星通信所 (DAS: 

mmadadD a仝q n旦 )で受信され

航空機等に搭載され,あるいは,離島山岳地に設置され,

Dtaa気象データを通報する施設のことを通報局 (DCP: _ 

blroa 

htc

rs

heta

F


lr


forta

(


iteco
Coll nPl

DCPにはいくつかの種類がある｡GMSは世界気象監 については,CDAS内でデータ形式の変換処理を行なっ

WWW :Wod We rWa ) および第

GARP 全球実験 (GGE:Fit CARP G

m)と称する (以下 DCPと呼ぶ)｡ る｡受信テークのうち ASDARテークと IDCPデータ

た後,またその他のテ～クについては受信した生データ視計画 

-の形式で直接 CDASDPC間地上マイクロ回線 を経 由一次 

し,気象衛星セソクーに集められる｡ ここで, DCPの

種班毎にデータの変換及び編集処理が行なわれ,ブレテ･g

tnE ixperme )観測網の一環として打上げられたが,同じ

目的で他に四個の静止気象衛星が運用されている (Fi

旦d d旦wi m)及びt

taaitto

tseinhtcn
in
i

ィン化された後,気象庁の ADESS (些u mac D 

ga g阜y 

1参照)｡船舶や航空機のように,一つの静止気象衛星

視野領域から他の静止気象衛星視野硯域へ移動するクイ

_ 

bloaCTS (与r 

isT khae,

6

Miy
ksu


ブと地上に設置された局や海洋ブイなど,一つの静止気

Ya oMoOI aS

3-

tyseioi tncaleco王e mmu nS m)回線を経由し,世界の気

象衛星視野領域内でのみ運用されるクイブとがある｡前 象官署にデータが配布される｡ GMSの DCP回線は,

桃井保清､坂井武久 IAKA

-
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呼出し信号用として,lDCP凧 RDCP用および予備の

計 3卜i7線,データ報告用として,1DCP用33回緑,RDCP

用 100 回線,計 133回線分有している｡ 1回線に収容出

来る DCPの数は,時計型 DCPは15局 (タイムスロッ

ト2分間), 呼出し型 DCPなら30局 (データ長 1分と

して),AS) 0lARは3局である. 

1. rヨミD Pシステムの開発と静止気象i'TT2 ,成 C	 I･･星調整

会 誠

は用 でも述べたように,WWW 計画および FCCii観

測網の一環として,現在地球 ヒに5個 (他に米国は 2個

のj･･IitT こ(:i	 げら..星を扶有している)の静止気象衛星が打｣

れているが,その日的からして,観測内容やチークの収

集 ･配布 ,GTSJj線による配信や街星中継による FAXL T]

放送など), また取得されたテークの利用にじけ る問題

など,街星運用者間でいろいろ調整や標準化が必要とな

る｡特に IDC/ DARは, 5個のすべてのFL1迫にアPAS	 i--)

クセスが可能でなければならず, このため衛星や DCP

装置の-ー ドウエア特性や運用方法等について,衛星適

用者間で調整や標準化が必要である｡

柿J手‥/ii用割 .lの調整の場として,192 ,旭JF., I 7年以来 '静

止気/it.1 Oi l C Coodnto cm gof7星説J'会.A (GMS‥ riainmet f

旦es LO-r･空eCrlgClSt‖t)が街星打上げoは･IIa) tLOCola aele


国及び WMO が参加して開催され 17'I)と17
93JFOj 99

年 3rl Lには東京で第 3回および第 9r順 止気象衛星調整

会議が開催された｡ 

ID PシステムにIJC RL, これまてに静止気象衛星調紫

会議でW .j･tされた事項のうち主なものを以下に示す｡ 

○ テ～タ収鎌責任領域 

o DCPテータ送信方式と送信テ一夕形式 

○ データ送受信周波数と周波数帯域


〇 DCP送信電力と衛星送信電力


C) DCP装InHの標準仕様


〇 CTS回線-の配信形式


〇 DCPシステム-の加入承認手続き
 

o	 self-timedDCP と lnterrogatedDCPとの比較

検討 (18年まtは Sl-ti dDC91 -. cf me Pのみを逆用)

〇 八SDARの運用支援

〇 DCP/ASDAR信号のモニク機能設描 

これらの取決めは, 1LLllの調整会議で確定することは

少なく,何度かの会議で修正されて現在の勧告となって

いる｡このように,会議を重ねるごとに最適なシステム

か確立していくことは望ましいことではあるが,システ

ム開発途上における変更は,一方で種々の問題を投じる

結果となった.一例として,データ伝送方式は第 5何調

整会議までは調歩式伝送方式であったのが,策 6回およ

び第 7I1 整会議で同期式伝送方式に変更された｡しか.ほ司

し,気象衛星七ソター設侍 (CDAS十･DPC問の DCP回

級)は既に調歩式で開発されており,変更に要する経費

を最少にするため, lDCJAS) DP/ lARについてのみ,C

▲ヽSに ミニコンt=.ニータを導入し,同期/調歩変換を行

な うことになったが,i,DC. Pシステムの統一性を欠く

結果となった｡

また,調整会議では,キャリアバルーン (/ミルーソか

ら落下 ノー '?ソデを落下させ,大気の3.直分布観 測 を行 な

ラ)計A_iiii D(t7YgtO ii)ゾソテ (dや NAVAl l'号ialnI__d 船か

ら,;/し-ソを上げ,,:ルーソの位位は航行援助電波を利

用してT,出する)計画なども収上げられたが,諸般の理t

Ijiで立消えとなったものもある｡ 

2. DCPの種芋責とデータフォーマ･.Jト 

L)CPからiBZ土L.Sれる送信信号は, キャリア, ビット

剛汎 同期ワー ド,ア トレス,観測データ,ROT ( dEn

ofTIanmiso･ S sin) から構成されているo キャリア･ ビ

ット円弧 同期ワー トについては, 全ての DCPに対し

て同じであるが,ア ドレス,硯測データについては･そ

れぞれの DCPによって異なる○ また,EOT について

紘,IDCPと RDCPによって異なる0 

2.1 i)CPからの送信信号 7 A-マット-

DC I 3 ,プトは,Fi･3の通Pからの送信信Jlのフノ--- g


りである｡
 

1) -.
* I･リア

無変.::.･沖 十リアて,受信矧立のロック* -/に使用する

(5秒)｡ 

2) I･j調ビットL-l

ー 5 sec- ◆250 bltラー 15 blt→ ← 31 blt→ 
Fi. as sso inlfl)a rm D Ig 3 Trnmiinsga o.lltfo C)
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66 技術報告 (特別号 1-1)

ビット同期を確立するために使用する 1,0, 1,0 

--･のシーケソスである (2･5秒)｡ 

3) 同期 ワー ド

ワー ド同期を確立するために使用するMLS(Maxlmal 

LierSqec -4378na eune･-22())コー ドである｡ 

4) ア トレス

ア トレスは個々の DCPに対 して固有の値で,所属衛

星,DCP種煩 , シリアルナンバー等によって定まり, 

0 4 8 12

これは衛星運用者が利用者に割当てる｡ア ドレスには, 

312 C Bs, huhr,H cunhe/1B H コー ド (oeCadui oqeg m

によって発見されたランダム誤 り訂正符号) を使 用 す

る｡ア ドレスは DCPに対 して呼出しする時と,受信デ

ータをデータ処理する時に使用される｡ア ドレスの形式

は IDCP と RDCPによって異なっている｡詳細につい

ては,Fi. gg 4と Fi･5に示す｡ 

5) 観測データ 

IDCPの場合は,インターナショナルアルファベ ット 

16 20 30 (bit) 

(1)t l l (2)l l l l lSerial number.チ . T . T . I . 告 0BCH check bits 

n - 0･～9,A～ F 

(1) Sate11⊥te OperatOr (2) DCP type 

0 USSR ASDAR 

1 ESA SHⅠP 

2 ESA 

3 ESA 

4 JAPAN 

5 JAPAN 

6 JAPAN SHIP (TEMP) 

7 n○t used 

8 USSR 

9 'USSR 

A USA 

B USA 

C USA 

D 一冊40 

E WMO 

F nOt used 

Fig.4 mCPaddressstructure 
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76技術報告 (特別号 Ⅰ- 1) 

0 21853 21 30 

(1)tt (2I) (l3)l (4)l l l Ser土al n bum er BCH check b土ts 

t trucuredr

-

esss

bO bl b2 b3 b4 b5 b6 b7 b8 b9 blO 

b1 b7 

dig.F 5 RDCPa

irsteiransmbO 土s t t d f t 
do eつ.工.A.N( 5 c

b8 tipar y bit 

17

ig

bum eveiton a

No

1

6

a

hroug

ts o.

N 5o.

h b7 c n e n n r of H

0中 c l 0) 
b9 blO

コー ドの 8ビット構成 (8ビット目は奇数パリテ 

ビット,ス トップビット付き)で,4 文字以内であるo

1ビット構成については F ･6の通 りである｡ 

7-

ts ar

o if bl t

t bit

'Tones 
bO 1(

p bit l iog ca( l i) 

t trucurertiohbpaeit tnernaonaig.F 6 I lAl tN･5llbswods

･5コー ドの11ビット構成 (偶数パリティ,スター ト

46ィ)で,4

された WMO の国際気象通報型式を使用する｡ 

文字以内である｡標準形式は CGMSで決定

RDCPの場合は,インターナショナルアルファベット 

-



68 技術報告 (特別号 Ⅰ- 1)
 

Table1 Inputdatafrom BuoyandtheoutputdatatoADESS
 

Buoy lnput data 

229 068 617 608 759 595 048 482 535 469 360 004 399 020 663 013 0000

､-･ ､ ′ } ▼一 r ･･▼一 一 ′ - -ヽ .′ 一･･ } } } 一~ 一J ご｢｢J一一 - -･ 一一一 一･ ･･ -■･･ ▼一 } ､▼ 二一 l ~
(1) (2) (3) (4) (5) (6) (7) (3) (9) (10日 11日 12)(13日 14日 15)(16)(17)
 

Buoy output data (FM24-V SHIP ) 

000 0000
 
SXWB RJTD 070000
 
BBXX
 

070 1 0 5 13 /9 3 1 2 3 3 5ii1 0 96EOiZ/0 02 6 1 59 3 // 019 巴 9 且禦 3 1
 
(1)(2) (3) (19) (5) (6) (8)(7)
 

n 3 5 4 04 39 20 66 13 ･･一一････一=2i ｣53 69 360 0 9 0 3 0 ■ヽ0000...
(13) (17)
 

(1) :¶ind direction 
(2) :Wind speed 
(3) :Air temperature 

(4) :Wet bulb temperature 
(5) 二preSSure 
(6) :Sea surface temperature 
(7) : Wave hight 
(8) :llaeproTv eid 
(9) : Sea water temperatu (20m)
 

(1q) こSe ae eneau 5m
e
r

aw trtTPrtr (
e

0)
 
(ll) :Solr radlatlon
 
(12) =Buo directiony

a

(13) :Current direction 
(14) :Current sped 
(15) =Salt quantit (electric conductivity)y

e

(16) :Buoy 土nclinat土on 
(17) :Housekeeping 
(18) :Buoy call sign 
(19) :Dew point temPeratu三~e 

6) EOT () - S -入;-チ クフォーマットと ADE s配信テ メ フ ォー

CP の場合は,3 マットの例を Tal be2に示す｡メッセージの終 りを意味する｡ID 1ヒ belと Tal

ット PRN(里ed no _ iesuo堅adm Yos)シーケンスで,衣

初の 8ビットはインターナショナル7ルファベットNo. 
3. DCP/ASDAR データ処理 

5コー ド (8ビット日は奇数/ミリティ)の EOTを使用

する｡ RDCP の場合は, インターナショナルアルファ 3.1 DCP データ処理 

ベ ット No･5コー ドの EOT (偶数パリティ,スター ト ASDARテータ以外の船舶,ブイロボ ノト,離島等の 

ピッt,ス トップビット付き)を使用する｡ DCP のうち, 呼出し型 DCP に対しては,必要に応 じ

て衛星経由で観測開始指示や,テータ送出のための呼出

2.2 DCPの種規と DCP入力テ一夕フォー マ ッ ト しコマンドを送出し, DCPが観測したデータの収集を

及び ADESS配信データフ,+-マット 行なう｡また,時計型 DCPについては,観測されたデ

現在,展開されている DCP としては,船弧 ブイロ ータがそれぞれの DCPに割当てられた時刻に,衛星経

ボット,航空枚 (ASDAR)等がある｡ この中で IDCP 由で自動送信されるので,その観測チークの収集を行な

としては,船舶と ASDAR があり,RDCP としては, う｡収集したチークを DCP の種類によってそれぞれ国

船舶とブイロボ ット等がある｡それぞれの DCPからの 際気象通報型式に変換 して,ADESS 経由で GTS同線 
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atoADESStae2 I afmASARadteo td

R土 td

03703215128 71202370 28-36 2 26070 

0370021500361154370 28-32 2 23073 

036494148398114737 0 28-32 2 21058 

0363751471731139370 28-35 2 20061 

0362501455691132370 28-34 213045 

0361181443861124370 2∈ト 33 21503 2 

0355 791432131117370 28-33244019 

03539214205 71109370 28-34249021

--′ ′ - -一ヽ一一ノ＼- - 一一･･ノー 一 ･一一■- }一一ノー ■ヽi} 

(2 ) (3 ) (4 ) (5 ) (6 ) (7 ) (8 ) 

tupuhnDrodta

taa
 

tnpu


npu


l
Tba


A

PO tdtaatupuE

D

R

AS

tA

一一､一 一一

(

I Z

000 32885 
UAPNIO RJ TD 031202 
A工REP 
ARP PAOOI Z 3703N 151 28E 1 202 F3 70 MS36 226/070-
ARP PA OOI Z 3700N 150 03E 1154 F3 70 MS3 2 223/073= 
ARP PA OOI Z 3649N 148 39E 1147 F f4 2 533 7 0 S3 2 21//0 = 
ARP PA OOI Z 3637N 14714E 1139 F3 7 0 MS35 220/′061-
ARP PAOOI Z 3625N 14556E 1132 F3 70 MS34 213/045-
ARP PAOOI Z 3611N 14438E 11 24 F か433 15/0 23 7 0 S 2 3 = 
AR戸 PAOOI Z 3557N 143 21E 1117 F3 7 0 MS33 244/019-
ARP PAOO 3539N 14 205E 1109 7 7 0 v工 2 21

･r
3 IS34 49/0 -

一′ 

1) (5 )(2) (3) ( ) (7 (6 ) 8(4) ) 

frcra(
(
1) ;Al t土 
2) :

(3) :

土onl tcaf土d ten
dtueiLta
dtueL iong

le 

temperaure 

io
fee

b tserva

ihg


: O n titt
: H t ( t) 
: A土r t

(4) 

dpee
n
n

(
(

(5) 

7) :Wid d

8) :Wid s


(6) 
ioni trec

CDPに対 して 1ADESS経由の配信を必要としない DPC 局づつ個別ア ドレスで, 観測指示コマに出力する｡ 

CCデータは,それぞれの DPタイプに応 じたフォ-マッ ンドを 3回連続して,国内 DPの呼出し回線 (

ト変換を行ない,気象衛星センターのモニタリングシス に出力する｡ 

テムに出力される｡ 

)IPCDR

3C

2.

C

13.

DPデータの収集は,DPデ-タ収集テーブル (

呼出し 

311.. 観測指示

C5.1 項の登録,廃止の所で述べる D

ルにもとずいて作成される｡

Pマスターテーブ

毎 日 1回当日収集を行な う 

観測指示は,無人観測所で,しかも時計を内蔵 してい

･ 

Cない DPに対して,観測開始を指示するもので,デー

タ収集に先だって,収集スケジュールが定時 (3時間単 CDPの収集, 編集処理に必要な情報を記述したテ-ブ

C位)の場合は,同じ種類の DPをひとまとめにしたグ

ループア ドレスで,臨時の場合は,臨時観測 を 行 な う 対 しては,このデ-タ収集テーブルを用いて,呼出しコ 

ルである｡)にもとずいて行なわれる｡呼出し型 DPに
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70 技術報告 (特別号 1-1) 

(i) (2) (3) (4) (5) 

Unm○dulate
Carrler 

d Bit 
synch

Spa
b上t 

e MLS 
synch wor

r BCH 
d address wor

250bit 4blt 15blt 31b土･ヒ 

d 

(3) (4) (5) 

Spare MLS BCH 

4 blt 15 blt 31 bit 

Fi. C nerrgtO o-ag7 DPit oalnf1mt

マンドを作成し,収集スケジュールに従って,呼出しコ

マンドを出力する｡呼出しは,別々なチャネルに分けら

れた同じ種類の DCPをひとまとめにして呼出すグルー

プ呼出し,及び 1局づつ呼出す個別呼出しが可 能 で あ

り,1回日の呼出しでデータの収集ができなかった DCP

に対しては,DCP全局の 1回日の呼出しが終了後,時

間があれば再度,呼出しを行なうことも可能である｡呼

出しコマンドのフォーマットは Fi.g7の通 りで,スペ

アビット.同期ワー ド.7 ドレスが 1つの DCPの呼出

しに対応している｡数局の異なった DCPを連続して呼

出す時は,無変調キャリア,ビット同期の後に,スペア

ビット,同期 ワー ド,ア ドレスが繰返して送信される｡

この場合,ア ドレスだけがそれぞれの DCPに対応して

変えられる｡ 

3･1･3 データの収集/編集 

CDASで受信されたデータは,受信機,復調器,マイ

クロ回線を通して,気象衛星センターに送られる｡気象

衛星センター計算機システムでは気象衛星センターの通

信制御装置が受信データの中の15ビットの同 期 ワー ド 

(MLS)を検出して, データの先頭を識別 し,データの

取込みを開始する｡15ビットの同期 ワー ドの後,31ビッ

トのア ドレス部分をカウントし,ア ドレス部分の複から

1文字毎に,インターナショナルアルファベットNo.5

コー ドの ｢EOT｣かどうかをチェックし,データの終了

を判断するolデータ収集が終ると,そのつど収集デー

タの中のア ドレスをチェックし.7 ドレスの中に含まれ

ている DCPタイプに従って,それぞれ国際気象通報型

式に変換し,同じ型式の観測データを 1つのブレティン

に構成する｡変換データは,磁気ディスクに記録された

後, 配信スケジュールに従って ADESS経由で,GTS

回線に出力される.また収集デ-タはジャーナルとして

磁気テープにも記録される｡

なお,CDAS-DPC間の DCPR回線は,調歩式であ

るので,同期式で GMS経由で送られてくる IDCPRに

ついては,CDASの DCPフォーマット変換装置で調歩

式に変換されて,気象衛星センターに送られてくる｡観

測データ部分と EOT部分がインターナショナルアルフ

ァベット No･5コー ド (7ビット+パリティビット(杏

数))で送られてくるので,スター トビット(論理 0)1

ビットとス トップビット(論理 1) 2ビットを付加し,

パリティビットを反転 (偶数ノミ1)ティ)することによっ

て,同期式から調歩式のデータ-の変換を行 な って い

る｡DC i.Pのデータフローを Fg8に示す｡ 

3.1.4 DCPデータ収集スケジュール 

DCPデータ収集スケジュールは, 通常運用では 3時

間毎で,臨時モー ドにすれば毎時収集も可 能 で あ る｡ 
DC i.Pテ-タの収集,編集, 配信スケジュールは Fg9

の通 りである｡ 

3.1.5 DCPの登録,廃止 

DCPの呼出しや,DCPデータの収集,編集,配信等

の処理は,前述した DCP収集テーブルを参照して行な

うが,この DCP収集テーブルは全ての DCPの全情報

を登録した DCPマスターテーブルを基にして,毎日 1

回23:45Z時に, 翌日の00Z時から収集を行なう DCP

の処理に必要な情報だけをぬき出して作成される.DCP

マスターテーブルの作成,変更は計算故とオペ レータと

の会話によって行なわれ,新設された DCPの登録や,

運用中止になった DCPの登録削除,また,すでに登録

されている DCPに別して.収集,編集,配信等に関す

る DCPの性格を変更したり,その内容を DCP用コソ

ソールに表示したりすることができる. DCPマスター

テーブルに登録する頁目は下記の通 りである｡ 

a) DPI 処理センターだけに通用する名前)C-D (

b) 観測周期 

C) ･呼出し型か時計型かの区別 
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72 技術報告 (特別号 1- 1)

･有人局か無人局かの区別

･観測指示が必要か不要かの区別

･IDCPか RDCPかの区別

･GTS回線-送るかどうかの区別 

d) グルーブ番号 

e) DCPア ドレス 

f) 報告チャネル番号 

g) データの最大長 

h) 国際気象通報型式の番号 

i) 設置場所 (緯度,経度) 

j) コールサイン (船舶の呼出し符号,または.ブイ

識別符号) 

3.2 ASDARテ一夕処理 

ASDARは航空機搭載の時計型 DCPで,それぞれの

航空機に与えられたタイムス ロ ッ トに,過去 1時間に 

7.分毎に 8回に分けて自動観測したデータを 1fL5 iFに ま

とめて送ってくる｡ ASDARテー クは CDASの DCP

フォーマット変換装置で AIREPコー トに変換されるの

で,気象衛星センターでは,ADESS経由 CTS回線に

出力するための中継処理が主体となる｡ 

3.2.1 チークの収集/編集 

a) CDASでの処理
 

3..萌の DPデータの収集/編葉で,lC
13 C DPについ

ては CDASの DCPフォーマット変換装置で同期式を

調歩式に変換することを述べた｡lDCPのうち,ASDAR

データに関しては.同期式を調歩式に変換する処理の他

に,以下のような処理も行なっているO

受信されたデータは,CDASの受信故,復調器主を通し

て,DCPフォーマット変換装置に入力される｡DCPフ

ォーマット変換装鑑での ASDARデータの識別は,回

線 (DCPR同線の17チャネル)によって行なう｡受信デ 

HH+00 10 20 30


-クの中の15ビットの同期ワー ド (MLS)を検出して,


データの先頭を識別し,データの取込みを開始する｡同


期ワー ドの後31ビットのア ドレス部分をカウントし,ア


ドレス部分の後から 1文字毎にインターナショナルアル


ファベット No.5 コー トの ｢EOT｣かどうかをチェッ


クする｡ 1データ収集が終ると,AIREP=- ドに変換


し,CGMSでRLめられた GMSの収集責任節域内 (60
 

oE～180oE)のデータについては, -ッダーを付加して


テキス トを作成し,ビット同期, 同期ワー ト, ア ド L
'

ス,テキス ト,EOTをフォーマッチ 11/ブし直して,

気象衛星七 -/クーに送出する. GMSの収集責任領域外

のデータについては,CDASでテ ークをカッ トす る｡ 

AIREPコー ドに変換する際,/H)ティチェック,EOT

チェック,ア ドレスの登録チェック等を行ない,エラー

情報をテレタイプに出力する.また,生テー プ,変換済

みのチークのいずれかをオペ レータからの指定により,

テレタイプに出力することも可能である.なお,気象緯I

星七 ./jl-での ASDAR テータ収集がシステム上毎時 

00 7̀ Fg O参照) 7Jr分から1分までに限られており (i･l ,4 l

から00分までに受信したテ -3分は,ノミッフITして次の

時間帯の∝I分から出力しているっ 

b) 気象街星センターでの処理
 

CDSで AIE
A RPコー ドに変換されたチークは,他の 

DCPRと同じ調歩式のデータで気象衛星とソノーに送ら

れてくる｡収集チークの中の同期 ワー ド検出,チーク取

込み,EOT検出までの処勤 ま,DCPの処理と同様に行

なう. 1航空故から送られてくる収集チークの中には, 

8地点での観測データ (7.5分毎)があるので. 1航空故

からの収集チーク掛 こ, 1つのプレティソが構成され,

磁気デ ィスクに記媒される｡そして配信スケ/-エールに

従って,ADESS経由 GTS同線に出力される｡

データを受信する毎に,時刻と航空機識別符号を,ま 

40 50 60 (min)
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74 技術報告 (特別号 Ⅰ-1) 
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3 .

ASDARからのデータは,1時間毎にそれぞれの航空 4. DCP/ASDARモニタリング機能 

機に与えられた 2分間のタイムスロット (00分～02分, 

igF

2 ASDARデータ収集スケジュール 

･12 Gen talow ofASDARda

02分～04 60分)で送信され て くるの

で,CDASの DCPフォーマット変換装置は24時間中受 DCP/ASDARモニタリソグとは,DCP/ASDARから

信可能な状態になっている｡ 気象衛星センターでの AS 衛星中継で送られてきたデータ (信号)をモニターする

分,-･-,58分～ 4.1 概要 

jgDAR データの収集. 編集, 配信スケジュールは F . 

の通 りである｡ ォームの状況を把握することを目的とするものである｡ 

- 74-

ことによって,DCP/ASDARデータ, 及びプラットフ
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技術報告 (特別号 I-1) 75

モニターの方法としては, ①DC のためには,必ずしも,ADE

継で送られて来た信号をモニターすることによって,伝 アルタイムデータ伝送は必要なく,磁気テープや リス ト

S/PASDARから衛星中 S経由 GTS回線での t)

号の レベル,周波数,変調特性等を把握し, ② CDAS によるテ一夕還元も有効である｡ DCP/
を通して気象衛星センターのオンライン系計算機システ モニタ1)ソグシステムは,前述した,①プラットフォー

ASDAR データ

ムに入力された DC

よって,データの内容及び広い意味でのプラットフォー と,② リアルタイム性の無い DCPデータの利用者-の

ムの状態を把捉する,の二つがあるが,ここでは後者の 還元手段を提供する｡ 

モニタリング機能について述べる｡

/PASDARデータを処理することに ムの運用状況の把握及び運用特性の変化傾向を知るため

なお,CGMS-VIIIで, ASDAR の週間技術報告 と 2 DC

して, ①毎時の報告時刻, ②航空機名. ③送信出力 レ オンラインでリアルタイムに行なうモニタリングと,

ベル,④送信周波数,⑤パリティエラーを,また,週間 ジャーナル用磁気テープを介したバッチ処理によるモニ

/

時のレポー ト数を報告するように提案されている｡ る｡ 

4.

DCPの設置,運用を行なう利用者及び衛星運用者の両

P

概況報告として,航空機単位に, 1日毎の,受信した毎 タリングがある｡以下にそれぞれの処理につ い て述 べ

ASDARデータモニタリングの処理形態

者にとって関心のある問題は,①プラットフォームの運 42,.1 オンラインでリアルタイムに行なうモニ タ リ

用状況の把撞及び運用特性の変化傾札 ② DCPデータ ング

の還元方法,に大別される｡プラットフォームの運用状 データが入力される毎に,データチェック,リスティ

況の把握を行なう場合,① 

S

DC

状況,②テ一夕の中に含まれるエラー状況,③プラット 検出されれば,そのつど,DCP用コンソール( 

/PASDARデータの入信 ング,国際気象通報型式への変換等を行ない,エラーが

DC)に

フォームの-ウスキーピングデータの状態,④データセ 表示される他,収集が終了すれば,その観測時間内に受

/P Sソサーの劣化特性等の状態の内容が必要である｡ DC 信された全てのデータのエラー情報及び ADES配信の

ASDAR データのオンラインでの利用者-の還 元 方 法 ために編集した結果 (テス トデータの場合は生データ)

C

は,ADE S経由 GTS回線で,リアルタイムに還元す

る方法が唯一の手段である｡しかしリアルタイム性の無 テ一夕のチェック項目としては 

ア ドレスの BHチェック,及びア ドレスの登録 

S がラインプ1)ソクーに出力される｡

いデータや,プラットフォーム開発のための実験,調査 ①

J lourna 
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76 技術報告 (特別号 1- 1) 

********************** ASDAR STATUS REPORT ***************** 

FROM 1979: 09:01:00Z TO 1979:09:30:23Z 

JAPAN METEOROLOGICAL SATELLITE CENTER 

NCYOFJFREQ
OR

C

A
=

J 

I
f

R CRAFTr
D 

FRE
RE C
ASDAR D

I
L
I

UE
PTIO

Q
E

UENCY OF NUMBER OF JlNUMBER OF 
ERRO
CHAR TS 

T
I
I

I 
NOF)ER R DATA 

R O 

R 
TE LI N TAC 0

IIA IREP D
G
ATA I 

ATA IRE ELVED I 

l l ll 1 
l ///// z 18 18 (100%)I 430 11 125 1 
l l 1 ∴ 
l PAOOI Z 170 13 ( 8%)l 192 11 1188 1 
l 

I KLOO2 Z ∫ 

I 
l Q O04ZF 

I 
l LHOO5 Z 

I 
I QFOO7 Z 

l 
l QFOO8 Z 

1 
I 0FOO9 Z 

I 

43 

69 

136 

ll 

90 

217 

l 
18 ( 42!)l 

l 

14 (20% ) I 

l 
17 ( 13%)) 

1 

2 (18%)I 
l 

ll (12%)I 
J 

16 ( 7%)I 
l 

499 

100

108 

8 

107 

226 

11 
11 336 
11 
日 496 
11 
11 917 
11 
11 87 

1 663 

I 1583 

1
1 
1
1
1
1
1
1 

I OFO10 7Z 

l 
Oも411 2 

l soo13 Z 116 5 ( 4%) 148 
I 
t SAO19 Z 7 0 ( 0%)1 0 

CIIITOTAL84862290533H)%111111(i

チェック 

② /ミリティビットチI_ツク 

③ EOT チェック 

④ 煉効テ～タのチェック 

⑤ 時計型 DCP の収集時刻のチェック 

(む データの錨告無しかどうかのチェック


l g
等がある｡処理形態を Flg･l,Fl･12に示す｡ 

Fig･14 M tulysta sonth ioa collc ne trtOEASDARdat

-タが記録されているので,毎日/:ッチ系計井機で,こ

のシヤーナル用磁気テープから DCP/ASDAR関係のデ

ータだけを抽出して, DCP/ASDAR データ累積磁気テ

ープを作成するOなお, DCP/ASDAR データ累積磁気

テープ作成作業を簡略化するために,ジ十一ナル用磁気

テープを使用せず,オンライン/バッチ系共用ディスク

パックを介して (Fig･13の点線の部分),DCP/ASDAR

テ一夕累積磁気テープを作成することも検討中である.

Ol･pe

2.

気象衛星Itソクーで収集した DCP/ASDARチークは, て

生データの形式,及び ADESS配信コー ドに変換したデ ① DCP/ASDAR データの入信データ数の出力

-タ形式でジャーナル用磁気テープ (1日約 3巻)に記 ② DCP/ASD:tR テークに含まれるエラーデータの

.2 /ミッチ処理によるモニタリンク この DCP/ASDARデータ累積滋気テープをベースとし

録される｡このジャーナル用R 

AR テータだけでなく,オンライン計算政システムの入 ③ DCP/ASDAR データの ADESS配信データの結

出力ヂ-3のうち,VISSR/FAX以外の全ての入出力デ 巣の出力 

- 76-

i3.気テープには DCP/ASD 内容の出力 
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78 技術報告 (特別号 Ⅰ- 1) 
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tpu

集回数とエラーテータの収集t 

たものである｡F ･17は19

ータの風向,風速,気温を X-

erou

④ DCP/ASDAR テ-クの生テ一夕及び編集 (変換)

済みテ一夕の出力

数,エラー発生率を示し

年 8月 5日の ÅSDÅRデ

ig等の処理を行なう｡処理形態を F

の処理結果の例を F . g,Fi.

･13に示す｡これら Yプロッターにプロット

17ig16ig1514

79

ig ,F . ,F .

9 年 9月の ASDAR テ一夕収集 飛行高度,テ一夕エラー表示も可能である｡ 

したものである｡風向,風速,気温の他に,観測時刻,

igに示す｡ F ･14は1

状況で,各航空機毎のテ一夕収集回数,エラーデータ収

集回数,エラーデータの文字数,GTS回線に配信した 5. DCP運用状況と展開計画 

AIREP コー ドのテキス ト数を 1ケ月間統計したもので

igある｡ F ･15は19

毎時の収集状況で,各航空機か こ1日分まとめたもので

79年 9月25日の ASDAR データの 5･1 運用状況 

7819 年 1月,GMS
 7919の正式運用が開始されて以降,

igある｡F ･16は19

にもとずいて,10 ox

年 9月に収集した ASDARデータ 年 9月末現在の DCP/ASDAR運用状況の概要は以下の

の領域毎の ASDAR データ収 とおりである｡10 0

1 75-
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PACLOIZ 848 40 16 0 4 68 0 298 891 1188 3758 

QFOO7Z 1024 1184 コー736 12 2 123 47 1608 633 196 87 9(〕4F

KLOO2Z 536 608 0 10 2 67 61 493 02 5 3 33 36 425

QFO10Z 560 256 800 1776 5 77 9(〕1 973 8 56 5')C)7 

QFOO4Z 456 1672 163 132 63 741 292 1466 496 8()_r=,3 

SQC)13Z 1104 0 0 0 0 ･つ 737 lP,'jj

SQ014Z 1224 0 5 0 0 0 0 1229 

SO015Z 736 896 661 4 52 363 166 0 3220 

CFOOeZ 608 1456 1488 1658 10 82 0 663 6901 

QFOO9Z 1224 892 0 40 1529 1583 52G8 

Ⅰ.HOO5Z 1160 649 496 914 747 917 48L33 

BAO16Z - 200 0 260 0 0 0 4(iO 

BAO17Z 284 1454 996 0 0 2734 

8SSAAOO119ZZ 389 461 86 381 12552 144522 

TOta1 2968 2544 7896 10648 8729 3569 5544 5917 6290 59105 

技術轍告 (特別号 Ⅰ- 1) 

Tal ttso tDAR dt oII to nGMSssebe3 Sau f:S aac ccilli )tm 

) 

9 

. 

PA :Pn Amei:na rc1
QF :QANTAS 
KL :KLM 
SQ :Singapore 
LH :Luftha】1Sa 

B. -ts naS1 :BliihAiVy
SÅ oIhAF)aA‖Ways:SLi Tc -

(1) RDCPの運用状況 まだ,試験適用ということで, GTS rJ T･甘q線-は鉦,l,

我が国初めての呼出し型 DCPが日本郵船抹式会社所 受信データが配信されているが,17JF9月299/ 5日までの 

有の日本一-オーストラリア問定期船 ｢箱崎九｣に搭載 DCPテータ収集率は 98% と非常に良好な結果を得てい

され,実装試験の後,1978年 4月から正式運用に入って る｡ 

いるO定期運行中は気象衛星センタ-から3時間毎に送 GMS収集領域では,上記 2局の RDCPの他に, /-

出される呼出し信号を受け, IE1 qのデータを送出, rJ通信Jr8l ロトタイプ DCPが気射 'TTii yに設置され,テス ト

199 ,7 L 用に使用されているが, P としての運用はされてい7年 9月現在迄に 101ljの観測デ-タを GTS回線 DC

に配信している｡ ない｡

また,気象庁の海洋ブイ 3号故に時計型 DCPが搭載 ｢箱崎丸｣のDCP も,海洋ブイ DCP も,DCP とし

され,197799年 6月 5日以降,従来の短波帯送信と併行運 ては実験的要素を多く含んでいる｡海洋上の厳しい環境
伺されている｡ での運用,および長期間の自動運用等,新しいンステム 
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8C)	 技術報告 (特別号 1- 1)

としてのTlり鳳烏も多く,今後なお改良すべき点が残され

ている｡しかし,運川 J.充分な性能を現在までのところ

果 していると言えよう｡

なお, GMS禎域以外では, METEOSAT収集領域 

(ヨーロッパ)で約20札 SMS/GOES(米国)で数千局

と気象 侮洋,爪印テーークの収集に RDCP が大いに活

用されているC 

(2) lDCP

西 ドイツの調査拙 山菜丈ffの船舶に Il〕CPが搭収されて

いるが,1079年 9)1現在,1TSCでは千一タ桐JISの経験

がない,. 

(.) ＼lJR1 _S)l

Gll i111テ-ータ収英システムの開発は,CSの ASj G 

MSてL L )P テ-ク収嬢シス7l様確定が遅れたため, iC

テムより:'EiL 9叫三9月に完了した.翌1月3EIr,17 O j,5

日パンアメ･)カ/航空機 (識別符弓IPAOOIZ)が Gヽ TS

収集領抑こ飛来し,この灼初と)'てチーク収集テス トが実

施された｡ 更に121には, 同じ AS)JI) l Rからのテ-メ

受信テス トかつ≡ 撫能の碓iL. 99施され Eができたため,1J 7

年 1月11日より正式運用が開始された｡1979年 9月30E]

現在 L7,tの一S)ヽ  そのうちGMSEl ＼E Rが登録されているが,u .

収集舶域へは15横が飛束し, 総計 39,1O5個のチークを 

GTS回 志郎こ配l占しているoT be3に GlS収集Fl域' al l u請

に飛来した ▲＼DAl 闇J ,r CTSI欄与への配S てとJ デー/･l ( ,

信デーク数)を示す｡

以上,約 1年､;･ ;'稲 1C'に及ー:ii )P の運用状況について

述べたが,仝約1') p ':f, 3すhH.にテ-タ収災率に; !i : 題と彩?-及: r


して,以下の.I三 i る｡
:があけら,l

① GISを Fl. lll-ミ(Jに近い inriT ,る仰 う ) J TL , hて, こyトエ

ラーの発生'Iむくなる｡///

② 船舶 DC I _,.Jl. )Pについては ? /テナ収付け['''こよ EI:; ,

マス ト等の, 'fl.を空けることがあるO影 ){

③ GlSが蝕に入ると ClS運j I, 呼LL..T l Hの冊約｣. Hし

型 DCPからのテ- 3収tj三は中断されるG 

④	 GlllS軌道 ･姿勢制御時や地上施設の障害 ･抹守 

H1-に,デーク収tj!･の巾断があ り得る｡ 

⑤ テー/	 PI;に大きく異j小のエラー発生翠が各 DC JJ

P ;iなることから見て, I)C LL置の適正保1:が重要で

ある｡ 

⑥ RDCl)は調歩式伝送方式てあるれ スター ト/ス

トップ･ヒットにエラーがあると仝チークが収駐で

きない｡

今後,DP の展開にあたっては, 上記点をL6-鼓し,C 二 )

チーク収年率の改意に努める必要がある0 

5.2 今後の DCP展開


昭和55年度には,気淡庁の:Ili
/j'羊ブイ 3号掛 こ続き,4

号機に時計型DC 胃される J･iP が設[_ {jjであ り,年次を追

って他のブイも DCPへの改造が計画されているO

また,ii7i 1 _i と科学技術L和5年度中に,気象衛星七ソ/-

庁同1,_-防災科学技術センターの 共同業務て慧畳 観 測用 

DCPの開発が行なわれ,日7弓和 55年度には奥只見に設置

される計画がある｡ この UCPのテス ト運用の結果を経

て,同gJDP が 5- 6吊, 同地域に展開される予定で_C
ある｡

:- トラリー t 観国外では,-･ ン･, ･(か現在運用中の沿岸1与.lJ､

測所20個所を DCP 化し,GhIS･相 弔でテ一夕を収集 し

たい意向をjlっている丸- まだ具体化はされていないo 

lC .,あまり展開の見込み は な い か,nP について(i

Ŝ)l 9O 斐程度に増r.R こついては,118年の中晩 こは lOOt

えるてあろうとの見込みが,CCヽ 吉Sで論 じられている0 

6 おわりに

は じめこ述べたように.Du'システムを利用すれば,

地球 卜の広範rEな打如 ､ ~' '川又三B り らリ ′ルタイムでテ- J; 〃

Lbるが,G＼ fできるとい う大 きなメリット/JlllJ 1･Sの｣･:式越

ll L : C川開始以 :;,1/F･;Iを経過した現在も r)P展開敬は当

初T, , こなしo Lかし.'L針,:想した役 3く: f' I- クを収集す

る場合, DCl' システム利用のメ1)ットは大きいO 長期

的ここ見れば,地 卜通信I._線を利糊して:--1 i-)を収集する

場合に比べ,柁済効兄は高い｡ 一九 J)CP の大幅展開

を豊揖 Lii,z_11 ･･t.･l.	 .の改]紺 は 側としても,テ ープ収集率の一 J弓 

善と,C.r l1 ) i.＼Sのi-久的利梢への努プが要求さ ,7るてあろ

う｡

なれ 負こ !L堤センター技術拙'i 特別号 L-1)の象if r ll I(

｢通訳局からのテ一夕収集｣で概略は説明され て い る

れ その後 1年半にわたる運用期間にプロクラムの機能

追加がいくつかあるので,この機会にもう少し詳 しい説 

IJ I星センター技術報告Dを加えることにしたOまた気射.ff

(I-2)の ｢DCP系洗脱｣で,CDAS内の DCP 系 

-ー ドワエアについて詳しく説明されているので,興味

のある方は合せて読まれることをお初とさするD 
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崖の切離し機能により業務処理と並ilして行っている｡ 
1

7iソライン系,バッチ系システムとして各系に FAC- O 

. はじめに 

2 電子計算機室の構成と環境 

679M 2 -75の 2C U システムが設置され,1 年3月 

23EIから計算機稼動が淵始した｡

P03

illl 戊21,

J

g.

J

計算機室の構成と装置の配置については運用効率,作 電子計掠機室のLi:分および大きさは Fi 1に示すと

業環境などが考慮されており,特に運用室は計算機室と おりである｡

gであるこガラ7, -lT軍用に必要な装置が設置 -は計符機システム刀川川 の常L抑Fn主により分離し,長崎lrj. 恩 召呈,I l 業 

一J;I,
対策としては,火災に対して煙感知器による日動通報装 から厚さ 6mm, その他からは偉さ 5mm (腔の-T･iiさよ

.澄およびノロン''スによる消火設 Llllが設LLiされ,地震に tている｡r ､ J 'T r り上部)の透明JJラス壁では切ら.し

運用宝 

とを考慮し計訊氷室などからのされ,7F.調は一般事務室並みの設計になっている｡安全 浩のために計1二機 室側

).前方の計上 J丁機室へのH. .よ,両開きと)Hj招き対して装置の転倒,滑りによる串放防止のために各装置 ､IJ

,,付けられているO -

計指織とソjL-の利用形態として,バ ッチ言:ミクロ- lr付けた超音Il l式になってLっり,必 

に防止用器具がIT. の自動 ドア式を托川 している｡これは天井に先王応諾:7Tを 

i L主スイッチによるH封J i

-ス トショップ方式による業榛処理と Jll
用を行っており,その円滑運用のために/61稲の作讃こ対

して計算機使用条件を規定したショブ招別を設:チ,その

日コ '業コー トを必要とする種別 . コには作業別に与えられる(F _

挿 J用との共同利

) 
∴

J-,LI;111もあるOまたセンター ･ルーチンによ.)使用 lVJ7二つkT当性 elく o Lm lll1】LLChi

検査を行っているO

装置のTj･ -

g.

8

5 ( )L)LIL防沫耳には芸 ;11処理に支障のないスケ/ユー

Fi 1 L

1-

日(ミ1ll
l
Ota 州11 て-. 

ルを作成し,それに従った操守を実施しているO/ll;体系

蓑逆は ノステム切替によりすべてバッチ系システムとし

てシステム停止により行い.他の周辺装正については装 lm.】tel1】oIL〉aotOfC 叩L ･Roo 

北谷 茂 igeruhS KITAYA
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82 技術報告 (特別号 1- 1)

要帖には電源スイッチを切ることにより手動式 に もな

る｡

尉 ま見学通路幅を除いた部分がフリ-アクセス式であ

る｡建物のコソクリート床に高さ JOm の支柱を固定.c

し,その上に,アルミダイカスト綬 (-5m X4c 351c 5mx 1

cm,7kg)に静電気防止型のコンクリート/Jイルを貼っ

た沫板を並べてある,この床桁の一 1..J二･;に,床下からの装 

-LLJE空調のために切込みのあるもの,凪J:TT i調光可能なクリ

ル (hl子)型のものが使用されているO'r

2. 7....明2 ∩i

･明るさ

天上に椴付けられた蛍光灯,非常灯によ i)照明を得て


いる｡肇光灯器jlは如西 3m,南北 24
< .m の間隔で取付

けられており,各TI;llの葦光灯 (ot--< ヰw)の数は計持敵宝

は 2本で一般部務'さ: 床上8c ルク_-並みの明るさ ( 0mで400

ス), その他は 3本であるが,ルーバ一式 照明であるた

め計待機室よりやや暗い感じである｡

･ルーバー式照明

ルーバー式照明は光源の下に格子状のおおい を取 付

け,その直下点付近だけ照明を行うもので,運用室にあ

るプラウソ管式ディスプL,イ装置の表面上に光源の反射

映像がうつることを防ぐ目的でつけられた｡この効果は

黒色不透明のフー ドを使えば最大となるが一この場合は

天非全面からの照明を行わない限り室内の明るさにむら

ができるので,ここでは白色半透明のプラスチックのフ

ー ドを用い中間的な効果を狙っている｡

･LIE源障害時

商用電源が停電すると,電源は自動的に=ki電池に代り

非常灯だけが点灯される｡その後,約 1分で日勤的に自

家発電機電源に切替えられ,蛍光灯照明が 1列おきに点

灯する｡ 

2.3 空 調

計㌫機 三内の矧E'の冷却および室内温湿度の適正維持i:

(俳幣値24℃,55%)のための空調は.南側壁ぎわ固定

床下からフリーアクセス床下に噴出する空気を床上に流 

Hlさせ天井よりJ叫又する方法によっている｡i'温の監視. L -:

と;I.り ' in!
L卸には,床下に設(宣された 8個のtJi&度センサがそ

れぞれ 8台の空気凋和樺に接続されて (通常.8台中の 

7台が稼動)床下温湿度が r]動的に適正値 (18℃,70%)

に1Fl御され,左内には 2個の監視用温湿度発信駿が取付.j

けられており監脱';;(1階)で読みとれるようになってi_

いる｡

運用'_=. /i:は汁T滴 量とは別系統の一般事務室並みで見学

通路側ガラス壁上方より吹出し.見学通路側位TH'グリ

ルからの吸込みである0 

2. :.-4 防火設[3
?

･姪感知',ど;


33トには僅慈知.Lが設直されていて煙を慾知した場合
''i

には日動的に監と;iii(1惜)に位置を通揖し,その区域

の空調の;T路を遮断し各室の･(L )災蓄託ベルを鳴らす｡

･-ロンガス消火設備

天井およびフリーアクセス床下には/､ロソカス噴出口

が設置され/､ロンカス室 (1階)に接統されている｡-

ロンガス室には-ロン1301(炭簡カスにくらべて人体へ

の安全性,消火能力が高い)のカスボ ./ベ31本が設B';さ

れている｡

計 ',.. ノロン10手･7隣室東側入口の防火取外の壁面に ｢､ 31

動′起軌装置｣が設虻されている｡装置の:Tを開くと室内Ui

のサイレソが 1分間鳴り,監視室の制御盤の表示灯れ点

灯する｡さらに安全ガラスを押し破って放出押ボタンを

押すと20秒後に31本のガスが天井,床下から計罪機室内

に放出され,全山入口外側の放出表示灯 (赤字で-ロン

ガス充満 ･危険 ･立入禁止と出る)が点灯する｡押しボ

タンを押してから20秒以内ならば押しボタンを引くこと

により起動停止することができる｡

なお,可搬型の小型/､ロンガスボソベが運用 玉 に 1


本,計算機室に 3本取付けてある｡
 

3. 電子計算榛の構成と配置
 

3.1 システム構成


計界僚システムは Fi･2の装置で構成されてお E.
g )

国中の記号に対する装置の名称は Talbelのとおりで

ある｡

オンライン系とバッチ系は,共用のテイスクパック･･'ii

置を介してデータの受渡しを行うほかは独立して業務処

理を行ない,それぞれが固定した周辺92lliを持っているLq

が,木体系装置は同一構成の 2糾を切替 (システム切替

と呼ぶ)えて接続できるようになっている｡Flg･2は通

常の接続状態を示しており,システム切替により本体系

および一部の周辺装置が両系間で切替えられる｡

システム切替は集中監視切替装置 (SUP)の操作によ

り集中的に行われる｡これにより切替えられる装置は.

中火処理をを鑑 (CPU),記憶制御装置 (MCU),記憶装

置 (HEM),データチャネル装置 (DCH), 構成制御装 

rIII(C .電源制御装置 (WC, 揺作卓 ( L,揺F SC) P ) CS)
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84 技術報告 (特別号 1-1)

Table1 :tcronymsoEHard､varer)evicesillustratlnginFigure2.

lSymbol UnitName

BlockMultiplexerChannelUnit

CCU CommunicationControlUnit

CD .CharacterDisplayUnit

CHC iChannelContll01Unit

CMP !CommunicationMonitorjngPanel

CPU icentl･alPr∝esslngUnit

CR :CardReadel･
l

CSL ‡Operatol-ConsoleI
CSW ICCUSwltCh

DDFACc iE慧 こstt?cAcn.:Lo,gut:i?nVe)ter
DPC iDiskPackCo･ltl'01Unit

DPU h iskPackUnlt
DRC IDrum ControlUnit

i_:;::_. 1∴")-:I:∴‥

GraphicDISPla〉~

GraphicDisplayControlUnit

Gl~aPhlCI)isplarUnit

GlMSS.llonitoringPanel

GMSOpez.atlngConsole

HC IHal-dCop).Unit

作専用クイプライ3矧畳 (TTP).按作･-,L系入.Lil.))制御

装置 (10C)である｡

本体系装置は,業3･k処理 と糊係のない診断 処 理 装 遣

(DIAC,DiagrlOStjcComputer)を除いては各システム

の中で校数構成 (チi･ネル系:ま2重構成)になっている

ため, 1つの装置の障甥 7:Jl/ステムが授動不能になるこ

とはない｡周辺装超も多くは予肺機を持っている｡

DIACは CPU のfl'三.体に机込まれてお F),主計算機 ン

ステムの MEM,MCU (f･傭)JLLどを DIAC システム

として組入れることによりユニ計算牧の運用と並行して木

体系;JFtt置 (CPU,CIIC)の障苫診断を行うこ とが で き

る｡

3.2 装置の配lLy.i

装直の配置は Fig･3の土子'L.')である｡ これは計三言洋

室の構造の制約の中で,-- トウエア設E己諸元 (装道の

宋面積,重量,発熱量, 各装置問の制;E距嘉など). Tii一

用効率,オペ レータの作業環境.見学者に対する展示性

などを総合的に検討した上で,.Jt左されT=｡

計節倹宅各:i;の*/'i犀の配('fl'I.'の概要は次のと お りで あ

る｡

1) 運用窒

Symbol UnltlTame

HCCU HighSpeedCCU

HLSW HighSpeedLineSWitcll

HSC IlighSpeedSelectorChanllelL:nit

lOC InputOutputControlUnit

IPC

IXFSW

KP

LP

ImageProcesslngConsole

InterfaceSWitch

KeyPunchUnit

LlnePl･intel･

LSW LineSwitch

LUT jLineUnit

＼･tCU h lem｡rycontrolUnit

lIEM ≡MemoryUnlt

MagneticTapeControlUnlt

MagneticTapeUnit

MultiplexerChannelUnit

PIVC ‡PowerControlUnit

SCC

SLC

SUP

TYP

System ConfigurationControlLnil

SelectorChannelUnit

System Supe1-Visor

Typewritel-Unit

TVC ITV Display(color)l
TV-V TV Display(monochrome)l

(a)長時間にわたって;.:訟脱あるいは操作を必要とする

･-iLi匿が設道されている｡

(b) 前列に計TlT.艶運用にじさけ る装置,後列に業3'#処理

に関する装置が設ErtEされているO

(C) 計算駿運用に関する装置,業誘処理に tXrJす る裳

逆の配iEtは,それぞれの巾で原川的には左側が=Tソライ

ン系.右側がバ ッチ系 となっているOた-L三し計Jl',I:鮫適用

に関する,i･F<Fal:(ま本体系裳掛′こ含まれているため, システ

ム切替によってオンライ./系 ･,;ッふ系の機tIEが入れ替

る｡

_i) 計ま'l:機室も半.･f;

(a) オペ ンークによる肘 時間の,あるい.･三朝も,･'L'flt)な操

作を必要 とする装置が設E超されている｡

tb) 運用宝から,*ペ レークの遊芸3,;Ll主立の監設かし

やすいように背の低い:Lヒ選が手前側に迂かれている｡た

だし▲ディスク駆動装置 (DPU)はt,.nJ:l'?,監笠の回数が

少ない ものとして奥の方になっている｡ (上記の連絡,

監況こついて.連絡には ワイヤ レスマイクを使用 し,オ

ソライソ系の ＼TT 動作状態監視には ITV を托用して

いる)

J (C) 各装置群の中では,左側がオンライソ宗,右側が
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Fig.3 Hardwal･eAtl･angement･Openl･eCtanglerisreferredtoBatchSystem andrectanglCL-
WithblacktriangleintheupperrightcornerisreferredtoOn-LineS),stem respectivel)･･

バッチ系となっている｡

3) 計符機室左半部

(a) 通常の運用では, -rベ レー)の授作を必要としな

い装碇が設置されている.

(b) 中央に本件系JJ'i置,通信室寄 りにFL9線系装置,そ

の(dltま見学通路寄 r)に背の低い装置が置かれている｡

3.3 地震対策

計算機の‡E･lTl･:ま,眠れ 空調D条件, システム偶成変

更の可能性から,通常は71)-7クでス腫L:に行ない建

物に隈は しない.

計算駿の各装置は 0･2G (震度V)以上の振動に対し

ては正常の動作を保証されていない.したがって大地震

にさいしては運用を中瀬することがあZ)うるが,そのさ

いの人身節故,火災,裳だ′;.D無機的損傷の防止-.ミミ別に考

慮しなければならないO

当センターの計算鰍 こほ装置の横滑 り (それ:こ(いうケ

ーブルの切断, 他装置との衝突),転倒防止のために次

の措置がとられている｡

1) 転倒の可能性のない装置

通常の金属脚では 0.25G で滑 り出すので,脚部にコ

エ製のILを付加して0.6Gまでの移動を防止する0

2) 転倒の可能性のある装置

床面積が小さく,重心の高い装置には転倒防止金具を

取付け,滑 り止めの=ム)己を使用するC

3) 車輪付の装置

車輪止めを各車輪に取付け,装程をフリーアyてス床

の支柱に【Eq定する｡

-i) 操作の多い装置

-)ベ ン一夕の不注意による転倒防止も考慮して,フリ

ーアクセス朱の支柱に同定する.

3.4 計算機FJii写ミ

計算棲電源の方式 ･障害対策などについて:ミ;;このj針)

である｡

･方 式

3帽FlもEE商用電源Li=3るい,まま′l宏発電設仙電源から計 'b;･.

蔵用の良質な'TFJ7,-JIを作って供給するために :.CTCF(Co-

nstantVolとageConstantFrequency)電源装置,-i/ACVCF

蛋(1陪)に設置されている｡CVCFは 3台の常時丑を列

冗長運転方式 (600KV:tの必要電力に対し 3JJ()ⅠくV:1×

3台の設/Gを運転する方式)で運用し,1台こ故障,']Tlあ

っても必要電力は確保される｡
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･障害対策

商用電源の停電時には無瞬断で蓄電池電源に切替えら

九,約 1分後に自家発電設備がI-'l動的に起動し,無瞬断

で電源を供給する.

この間に,計算機へ供給される電力は一定であるが,

矧 桐が蓄電池電源使用中は非常灯 (蛍光灯 4弧こつき60

W白熱灯 1ケ)のみとなり,l̀l家発電設備の起動により

葦尤灯が 1列おきに点灯する｡非常灯の点灯時間が2-

3分を超える場合は臼家発電設備の故障の可 能 性 か あ

り,計誉麟電源を切る準備が必要になる.蓄電池電源は

5分間で自動的に切断されるようになっているO商用電

7713,JLll復後は自動的に無瞬断で商用に切替る｡

CVCFが2台以上停止した場合は,自動的こ射 専断で

CVCF を経由しない商用電源直送に切替る. ただし直

送の場合は計算激にエラーのでるおそれがあるので通常

の運用は行わない｡

･監 視

運用窒中央の柱に電源警報盤が設置され て お り,商

捕,発電機電源,直流電源のランプ表示および出力電圧

異常 ･出力周波数異常と出力電圧注意 ･出力周波数注意

のランプ表示,ブザー表示を行う.この表示では CVCF

維山と商用直送の区別はないが,商用直送時は監視室か

らrqT;用量へ連絡がある｡

4. 計算機センターの運用

4.1 利用形態

オンライソ系は業務処理専用であるが,バッチ系は業

務処理と業務に支障のない範蹄内での一般利用との並行

処理を行っている｡

並行処理は,最大 8多重 (並行処理のジョブ数)まで

処理できるようになっており,この処理を円滑に行 うた

めに,計芸･.機利用条件に関して次額にのべるような利用

規定を行っている｡

4.2 一般利用上の規定

当センターの利用規定にもとづいて作成した利用手引

書に従った計軍榛利用を行うれ 主な規定内容は次の通

りである｡

1) ンヨブ種別の利用

Table2に示すショブ澄別を設けている0.i,Bは利

用者の任意使用llJ可とし,C,Dは作業内容別に与えら

れる作業コー トを必要とし,利用者申請の作業期間内に

限 り利用可としている｡

上記種別以外に,利用条件をより高くした僅 別 と し

て,業務処理胤 業務補助用,セ-/クー管理用のものが

設けられている｡

2) 保護ファイルの利用

ディスクパック上のファイ/L,保護の目的でシステムに

持たせたファイル登滋ltB:･こより77･イル管理を行ってお

り,この登録簿ここファイル利用条件を登録することによ

り当該ファイルの利用が可能となるC

業務用ファイルおよび特定のディスク/くック (共用)

に持つ個人用ファイルを保護ファイルの対象とし,これ

らの77･イルの利用は作業コー トを持つ作業者に認めら

れている0

3) 画像処理コンソールの利用

作業コー ドを持つ作業に画像処理コソソールの利用が

認められているが,開床ファイルも含めて利用の競合を

さけるために予約申込制による利用を行っている｡

4) 七/クー ･ルーチンによるチェック

利用規定に従った利用上の妥当性チェノクのためにセ

ンター･ルーチンとしてのプログラム (約 2,500ステッ

プ)を作成し,OSの･一部としてシステムに組込んであ

る.妥当性のない場合には該当ジョブをアボー トさせる

が,主なチェック内容は次の通 り｡

･各ジョブ種別で規定されたカー ド形式

Table2 C1assiflCat10nOfPri＼′ateJob'salldtheirUsableComputel･Resources.

JobKlnd A B C

RunPrio1-ity

Max.MemoryWol-d(KW)

Max.MemoryTime(M)

Max.CPUTime(M)

Max.LPSheet(P)

UseofProtectionFileinDP

UseofImageProcessingConsole

hig
64

3

1

5〇

一

H hig
80

15

5

0〇

一

H

1
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･/ヨブ憧別による業務用ファイルの使用

･カー ド上の作業名と作業 コー ドの一致

･臨時巨大 /ヨブ用に与えた利用当日有効な作業 コー

トと LSER名,日付の一致

･¥JOBカー ドの入力,(CPUTlME,CORESIZE

などを指定する当カー ドの代 りにショブ種別毎にマクロ

化 したカー トをlji用)

･規'/ii外性別 ンヨブのアボー ト処理 とその理由をコソ

ソ-ル,LP･3-/J に表示

4.3 利用登.I.兵

計鈴械利用に閲する利用者申請を受理 した場合には下

記の種類にmする登録処理,ファイル割付処理を行 う｡

･利用者名の登録

･作業 コー トの登以 (1人にiI個まで)

･フアイ/L･割付とカクログ登あさ

･フ丁イルの利用許可登録

4.4 計i吊幾稼動実績の集討

バ ノ -i一系については,計'iT.麟資淋使用に関する情報が

ンヨフ単位にテ ィスク/ミック上の77･イルに累積 されて

いるc lj削 :/::こ,この情報を磁気テープ-の保存と集計

処理結果の LP出力 リス トの探存を行 う｡ リス ト内容は

利用者別に日別,月別の集計を示 してお り,月別 リス ト

については各課配布も行っている｡

4.5 襲崖の定期保守形態

計算機各装置の定期保守は,業軌 軍用スケシュールを

参照の うえ,月間の保守スケシュールから業#･:こ影響の

ない装置を選定 した週間保守スケジュールを作成 し,こ

れに従って実施 している｡

本体系装虻の場合には計算機の稼動停止が 必 要 で あ

り,バ ッチ系計算機 システムの停止により保守を実施し

てお り,オンライン系に当る場合にはシステム切替によ

りバ ッチ系として実施 している｡

その他の周辺装置の場合には,装置,ファイルか二重

梢成になっているので相手側系の正常確認のうえ,操作

卓からの操作指令による装置切離 しにより業務処理 と並

行 して実施している｡ただし,バ ッチ系のテ ィスクパ ッ

ク, ドラムは二重構成でないので業務処理に支障がない

ように各装置への順次入啓などにより実施 しているが,

各種システムファイルに属する装経の場合のみシステム

の一時停止により入香を行っている｡
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3. 写真処理 システム

3. Photo-ProcessingSystem

はしがき

Abstract

lnPhotogl･aPhicLabol'atOSyOfJapanMeteorologicalSatelliteccntcL･,Variouskirlds

ofprlnt,こfulldisl(,SeCtOrized pICtuI-eS,PO】al一-Stereo,merCatOrprojectedpicturesare

processed,mostlyusingcomputorp10CeSSed HR FAX film image,sometimesusing

LBRimage,Reductionalldenlal~gelllel-tOftheimagesCanbealsop1-OVided,lnAnalysis

Bl･anCh,allofthepicturesa1-eusedforcloudanalysisandnephanalysischa1-tSarelllade

bypolal･StereoPl-Ojectedlmage･

Two typesof一oop films,are produced,one lS used tol一WindexLl-action,the

o'Lherisforisfoュ-allal)'zingthee＼'olutionofweathel'SyStemS.

SomeoftheinlageSal-ePhotogI.aPhedon7Omm and25cmfillTl.Theyal･eusedfoュ.

colol-al.lalysisbymulti-colordatasystem andfalsecolol･System.

Fol'a!-ChivingPul-poses,alloftheimagesareprocessedon35mlllfillll.Negative

andpositivetranspareLICleSCanbepI▲OVideduponlequeStfl~Om domesticandovel~SeaS

usersthroughthealllliatedagentbyJapan MeteorologicalAgency.

Manuallygl~idded1)ictul-eSand reduced pictLll.CStOHRFAX film sizefrom LBR

imagea一el⊃1.0CeSSedfol-disserllinat10nbyGMSln CasetheComputersystem failLO

ptodし1CetheGMSFAXdata.

割を述べ,それから動 L虫】系,雲解析系,マイクロフィル

ム系の作業内容,晶質管風 資料の利用に関連した問題

超大型電:T｡卜'Hihを:こよ･-),由像惨正･キ;i経度線及びd/j などについて述べる｡

岸根のIT汀 ■,r卦_J･変換などの適切な処理が施 された画像

(HRFAX原由)から,種 々の用途の耐 繁を作製するた

めの写其処現Tc_-行なう｡衛星写真においてほ雲の型,メ

♂-ソの判定のために中間調.解像力,適当なコン トラ

ス トが重要で,写押 乍製にさいしては,それらの配慮を

する｡なお 111～F.＼7(原画とは,HR-FAX 受1-hj装置に

より,603ンく479mm のフィルム上にネガ像として記録さ

れたものである｡

術gi打ち上げ私 闘 ylの運用においてほ Ll∋R匝像 を

使用 して写真処坪 ノステムでは,マニュアルによるクリ

ティングと THiF_＼Xサイズの画像-の縮少を行ない,

これが GllSより放送された｡LBR 画像では, 地球の

直径が,HR-IJ▲lX 原Liljiのそれよりも1割位大 きい｡

木報'f]-･てはまず写真処理に用いる機器と,それらの役

神子敏朗 ToshiroKAMIKO

1. 機器構成と機能

写真システムは,概むね 5つのサブシステムに分れて

いるが,偶成機器T,若干の塵能を Fig･1に示す.

1) 動向系

a. レジス ト/-ション用光源ボックス :画像の位躍

合わせ

I).動画カメラJJJi迅r::動画撮影

C.35-7Omm フィルム自動現像装置 :動画フィルム

70mm フィルム,シー トフィルム (25cm幅)の現像

d.編集'HI-:現像すみの動画の検索

e.テープスプライサ- :動画のループ化

2) 雲解析系

a.透過用濃度計ニフ ィルム画像の濃度測定
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Fig.1 PhotoPr∝esslngド)oW.Oi)era【ic'nof

PhotoLab.isuptodasheddotHne

b･コンタクトプ.)ソクー :フィルム.印画紙への密

着焼付

C･印画紙用自動現像装置 :印由紙の現像

d･反射用濃度計 :印画紙画像の濃度測定

e･画像変倍 (焼付)装置 :画像の拡大,縮少焼付

f.マルチカラー用

70mm カメラ ･70ミリフィルムへの撮影

3) マイクロフィルム系 (保存用)

a･マイクロフィルムマノソ

35mm フィルムに投影

b マイクロ自動現像装置

35mm フィルムの現像

C･精密フィルム牧製装置

フJlルムコピー

d.マイクロリーダー

出来上ったフィルム画像の検索

A) 薬液調合系

a.調合タソク

母液及び補充液の調合

b.ス トックタンク

現像.定着液それぞれに分れ,これから各自動現

像装置に補充される

5) 手動系

2)のコンタクトプリンター,画像安倍射 すylEl''/I,
日勤現像装圧が故障のとき,それらのノミ ,ク-'ップ

として使 う

a.ダース トラポンクー

10センチサイズまでのフィルム画像の引Tl3);iJL

b,富士自動引神域

プロニーサイズまでのフィルム画牧の･;i:仲,ごL

c,印画紙乾燥鞍 (RCベーパー用)

d. // (バライノ紙用)

e.日勤水洗綴

.( フィルム串Jz.J蛾機

g.現像,定着,水洗川バ ット

2. 作業内容

1) 動画系

この装置で作製されるループフ_1ル ムほ,鮎汁'3J.1.捕

と,雲解析用の2種類がある｡

計iJlrJ精度を向上するため,35ミリフィルムを用いる｡

凧計算用ループフィルムには,00Z,12Z前後のそれぞ

れ30分おきに観測された4枚の画像を班用 し,今 の所

35,3,3,35位の約数により,ループとする,最初と4枚

目の約数が多いのは,映写にさいし,停止状態となり,

雲の始点,終点の指定を容易にするためである.

雲解析用のループフィルムは, 3時間おき,また異常

気象時に 1時間おきに観測される画像により,同一の駒

数で作製される｡

撮影前に,観測時刻の異なる画象の位置合わせが必要

である｡

このさい比較的に地形のはっきりした画像をンジス ト

レーンヨソ用基準画像に用い,すべての画像をこれに合

わせる｡その合せ方の一例を次に述べるO衛星直下点は

24時間内に赤道を中心とし, 南北に lo以内の幅で8の

字を画いている｡従って東経1400線に近いドI'(.太付近とオ

ース トラリアのカーペンクリア湾の東岸の二地点に若目

し, レジス トレーションを行なう画像上の棒大付近は問

riEL,基準画像上の二つの地点を結ぶ線上に, レンス ト

ン-ショソを行なう画象上のカーペソクリア湾の東岸を

のせる.合せ終った後は.ピソレジスター上に同定され

たクリアフィルムに貼 りつける｡

動画カメラ装置では,投影にフィルム画像を原画とし

て使用するので,スクソド上に光源テーブルを有する｡

このテーブルは XY方向に 24cm, また水平面内で15度

の回転ができる,従って撮影範囲を自由に設定できる｡

またカメラの上下移動により,いろいろの倍率での拡

大,縮少撮影ができる｡

撮影の制御器には, 1こま撮影.連続撮影用のスイッ
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Fig.2-I FullDiskVisGMSImage

手がありまた遠隔操作ができるC原画により濃度が異な 度に比例)を変化させる必要もある｡ループとする前の

る場合は,原則として,絞 りにより露光量を変えるが, フィルム現像は,35-70mm自動現像装掛 こよ り行 な

原画濃度が薄い場合には,I/ヤッタ-角 (シャノクー速 うO自動現像装置は Fig･lに見られるように4台ある

- 91-
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Fig.212 Visib】eChannelGMSImage,SectorPicture

が,使用薬液が異なるだけで本質的な差はない｡これら タンクの下部を通 り水洗タンク内に入るので,定着液の

はいずれも操作パネル,現像タンク,定着タンク.水洗 温度調節の役割も果している｡一方現像液の温度は,現

タンク,乾燥部,搬送ローラーからなる｡また現像,定 像タンク下部のヒーターと/くイブ中を流れる冷却水によ

着,水洗タンク内には,授拝装置がある｡水洗水は定着 り調節される｡

- 92-
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Fig.2-3 FullDiskTRGMSImage

現像にさいしては,現像温度,現像速度が重要で,写

真の仕上 りは,温度が高い程硬調に.速度が遅い程軟調

になる｡この両者の組合せによる調子再現は複雑である

那,ルーチン作業においてほ,露光量の変化により調節

することとし,現像速度,温度は一定にしてある｡

なお現像液,定着液とも,母液が,現像,定着のタン

ク内にあるが,印画紙またはフィルムを現像装置に挿入

すると共に,ス トックタンク内の薬液が補充され,また

捜拝により液の濃度が均一化される,水洗タンクには,

ミキシング/ミルブの制御により,特定温度に保たれた水

洗水が供給される｡

f二i動現像装置で使用する印画紙は,ベースの両側が樹
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Fig.2-4 PolarStereonappedGMSIRImage

脂加工されており,一方の.rki上に感光乳剤うミ塗布されて ば,ルーフフィルムができ上る｡l武計算用ループフィル

いるO従って水洗時間か短かくても,現像,定着液7)浸 ムは座漂数値化紫掛 こ投影し,雲の移動追跡,測定が行

み込んだ量が少ないので,それらを早 く除去でき,また なわれる｡また解析用ルー7フィルムは特殊映写装置に

乾燥時間も短かくてすむ,ここで動画の問題,/=戻るO よりスク.)-ソ上に 映写し, 雲 システムの 追跡を 行な

現像すみのフィルムは,編集器にかけて画像7)調子を い,雲解析図に盛 り込む情報を得る.

検索し,テープスプライサーを用いて端末を接 着 す れ
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Fig.2-5 MercatornappedGMSVISImage

2) 雲解析系

フィルム画像から印画紙上の写真に再現する場合,原

癌の解像力,階調,コントラス トを保持するためにJ/i密

着焼付が最もよい｡密着焼付には.コンタクトプリンタ

ーを使用するが原画の上に印画紙やフィルムを重ね,-))

ラスや蓋でおさえるだけでは,密着度が不十分である｡

従って,真空装置により,蓋と光源ボックス間の空気を

抜 く方法こより完全に密着させるo

密着により作製する写真は,~可視 ･赤外それぞれの円

形,部分,ポーラーステンオ画像であるoFlg.2-1に円

形可視画像,Fig･2-2に部分可呪画像,FI菖.2-3にrll

形赤外画像,Fig･214に･ii-ラーステン1-赤外画像,

また参考として Fig･2-5にメルカ トール‖†視1垂j像を示

すO特に部分画像7)範田31ま北舘16度一北諒62凪 Lfllj懐中
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Table1 Themaximum andminimum densityoverhigh resolLltion facsimile(HR-

FAX)1mage. The formerisobtained oversea surface. Theotherisover

maximum reflectedcloudorcoldestcloud.

Image
WholeDisk Sectorized WholeDisk

(VIS) (VIS) (IR)
l

Max. 1.74 1.48 1.84
1

Min. 0.12 0.15 0.13

SectorlZed Mercator PolarStereo
(IR) (VIS) (IR)

1.67 1.74 2.06

0.15 0.13 0.28

(Peri∝1,4Nov.-30Nov.,1978)

Thedegreeofdarkeningofthefilm ondevelopment

心において東経120度-156度位となっている｡

HR-FAX 原画 (ネカフィルム) 及び印画紙上におい

て,可視においては,アルベ ドの最も大きい雲,赤外に

おいては,最も温度の低い雲とそれぞれの写真上におけ

る海面の濃度の例を Tablelに示す, これ に よ る と

HR-FAX原画における最低濃度すなわち海面の濃度の

変動は小さいOただし要の濃度の変動が大きく,雲の部

分の再現が難かしいことが分る｡なおここで写真におけ

る濃度の定義に触れる,濃度Dは次式で示される｡

D-logl (1)

･-il (2)
ここでTは透過率, Ⅰは透過光量,Ioは入射光量で,

単位はルックスであるoこの場合の濃度はフィルム画像

に適用され透過濃度と呼ふ 一方印画紙画像 の場 合 に

は,反射濃度で,Tは反射率 (R),Ⅰは反射光量,TOは

入射光畳と読み換える｡

前出のように, HRFAX原画における雲の部分の濃

度の変動が大きいので,解析に適切な写真を常に作製す

るため.雲の部分に対応するクL,-スケールの特定ステ

ップの濃度に着目し,標準値は再現できるような露光量

を設定し焼付けることとした｡ Fig.3にコンタクトプ

リンターにより焼付ける場合の露光時間設定の曲線を示

す｡これは実験により求めたもので,使用する印画紙の

特性により異なる｡ここで露光量について説明する｡露

光量E(ルックス)は次式で示される｡

E-C･Ⅴ･t (3)

ここでVは露光電球の光量に対応した電圧(ボル ト),

tは露光時間(秒), Cは係数である｡ Fig･3を使用し

て,コソタクトプリンターにより露光する場合には,V

を一定としてある｡

このようにして焼付けてから現像装置により現像する

ことになる｡本システムでは,作業の迅速性を高めるた

sE Cl
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Fig･3 Denslty･eXPOSuretimecurveforpaper

prlntoperation continuousline:low gamma
paperbrokenllne:Verylow gammapaper

D

0 4 8 12 16 20 24 28 32
GRAY SCALE STEP

Fig.4 Denslty-gray scale curveforHR-FAX

film image

め,現像時間が30秒で良質の写真ができるよう,特殊な

印画紙,薬液を使用している｡

ここで画像再現の例を示す｡Fig･4に HR FAX 原

画 (ネガ)の各グレースケールステップと透過濃度から

1 96-
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0 4 8 12 16 20 24 28 32
GRAY SCALE STEP

Fig.5 Desity-GrayScaleStepCLIr､･eforpapel･

pl'lnt

得られる特性曲線が画かれているOこの場合グレースケ

ールステップは(3)式のEに対応している｡これから,印

画紙上にボン画像として再現 した場合の特性曲線をrFig･

5に示すOこの図では反射濃度を縦軸にとっている7)で

雲の部分は足の方 (低い濃度値)に相当し,この当りの

憤斜を緩 くすれば,きめ (texture)が損なわれない写実

ができ上る｡

フォールスカラー/ステム(注 1)に使用する25センチ

幅 フィルム画像は,LiR-FAX上-生フィルムを密着さ

せて焼付けるO露 光.点けの設定は,前出の印画紙の場合

と同様である.たたしフィルムの場合は,印画紙よりも

ラチチュ- ト/i/.広いこと,フォールスカラーノステムで

は,フィ′レム上の濃嘆をスライスして,色彩を割当てる

関係上 雷光粂浩 三r･i他 7,代理軟 しくない｡鋭敏はフィル

ム用自動現像装:l左T:行なうが,一応時間は 120秒で設'/志

してある｡な_i,-二･〇現像矧 掛ま印画紙用現像装置と同一

のもので,現像速度を印由紙用に設定 しさえすれば印画

紙現像に使用でき,いすれか一方が故障により使用でき

なくても,印画紙フ ノルム両方の現像に支障はなく,こ

れが本写真システムの大きな特徴となっている｡

てルチカラーテープシステム (注 2)に使用する70ミ

リフィルム画像:ま,-ツセルブラッドカメラにより撮影

し,現像には 33-7Omm I:-働現像装置を用いる｡ てル

チカラーテ ー プンステムでは,70mmフィルム画像の時

刻の異なる3比, また は 赤外と可視等 2tkの画像を用

い,それぞれに階調付の色を割当て,重ね合せた色彩像

から特徴を抽出する｡このため画像の撮影範LLu,tJ:上 り

濃度は同一である必要がある｡

はしがきに述べた LBR画像の HRFAXサイスの画

注 1,注 2 チーク処理解説篇

その2 雲解析参照

97

像-の縮小,また LBR画像に限らず,画像の部分拡大

に:･ま,画像蛇付装置 (変倍)を用いる.この装置は,印

刷業界でポスターの作製に用いられているo常画がフィ

ルムの場合は透過光源を用いることになり,タ七/ソラ

ンプが内蔵された光源ボックスを用いるO原画が印画紙

の場合は反射光掛 こ沃素ランプを用いるoこの装置は焼

型で,透過光源ホ ックスを原稿架とし, /ソス架,フ f

ルムホールダーの順に並んているO拡大,縮小は主とし

て原稿架の水平移動により行な う.ただしレンズ欠･,iy･移

動させることにより,焦点調節のみならず,縮少据影が

できる｡またピントカラス面を見ながら, レンズ架を徴

軌させ,完全な焦点調節を行なうOなお付属装置に露光

制御装置があ り, 1対 1て画像を再現する場合の露光量

が分っていれば拡大率,縮少率に応 じて,露光量を自動

的に設冠できるOただし実際には相反則不軌 (注 3)に

伴なう補正が必要である｡

なおフィルムホールダーには小さい孔が開いてお り,

真空装掛 こより,露光すべき印画紙やフィルムを吸着さ

せる｡

3) マイクロフィルム系

画像桁掛ま磁気テープに記控されるが,i,帥容量に限

度があ り,磁気テープの形での永久保存は不 可 能 で あ

る｡このためフィルム上に画像を再現して保存する方が

経済的である｡

本システムで使用するフィルムでは,1111111当り160本

の解像力があ り, 幅 32111m に画像を写せるので, fiR

FÅ･Y原画の走査線 4,800本を快持てきる｡このンステ

Aでは.保存用ポジ,作業用ネれ 検索用ポ/を作製す

る｡

マイクロフィルムマシンの光源ボックス内には70個の

小電球があ り,ボックス上の照度の水平変化は 5%以内

に抑えてある｡撮影にさいしては,光電管アームの先の

フォ トセルで,画像上の明るさを測定 し,そ れ に 応 じ

て,シャッター速度を設定する｡

カメラの上下移動により,縮少率の選択こま自由 に で

き,杓'/f績少率で自動的にス トップする｡この装置では

フィルムがなくなった場合,巻き取 り不完全,真空装置

の不備などを知らせる警韓ブザーが鳴るようになってい

る｡

自動現像装置は, ローラー送 り段偶を臆えた小型の卓

上型で,6cmから 30m までの長さのフィルムを処理で

きる｡フィルムは日動的に送られ,毎秒 2mの速度で処

二埋される｡

注 3 露光時間が極端に短い場合と長い場合に濃 度が

光量に比例 しないで低下する現象
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jjti･畝 現像後の･1.i-:ジフィルムから,ネガフィルムへの

変換焼付は,精密フィルム坂製機で行な う｡焼付速度は

盛大990m/分である｡焼付けのさい,二つのフィルム間

の空気気を抜き,完令に密着させるので,ニュ- トソリ

ングや,ずれによる画象歪み'はない.フリー回転 ローラ

ーFErFに光源があ り,光か,7J)ノトを通 り少しずつ連

続｢かこ鮫付ける｡

検索用:tIジフィルムは,前と同様.精解フ Jルム以製

煩で,保任用Jポジを用い,DD(牲4)フ ィルム_仁に焼付

ける,上の作業用ネれ 検索用ボン共,--･イクpI'l動現

像装閃･により現像するO

後で述べるように,利用者:こ作業用ネガが捉供される

れ それから引伸ばしにより,-,.リントを作製 し.調査

研究に使用することになる,そこで作業用ネガの特性に

ついて述べるC 保存拝1,-i:シを作製するさいには, rlRF

＼X 7 ,ル∴の=潤子よりも軟調になる/ミンクpフィルム

を用いる｡このフ J ルム現像は/fI暗ノ顎の中で行なわなけ

ればならない,それからtif聾法摂こよりネ机こ起 す わ け

で,作業の関係上,暗男の中では汁1.米ないので, ナルソ

フィルムを用いるOこCTため調子:ま再び政調になってく

る｡従って利jfl一者が.二のネj'Iからプリントを作製する

場合には,鰍【'/･3の印画紙を使用 しないと,雲のきめが不

分明:こなる｡

1) nr.-.門管理

解抑 こ適合する写真を作製Lするためには,機械条件の

TELい測定と･̂ur理,処理液の正しい招いと常取 センシ

トメ トリーによる写真的管理が重要となる｡

a.横根的管理

処理時臥 温風 循鼠 矧JP,薬液の補充乾燥をチェ

ックし,正 しい値を示すように補正する｡このうち下記

のように粘度,補充,乾燥は頻繁にチェックする｡ここ

で温度とは処理液,/Jk洗れ 乾燥況度で,r-1動現像機の

l∃動況(,舶沌:明 E示温度ではなく,別のt,i.i度計により測

定するOこのため,印画紙胤 フィルム用自動現像装置

35-70mm自動現像装置の現像液の温度をモニターする

ため記録氾密計を設置したO

フィルム,又は印画紙を現像裳跡 こ挿入すると自動的

に,ス トックタソクから補充液が,現像,定着タンクに

供給される,それからFJ液と共に投押され, 処 理 液 の

注 4 DirectDuplicate(,+:ンよL)ポジ, ネカよりネ

カーに変換)

pH値が一道に保たれる｡この条件を確保するため,捕

充畳の設'iE値が正確か,補充系に液漏れがないか調べ,

適切な補充を行な う｡

b.感材の管環

処理液はその保有する場所が重曹であ り,また高温で

は,現像液の酸化が促進され,劣化を早める｡また低温

では成分の析tij,結晶化が起る,一方未使用の印画紙,

フィルムの温度,湿度に伴な う変質を防 く･ため.5℃の

FE.i度を保つ冷暗貯蔵庫に保管している｡

C.写真的管理

解析に適合する写真の作徴にr)さけ る管漸 こついては既

に述べたが,処理液の温度,補充,舵杵の適正化 現像

速度を総合的:こ評(嫡し,補IF.資f'耳となり得る管理につい

て述べる｡一眼的こけ,=ント.I-ルス トリノブスを七

スと:JJ,七ンシ トノ-IJ-により露光された未現像のフ

ノルムてある｡二･の=ソトF-ルスト:)ノソスを現像処

理 し,濃度捌淀をtTなって,処叩,f管稚する｡このu.EJ定

値せ.1漂準処理こよりlJF製されたコソトー′1,ストリッフ

ス ICj濃管の統計桁と比較するという万一J:'･1･と,:1.

d 濃度測定

=-/トロールストり ノフ:ま, i,ン'/,ケール外CJ'JLと低濃

磨 (r)!ll.至n)とノレスケール !-.の茄低濃度 (LD).'.tと高濃

皮 (HD)を､川'･iiするCこ('?甥缶 L)m nにカブ'J.I,,P<度,

LD は悠蟹,THD-LD は二./トラ1トに♭閥 する.

ここで赤外画像を写 したフィルム上のき.'9(-雪と温度との

対応を;･Lベ,現像処理を敢欝に行なう必安のあることを

示す.赤外tlr1-J僅テーメ-=tは,字砧空目1-L ンヤッ_,>'-の温

度を基準値とし,それぞれ[-[=;号の電IL･.(ァイノ.′リレカウ

ントに変換)と黒体放射品のIiJJ様式を米二･さる｡

ある胡所のディジタルカ-17ソトをこのドニh';7式∴入れれ

ば,その場所の黒体放射量が 究 め られ る｡そ ′itか ら

PlanclくO-)式を用 い汎度を求め,L -･7才川く-F.＼X フィ

ルム トには.グレースケールの32スチッ-/カ明 き込まれ

てお(),このステップはティシ,I.ルかタントを'r-Bじて削

度に対FE'.している｡Flg･t'に二王,フィルム.卜:こお.ナるク
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レースケールステップと濃度との対応 さらには温度と 0･1でも温度に5-70の誤差が見込まれるo地球画像上

の対応が示されている｡この図から分るようにグレース の温度を正確に知 りたい場合には,現像むらのない写真

ケール部分と地球画像部分の現像むらによる濃 度 差 が 処理を施した画像を用いる必要があるo

コ
｢
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e.管理と補正

濃度の統計値とコントロールス トリップス上の濃度の

差が大きい似合,温度,捜拝補充,pH値を検討し適切

な制i正をする｡

3. 資料保管とデータサービス

観測され.処理された画像は,35mmのマイクロフィ

ルムにおさめられることは前に述べた｡ HR-FAXから

の出力順に,10日分の資料を1本の7 1ルムに収 納 す

る｡フィルムには,テータの開始を示す管理･タ - ゲ ッ

t.観測日クーゲッL.画像,終了ターゲットの順に孤

影する｡画像の内容を Table2に示す｡またHRFAX

Table2 PICtureSlll35rnrnfllm (al~Chi､-e) peュ

da)㌔

Ilnage Channel ＼umbe1-0fFrames

FullDisk VIS こ)

IR 14

Sectol-ized IR(partlyVTS). 8

Polal･Stel･eO VIS 7

1R _i

Mercato】･ IR 4

原画,プリント.まそれぞれ2年位供管するので.

閲覧も可能である｡

気象庁の方で過去の写真を欲しい方は気象協会に申込

む,気象協会は衛星センターからマイクロフィルムを借

り受け,印画紙またはフ ィルムに再製し希望者に有料で

提供する｡
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4. 気象衛星センタ-の施設 と設備

4. FacilitiesandInstallationsofMeteorological
SatelliteCenter

Abstract

MeteorologicalSatellite Center(MSC) lS locatedatKlyOSeCity,Tokyo. The

geographicalpositionlS35degl-eeS36minutesnorthlatitude,139degrees32mjlluteS

eastlongitude･

Thenew buildingwascompletedinMarch1976･ltis3srorledandtheflool･Space

is7,115m3･Controlroom ofelectl-icity supply,airconditlOnlng andhallare in the

g1°Oundfloor･Onthefirstfloor,comPute1-facilities,communicatlOnequipments,photo

processlngunitsandcloudanalyzingequlpmentSareinstalled,and1110StOftheroutine

operationofdataprocessingaremadeinthisfloor. Administ1-ation,confe1-enCeroom

areinthesecondfloor. SpecificfeatureofthecenterfacilitylSthepollution contl10l

system,whichdisposeofphoto･chemicalresiduescomingfl･OmPhotographiclaboratoI-y.

CommandandDataAcquisitlOnStation(CDÅS)islocatedatHatoyamamura,Sai-

tamaprefecture,35degrees58minutes,northlatitude,139 degrees19 minuteseasL

longitude.ltwasconstructedinMarch1976･ ThebuildlnglStwoStoriedandthefloor

spacelS1,105m9.

AnotherinstallationnearCDASisacollimation towcl･Which lSusedforthetest

operationoftelemetry,andTurnAroundRangingStation(TARS).

MeteorologlCalSatelliteCenterandCDASareequippedwithelectricPowergeneratOl･

whichtakesoverthecommercia)supplyofpowerintheeventoffailure.

1. 気象衛星センター

現在の気象衛星センターは,東京都清瀬市の,元気象

通信所の構内に建設され,気象衛星センター準備室とし

て発足し,昭和52年 4月,気象庁の組織変更によって,

元気象通信所を,廃止統合して,気象衛星センターとな

った ｡

清瀬周辺は,都心にほど近い空気清浄の地として,西

武池袋線を境に,南側は病院街として,国立,都立の大

病院が多く,北側は広大な農地であったが,短波無線通

辻喜久男 KikuoTstJJl

信の受信に適した地域 と して, 第2次大戦中は,外務

省,海軍省始め,多くの通信所が,点々として存在し,

周辺の畠には,アンテナの木柱が林立し,現在でもセン

ターの屋上からは,その面影を見ることができる｡

昭和21年,大和田通信隊 (米軍)に同居していた,中

央気象台の分室が,元海軍の使用していた現在地を引削

ぎ気象通信所を開設して以来,日ソ,日中の国交が同視

して,国際電信電話回線が設定される迄の約30年の問,

特に7ジア地域の気象資料の唯一の入手経絡として活字

していた｡
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また,NIMBUS,ESSA,lTOS等の衛星資料の受信を

行ない,海洋フイロボットの開発に寄与した.

当地が気象衛星センターの適地として選定された理由

は,①気象衛星通信所とのマイクロ伝送Ld線設定に問題

点がなく,②本庁に対する衛星資料の伝送が容易て,③

且つ庁舎建設に必要な敷地を有している等の諸条件を備

え,GMS伝送系の主幹となる地上通信系 リンク設定の

適地として,関東地方建設局の手によって設計施工され

た｡

この地域は,住宅地としてT,'Fj発の途上にあり,清瀬請

は,第一種住宅区域に指定さ;･しており,建築物の高度制

限10mの他,公害防止法による,産業廃棄物の規制,柄

内に設けられていた出道の取扱い,またfI.rj内に植樹され

た桜も,-LII木となって,毎年附近の住民の憩の場となっ

ていたが,これらの環境を維持しての施工等,幾多の困

難に直面し, 更に昭和 50年当初の オイルショックのた

め.当時.建設に従事した,関係者は,日夜,地元住民

に対する説明会やら清瀬市議会に対する資料の作成等に

適われたものである｡

この様な困難な事情を着々と解決しながら昭和5ユ年2

月,庁舎が完成し,関東地建から,気象庁に引渡され,

気象衛星センター準備室が発足した｡

準備室の時点では,同一構内に旧気象通信所と同居す

る形となり,一方:ま最新鋭か技術と設備を誇る業務であ

り.他方は斜陽になりつつある短波通信業韓と言うこと

もあって,種々の調整にも,Jl･コ係老は苦労されたようで

ある｡

昭和52年4月,新旧の菜接を統合して,気象衛星セン

ターとなった後は,これらの問題点も逐次改善され.一

丸となって,気象衛星業務の円滑な推進に,日夜労力し

ている｡

この様な経過から,当センターの設肺は,旧施設と,

新施設が,混合された形となっており,その概要:ま以下

に示す｡

A 所在地

東京都清瀬市中清戸3-235(〒180104)

Tel･代 表 O424-93-1111

東 経 139度 32分 10秒

緯 北 35度 46分 26秒

漂 高 50.1111

B 敷地面積および庁舎構造

(1) 敷地面積 49,966m2

(2) *鉄筋=ソクリー ト3階建

建面積 2,305.27m2

延面積 7,115･78m2

ア 1 階 2,305.27-が 玄関ホール,電気室,空調

設備等機械室,食堂,浴室,その他｡

イ 2 膳 2,322.75m9通嵐 電計,写真,解析関

係現業室,その他｡

ウ 3 階 2,322.75mg̀所長室,各課事務室,図書

蛋.現業寝室,電話交換室,その他｡

二

伸

ア

塔 屋 165.01m2空調機械室,その他｡

木造平家建

施設管理課庁舎 467m2事務室,会議室,その他｡

イ 伝送第二課庁舎 355m2事務室,通信現業窒 (檀

軌道気象衛星,短波通信,その他)｡

ウ 伝送第二課庁舎 230m3試験邑 調整邑 作業

室,その他｡

- 現業寝室 113m2 6重

オ 倉 庫 495m9工作室,倉庫

(｣) *予満発電機室

鉄筋コンクリート,115.19m2,新庁舎用予備発｡

(5) 第二電気室

鉄筋コンクリ-ト,84.00m2,旧庁舎用受配電設

備,同予備発｡

(6) *車 庫

鉄筋コンクリ- ト,建面積 117･25m2｡

(7)*危険物倉庫

コソクリ-トブロック,9.81m2

IJi)*隅内宿舎

鉄筋コンク.)-卜3階建,951m2 (18戸),636m3

(12戸)0

C 空中線施設

rl) 垂直 LPLアンテナ 1式

(2) 水平 LPア/テナ 1基 .

(3)*マイクロ鉄塔 1鼠 50m,*気象衛星通信所向

筑波山向 (気象庁)｡

(1) 鉄 塔 3基 25m,ロンビックアンテナ用｡

(5) 極軌道気象衛星受信塔

鉄筋8階建 1基,極軌道気象衛星追尾用｡

印は静止気象衛星業務のために設置された もの であ

る｡
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D 電気施設

(1) 設備容量

ア *新庁舎 3,612KVA｡

イ 旧庁舎 185KVA｡
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(2) 契約電力

ア *新庁舎 6,600V,1,6∝)KW｡

イ 旧庁舎 6,600V,126KW｡

(3) *定電圧定周波装置

定格出力 600KVA,300KVA 3台並列冗長運転.

(4) 予備発電機設倫

ア *新庁舎 原動幾, 4サイクル,空気始動,水冷

式.燃料軽油,全自動遠方制御方式,1,8CK)馬力｡

;i発電故,6,600V, 3相 3線式.50Hz, 出力 1,500

KVA,1,2(泊KW｡

イ 旧庁舎 原動機,4サイクル,蓄電池始動,水冷

式,燃料軽油,全自動遠方制御方式,95馬力｡

発電敏,220V, 3相 3線式,50Hz,出力60KVA,

JSKW｡

(5) *弱電設備

ア 構内自動交換設備

クpスパー自動交換機,中継台 2台,局線 10回線

私設線 2回線,内線 100回線,構内直通5回線｡

イ 火災報知設備

り 電気時計設備

工 構内放送設備

E 空気調和施設

(1) *新庁舎

ア 暖房設備

ボイラー.定格出力 544,000Kcal/H 2基,燃 料

白灯油｡

イ 冷房設術

冷凍機,冷却能力 601,800Kcal/H 2基, 302,400

Kcal/H 2基｡

り 空気調和機 18台｡

(2) 旧庁舎

現業室その他こ.パッケーシ塾空調機を設 置 してあ

る｡

F *公害処理施設

(1) 写真廃液処理施設

7 現像液,定着液,貯留槽

103

写真処理に使用した現像液.定着液は専門の業者に処

理させるため,貯留槽に収集して年に数回,回収を行な

きっせている｡

イ 水洗水処理施設

この設備は水質汚泥防止法,東京都公害防止条例等で

定められている一定の基準値まで,写真用水洗水を浄化

する設備である｡浄化した水は下水道に放流するが,下

水道の満水を避けるためタイマーにより夜間放水を行な

っている｡この設備の処理能力は18mS/日である｡

(2) 写真排気処理施設

写実処理を行なう暗室から排出される空気は酢酸臭を

発生するため,これを回収して洗浄,浄化した後,星外

に放出する設備である｡

(3) し尿浄化施設

庁舎および構内宿舎の雑廃水の処理を行なう設備であ

る (450人槽)｡

G *消火設備

2階現業各室および 1階電気室の一部の消火設備には

-ロンガス消火設備を,発電気室には炭酸ガス消火設備

を設置してある｡

気象衛星セソクーの全景を Flg.1に示した｡

2. 気象衛星通信所

気象衛星通信所は,埼玉県比企郡鳩山村の元国有林の

高地を開発して,建設された｡

この地が,気象衛星通信所の適地として選定された理

由は,①電波干渉が少なく,宇宙通信を行なうに適して

いる,②気象条件が良く,③国有林であるため.土地の

取得が,比較的容易であり,④処理局となる清朝地域と

のマイクロ伝送回線の設定に適している等の諸条件が満

されたためである｡

秩父営林署の管理する同地を.静止気象衛星と直接電

波の交換を行なう,地球局としての指令資料収集局の建

設予定地として選定して以来,当時,水田と桑畑であっ

た換地を,取付道路用地として買収する為に按渉した地

主の数は,約21名に達し,着工後も,水利放道の確保等

数多くの問題点に直面しながらも,鳩山村役場を始め,

地元住民の深い理解のもとに,当時の建設担当者の労も

報いられ,近代的な設備を誇る地球局が完成したのは,

昭和51年2月のことである｡当時は,気象衛星センター

鳩山分室 (第二衛星通信班)として発足し,昭和52年 4

月,気象衛星セソクーの組織が出来た時点で,気象衛星
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Fig.1 Meteorologicalこ⊃atelllteCenter(MSC).

ThedomeistheupperrightcornerofMSCaccomodatesantennarecelVingorbital

meteol~Ologicalsatellitedata.MicrowavelinktoCommandandDataAcqLllSltionStation

(CDAS)ismadebytheantennainthecentel･right.

通信所となった｡

静止気象衛星の正確な位置を測距したり,回線の機能

を地上において試験を行なう為に必要な,視準局 (コリ

メ-ショソ)は,鳩山から直距離にして約 11kmの堂平

山の山頂に近い一角に設置された｡

視準局のある堂平山は,関東平野の無線中継所に適し

た台地として,周辺に,いくつかの中継施設があり,莱

京天文台の観測所があることでも知られている｡

気象衛星通信所の施設の概要を以下に示す｡

A 所在地

埼玉県比企郡鳩山村大字大豆戸字五輪山1440- 1

(〒350-03) Tel･代 表 0492-96-2625

東 経 139度 19分 13秒

北 緯 35度 58分 23秒

標 高 ti) 庁 舎 106.5m

(2) 18m¢ カセグレンアンテナ 114.5m

(3) マイ クロ鉄塔 103,5m

コリメーショソタワー

埼玉県比企那都幾川村大字大野字豊平1850

東 経 139度 11分 28秒

北 緯 35度 59分 51秒

標 高 837m

B 敷地面積および庁舎構造

(1) 敷地面積

ア CDAS 50.101.OmB

イ コ1)メーショソクワ- 203.21m2
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Fig･2 CommandandDataAcquisltionStation(CDAS).

lIic1-0､､'a､~e一inktoMSCismadebythe antennaintheleft.

(2) 庁 舎

鉄筋 コソク.)- .-2階建

建面積 小)1.15m:

延面積 7..l.ll.ち.<lTllコ

ア 1 CJLT 小1､15m二行や掘 示J:-'.電気空調設llHj等

機械よ そ):･T'･_iニ

イ 2 措 ･)iH HJl･1=FZTr,p-=宗.滋招宴,会議も 見

学呈,通信圭 , :1 :::I.そJ7旭｡

り 塔 堅 3712mO- 空調韓他設(JEi,その他 (- リ

カルアンテナ,ノンー ブアンテナ)｡

(3) 発電機室

コンクリー トブロック 5｣,iOm〇

(1) 車 庫

ス ラブコンク1)- ト 7100m2
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(5) 倉 庫

コソクリー トブロック 33,89m2

(6) コ])メーシ ョソタワー

鉄筋 コンクT)- ト S.75mO

C 空中線施設

(1) 18m¢ カセグ レン7ソテナ 1基,静止気象衛星

向｡

(2) - リカルアンテナ 1基,静止気象衛星向,周波

数標準装置用｡

(3) ループアンテナ 1基,静止気象衛星向｡

(i) マイクロ鉄塔 1基,気象衛星セ ンター向,JJY
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受信アンテナ｡

D 電気施設

(1) 設備容量

ア 気象衛星通信所 665KVA｡

イ 視準局 9KVA｡

技術報告 (特別号 Ⅰ-1)

ア 構内自動交換設備

クロスバー自動交換機, 分散中継方式, 局線 3回

線,内線 20回線

イ 火災報知設備

ウ 電気時計設備

工 構内放送設備

(2) 契約電力

ア 気象衛星通信所 6,600V,303kW｡

イ 視準局 200/100V,従量電灯丙 9KVA｡

(3) 定電圧定周波装置

定格出力 100KVA,50KVA3台並列冗長運転｡

(4) 予備発電機設備

ア 原動機 4サイクル,空気始動,水冷式,燃料A

重油,全自動遠方制御方式,450馬力｡

イ 発電機 6,600V, 3相4線式,50Hz,出 力

375KVA,300KW｡

(5) 弱電設備

E 空気調和施設

(1) 暖房設備

ボイラー 定格出力 161,000Kcal/H,燃 料A重油｡

(2) 冷房設備

冷凍横 冷却能力 162,000Kcal/H l基, 107,000

Kcal/H l基｡

(3) 空気調和機 3台

F 消火設備

2階通信室および 1階横械室には炭酸ガス消火設備が

設置してある｡

気象衛星通信所の庁舎を Fig･2に示す｡
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