
気象衛星センター技術報告

特別号 (1989) Ⅰ 

GMSシステム更新総合報告
 
(1989年版) 

Ⅰ 通信機器編

気象衛星センター

平成元年 3月



l 

l

1

2 
3
4

5 
6

7 
8 
-

10

1

2

13

14

15

16

17 

目次

第 1部

通信機器編

はじめに 

GMS通信システム概要 

CDAS通信システム概要

監視制御系装置 

VISSR復調処理装置

ス トレッチ ド VISSR装置

画像監視部

テレメ トリ系システム

コマンド系システム

測距系システム

空中線系 /送信系制御装置

周波数標準装置

管制 コンソール

システムコンソール 

DCP系装置 

WEFAX系装置 

DPC通信システム

マイクロ回線 (筑波山系)



CONTENTS 

PART I 

FOREWORD 

1.OUTLINEOFTHEGMSTELECOMMUNICATION SYSTEM---･-----1 

2.OUTLINEOFCDASTELECOMMUNICATION SYSTEM -----------7 
3.STATION CONTROLANDMONITORSUBSYSTEM ---･--------ll 
4.VISSRDEMODULATE& PROCESSINGSUBSYSTEM ･-----･----21 
5.STRETCHEDVISSRSUBSYSTEM --･--------------------47 
6.IMAGEMONITOR ---･････････････--･･････----･-･･････--･･･--･･･-･･･--.･･--55 

7.TELEMETRY SUBSYSTEM --------･-----･-------------63 
8.COMMAND SUBSYSTEM -----･-･-------------･---･-----71 
9.TRILATERATION RANGINGSUBSYSTEM .･.･････････････････････････････.･････････79 
10.ANTENNA/TRANSMITTERCONTROLUNIT --------･-･--･---･-91 

ll.FREQUENCYSTANDARDUNIT -----･----------------------97 
12.OPERATION CONSOLE ---------------------------･-･---101 
13.SYSTEM CONSOLE -･-------------------------･-･----113 
14.DCPSUBSYSTEM --------------･--------･-----------119 

15.WEFAX SUBSYSTEM ･-･---･-------------･---･--･------131 
16.DPCTELECOMMUNICATION SYSTEI1----･･----.･------･･･-････137 
17.MICROWAVELINK ------･--t-----------･---･-----･･-･157 



気象衛星センター技術報告特別号

通信機器編の刊行にあた り

気象庁が､静止気象衛星業務の運用を開始して以来 

10数年が経過した｡ この間､衛星通信に携わる技術者

の育成を図 り､その技術の蓄積に努めてきたが､昨今

の電子技術の進歩は目覚ましく､次々に新技術の導入

がなされている現状である｡ このたび行われた地上通

信機器の更新整備においても､最新の通信技術及びデ

ータ処理技術等をとり入れるとともに､これまでに得

た経験を活かして行われた｡

この結果､通信機器の動作状態や伝送情報を集中的

に監視することができるほか､制御 も可能になったた

め､運用の効率化が図られた｡ また､利用者へのサー

ビス向上を目的 として衛星経由によるス トレッチ ド 

VISSRのリアルタイム配信を開始した｡

この技術報告特別号は､更新整備の実施に係わった

方や新運用の移行等に尽力した方々により作成された

ものである｡ 内容については､更新整備の特徴やその

技術の解説の他､全体のシステムも理解できるように

配慮してある｡

本号を今後の GMSシステムの運用業務に有効に利

用していただければ幸いである｡

平成元年 3月

気象衛星センター

情報伝送部長

北谷 茂



技術報告 (特別号 1-通信機器編) 

1. GMS通信システム概要 
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示すとお()である｡また､CDAS 

通信システムをFg 3に示す｡静止気象衛星業務の運

DPC一気象庁を結ぶ
システム概要 
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ig

G tteosaGMS( yMe lS ell l通

信システムはF

種々の通信回線を用い結合することによって構成され

9

0糊か開始されて以来1

lに示すように各サブ/ステムを 通信機器は､鴇度かの増設､改造が行われてきた｡1 

数年が経過 したが､その間地上

08

ている｡ 81

389年から1


役'j設備の増設が行わaLた結果､ m¢


年にかけて､CDASでは通信装置の二重化

空中線を含む 2

各サブシステムは､衛屋 と直接送受信rf行う指令資 系統の通信機器を有することになり運用上信頼性を向

)

)
C
料収集局 (DAS を中心として､大型計算機と信号の

授受を行う資料処理局 (DPC)､測拒局 (TARS､利

C上させた｡又､DP 通信システムにおいても運用の変

更と画像データ配信のスピードアップ化等の為新設及 

)))糊局 (DUS､通報局 (DCP 及び追跡管制局 (TACS '}増設か行われたoLか r.､こcJ)ような整備の結果､両局

389

RSS

i
b kuyu


i 2g.

S

S

S

S-

等から構成されている｡GMSと地球局間の主な通信回 とも各装置が分散し､機器構成が複雑となった｡又､ 

線はVI VI 装置の障害対応時の苦慮､解析用フイルムの作

びSVI 成装置の老朽化等の状況から､1 年度より､地上通

系､追跡管制系等があり､その周波数配列はF に

No TAKT 

R系､テレメトリ/コマンド系､WEFAX及

R系及びDCP系のデータ回線､並びに測距

信機器の更新整備に係る技術調査が開始された｡衛星

,sar藤巻 尚､滝 左fJ uFUJ-Ma 川 AK] 
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る｡なお､DPC計算機システム障害等により､衛星の DPC通信システムでは､旧装置のLBR装置､ビット

管理運用が出来なくなった場合は､CDASでバックア シンクロナイザー装置､フレームシンクロナイザー装

ップが可能である｡ 置及び分岐アンプの機能を統合し､伝送監視制御装置 

SS(監視制御装置､VI Rインターフェース盤､FAX信

DCP局)( 号分配盤から成る｡)として更新した｡又､旧FAXコン(6

地､離島､ブイ､航空機等に設置した気象通報局僻 ソールはシステムコンソールに更新された｡この整備

からの観測データの受信を行う｡また､この回線が気 により分散していた旧各装置は集約化され､システム

象データの有力な伝送手段であることに注目して､沖 コンソールにより集中監視制御が行えるようになったo

旧HR AX ､L受画装置F-

)通報局系 

縄気象台～GMS～気象庁間のデータ回線及び､船舶 F-R AX受画装置並びに自動

～(啓風丸､凌風丸) GMS～気象庁間の船舶気象レーダ

信号伝送回線の運用が各々1988年度より開始された｡ 

C

F-

現像機は画像記録装置に更新された｡この装置はDP

電子計算機システムから出力されるHR AX信号を

受け保存伺フイルムを作成するが､フイルムの巻き付

)F(7 AX系 け準備から自動現像機の排出までを全て自動化した｡ 

DPCの計算機システムでは､CDASより伝送された 

)(9マイクロE]線系

CCWEFAX信号を生成出力する｡DPC通信システムで マイクロ回線は､CDAS～DP 間と､DP ～本庁向

は､WEFAX信号をCDASに伝送し､衛星経由でSDUS け(筑波山系)の 2ルー トがある｡対CDASのPCMマイ

へ配信する｡また､HR 

ロ回線(筑波山系)により気象庁へ伝送される｡さらに､ などのデータ伝送を､また筑波山中継の気象庁向けマ

F-AX/WEFAX信号はマイク クロ回線は､衛星 ミッションの状態情報及び運用情報

)(8

当センタ-では､HR 

を用いて作成し､保存を行っている｡ 

DP 通信システム系 

SS-bpF-AX/WEFAX画像をフイルム イクロ回線は9600 s( 対C ADE )データ信号､ 

AX､WEFAXの信号等の伝送を目的としてい

798

FHR-

る｡このマイクロ回線 (筑波山系)は1 年度に更新

整備された｡これらのマイクロ回線はいずれも伝送す 

-3-
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編) 
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技術報告 (特別号 1-通信機器編) 

2. CDAS通信システム概要 
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VI R画像取得と並行して､利用局向けにリアルタ

1ムでストレッチドVI Rデータの配信を開始 した｡ 

②VISR画像取得運用操作の自動化

概要 

CDAS通信システムは､地球雲画像を取得するため

のVI R系装置を中心にRF系装置および各種の衛星

ミッションに対応したベースバンド系装置で構成され り換え等)及び終了時操作等を自動化 した｡ 

SS SS1'＼ R画像テ-夕の同期捕捉操作 (粗 /′′密モー ド切

ている｡ RSS
)
3rVI 運用情報の自動築信 

この度行った更新整備では､これまでの運用で洗い DPCの大型計算機から送 られるベータ角等画像取

だした不都合な点を改善すると共に､ス トレッチ ド 得に必要な適用情報の集信と制御処理剤メモリへの展

RSSVI 配信等の新規業務に対応するため､新 しい技術

を積極的に取 り入れて整備を行った｡また､GMS打ち ④運用監視制御の集中化

開を自動的に行われるように改善 した｡

S上げ当時､米国会社製に頼らざるを得なかったVI

系装置を国産で整備完了したことi)特記すべき事項で //コマンド/通信制御系等)の機能を監視制御装置に

ある｡ 集約した｡

新 しいシステムでは､処理能力の優れたミニコンピ また､管制コンソールを運用室に集中配置し､各機

ュータを主体とした 2台の監視制御装置を導入 し､す 器の監視および操作などの機能性を向上させた｡

RS SS分散したミニコン (VI R系､測距系､テレメトリ

SSべての通信機器の監視制御を行い､併せてVI R画像

チ-タ､テレメトリデータ等のデータ処理も行わせて DPCからの制御による自動測距及びDPCへの自動

いる｡ データ伝送を可能にしたO

1.更新横器の特徴 ⑥テレメ トリ//コマンド運用の機能性向上

⑤測距データの自動集信および自動伝送 

RSS

j更新整備にI

Lr)ストレッ+ ドVI 新規配信業所の開始 

:ナる主な特徴は次J)とおりであるo 現用および待機系テレメトリデータの同時監視機能

を追加 した｡ 

-7-



技術報告 (特別号 1-通信機器編)

また､CADSでIJ二,･i+うマ二ュア′レコマン ドの履歴デ ～.機器構成 

-夕を自利的 :こ作FJifL､IJCへ日和伝送する粍能 を追

⑦ レベル ･波形監視機能の向上	 置､およびVISSR系で代表するテレメ トリ､コマ ン

へ-スノ､ンド･lF･RF等の各信号 L,,ヾIレの波形モニ ド､測距､FAXおよびDCP等のヘースバ ンド系､並び 

)Ⅰ CDASの主な通信 システムは､fg lに示すように､i

衛星向けパ ラボラアンテナを含む送信 ･受信 RF系装加 した｡

:DP	 L= C向けマ イクロ波通信回線系か ら偶成 さAタ及びこdLJ,J)履歴出力機能を追加 し/+J｡ てい

⑧無線通信業務 日誌の自動編集 るc 

各種電波の送出時刻 を検出 し､無線業務 日誌 を自動 CDASの新 システムは､2式の監視制御装置 (ミニコ

17的に編集 し､毎日3回､日付裟 更止.j:二逃IH勤托J)A: ンピュータ :NEC製MS-

代時に自酌的に7リン トアウ トする憐能を追加 した｡

⑨障害時の一次対応

運用系 システムに障害が発生 した場合には､自動的

に予備系システムに切 り替わ り,正常な運用を継続す

る機能 を追加 したO

⑩ その他の整備 とその特徴

以上の他､空調設備の増設を行い通信機器等の冷却

能力を高めた｡併せて､運用室 と通信機室 とをパ ーテ

-ションにより仕切 り､オペ レータの運用環境 を改善

した｡

5とその周辺機器で構成)

によって制御されている｡

監視制御装置はデータインタフェース装置を通 して

各通信機器 と結ばれてお り､マンマシンの接点である

管制 コンソールにおいて集中的な監視､制御が可能 と

なってし1る｡ 

DPCの大型計算機からのCDAS機器コマンド及び衛

星向けコマンド等 もこの監視制御装置を通 して実行さ

れる｡

監視制御系装置の主なソフ トウエアは､局運用監視

制御処理 ソフ トの他､データ処理 ソフ トとしてVlSSR

取得制処理､ス トレッチ ドVISSR生成制御 /監視制御

処理 ･画像 テ一夕監視処理 ･テレメ トリ/コマンドデ 
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技術報告 (特別号 1-通信横器編)

一夕/iii ,よ'< r理ソフトがあり､更: Cと理I' J測距KL 二､DP 

V)伝送制御処理 ･マンマシンインy7ェー71処理 ･デ

-夕べ-ス管理ur理 ･システム管理処理かr LL )構成さi､ 

r11J Efの主体であるlS-15)'柴 L l 7J オペ レーティング シ
 

/,- ､(tCOS llLで動作する.
チ/ I; -

以上述べたように､CDAS通信システムを構成して

し､る各装置は､監視制御装置 と一休で機能している｡ 

- 9-



技術報告 (特別号 1-通信機器編) 

3.監視制御系装置 

.S nc

dmolllrS m C

ltonroan

b tusyse

ittao

Ot

3

】an

dm bt torsusysemion

bt tasrac 

llCO OtnriottaS SO mOIrtSOSnI ftneraceD tat.i
Otr
llo
lla
dc lull ai･IOtll

do gC eu tAp ml

olllmu

iarorin

lftonroo c

lonsoln
tpera
taniun tuerscoeseii HtsnsaemP dinCDAS.Th mptuer
O
Cln

radc

s)nd

n

lua･ay＼ha

Oitnolllfperorm neioCtaln =Si l tqupnen stysetueo1CDAS･Thecmp rs m i

rehiteraootysenlnO rtop ttes m dwn Op nofteGMSSahrevendreiotopera

l It tonrosysemdallll ta yull ri ec＼itnensdei Hcalt turmaS)(ievehac ′ 

l.処理概要 
概要

2g.g.Fi 1に監視制御ソフトウェア系統図､Fi に機

気象衛星通信所 (以下CDASという)には多くの通信 能系統図を示す｡ 

機器が設置されているが､これら全ての通信機器の監

視 ･制御を行うとともにVISSR画像取得制御等のデー 1. 1 

SS

S

)1(

VISR取得制御処理 

DPCから伝送されたVISR運用情報からVISRキタ処理 も行うシステムが監視制御系装置である｡

この監視制御系装置は､中央処理装置､データイン Sャリブレーションデータの情報を抽出し､VISR復

ターフェース装置及び管制コンソール等から構成され 調処理装置へ送 り出し初期化する｡ 

ており､CDASの運用監視制御機能の中心 となる装置 S)2(衛星の軌道 ･姿勢制御､VJSR観測開始時刻および

(57

R運開モー ドに関する情報をCRTに表

監視制御装置は､ミニコンピュータMS1 NEC製)

を2台用いて 2重化構成 (デュプレックスシステム) (3)取得画像のラインジッタを除去するための制御情報

SS衛星のVI

示する｡ 

である｡

とし､それぞれデータインターフェース装置と接続さ

れ､監視制御ソフトウェアによって監視制御処理の機 SS

S

SS
)
4(

をVISR復調処理装置に出力する｡ 

VI R復調処理装置からVI Rスキャンカウン ト

能を果たす｡このシステムは､規用系と待機系に分け を入力 し､誤 り補正を行うととt)4こ､画像取得範囲

て相互監視を行い､硯用系の障害時には約 2分以内で 等の制御を行う｡ 

自動的に待機系に切 り換え､それまでの運用状態を引 SR取得時の動作状態をCRTに表示する｡また､

き継 ぐシステムになっている｡また､機器の保守を行 異常状態を検出した場合は現用系か待機系へ切 り替

う場合でも片系は常に稼働しているので運用中断のな えの判断情報をシステム管理処理へ通知する｡ 

S)5(VI

いシステムとなっている｡同様に磁気ディスクも2重 S
)
6(VISR復調同期処理装置のメンテナンスおよび 

化しており､万一片方の磁気ディスクに障害が発生 し SSDPCとの伝送テスト用にVI Rテス トデータを発

てもデータの欠損はない｡ 生する｡ 

本システムにはそれぞれシステムコンソールが用意

1.2 Sス トレッチ ドVISR監視制御処理

日)画像監視部に入力 される衛星向けス トレッチ ド

kroyu,ik

されており､システムの立ち上げ､停止､各種履歴の

出力､各種試験およびデータベース変更等を行うこと

Yu oSÅSAKJHi iSUZUKI 

ができる｡ SSSI'＼ R2系統およびDPC向けストレッチ ドVI RS

佐々木 や一男､鈴木宏幸 
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編) 
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技術報告 (特別号 Ⅰ-通信機器編)

1系統の状態監視を行う｡ 

(2)待機系計算機を専有することによって､衛星向けス

トレッチドVISSRl系統のCCT作成を行う 

(3)監視データ入力部 巨によって入力された送受信状態

をチェックし､CRTへ状態表示を行う｡ 

(4)衛星向けス トレッチ ドVISSRドキュメン トデータ

をLPに出力する｡ 

1.3 テレメ トリデータ処理 

tl)テレメ トリ系装置から入力されるPCMテレメ トリ

データおよびリアルタイムテレメトリデータに時刻､

衛星識別､Q/D等を付加 LDPC伝送用に編集する｡ 

()CMテレメトリデータについては工学値変換 また2P

はステータス変換を行い､CRTに表示する｡ 

()CMテレメトリデータのアナログデータについて3P

は､リミットチェックを行い､リミットエラーの場

合はオペレータに通知する｡ 

(4)リア′レタイムテレメトリについては編集処理を行い､ 

CRTに表示する｡ 

(5)伝送フォーマット 

D P Fgs)CMテレメトリデータ(i

･同期式伝送制御を行う｡

･テレメトリ系装置から 1マイナーフレーム単位で入

力する｡ 

BitRate250bpsで入力するため 1マイナフレーム 

J)人力周期は､次の値 となるo 

lワー ド (8blt)-32nlS 

32msX64ワー ド=2048ms

入力デ-タ歪は75ワ- ドであるo

なお､入力データは 1メジャーフレーム分は常時メ 

-.･､〔 W "" Ir. 伐 rI o

0 iIl 0I 

0 I
 .+1
 

0000000000000000000000000000000000000000 / //′

00‖ ∴ 0/0// bi七 ( //00ト V イ / 

'LII ■Lull.- nFIr

Fi. F r111tO aag3 o a rPCM TLM dt

モリー上に展開 しておく

1メジャーフレーム-64マイナーフレーム
 

=75ワー ド×64
 

-4800ワー ド


･日付 ･時刻は､ マイナーフレーム同期が成立 した時

の最初の秒パルスによる｡

･Q/D 

blからb5の表す意味に対応するビッ トを 1また

は 0にする｡

該当しない項目のビットは 0にするO

なおb4は､ マイナフレーム同期 (ビット同期)とメ

ジャフレーム同期 (フレ-ムIDとフレーム番号の一

致)がとi)に成立しているときはGOOD(1)､そう

でないときはBAD (0)とする｡

･フレーム番号 

cDASにおいてPCMテレメ トリデータ中のフレー

ムIDに一致させて付加する番号である｡

富 リアルタイムデータ(i.Fg｣)

･同期式伝送制御を行う｡

･テレメ トリデータ系装置から衛星の 1スピン毎 (600
 

nlS)に入力する｡


入力データ量は40ワー ドである｡


･日付 ･時刻は､基準パルスの立上 り後最初の秒パル

スによる日付 ･時刻とする｡

･blからb7の表す意味に対応するビットを 1または

0にする｡


該当しない項目のビットは 0にする｡
 

1.4 コマンドデータ処理 

(1DP) Cからの衛星向けコマンドを所定のフォーマッ

･I､ 二･.･. 

0 1 0
 

0 F 0 

[; a 0000 0000 0000 0000 0000 0000 00: Lbb ] O00 0000 000 00: C ○

Fi. F r to aag1 oma fRT TLM dt
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編)

卜に変換 し､ コマ ンド系装置へ出力する｡ 

(2)コマン ド系装置か らの送出履歴 を､一定期間磁気デ

ィスクに記録する｡ 

(3)磁気ディスクに記録 されたCDAS発信の コマ ン ド履

歴 をDPCへの伝送用 に編集 し､プ リンタに出力 す

る｡ 

(4)衛星向け機器 コマン ドの編集作成 と実行が可能であ

る｡ 

(5)コマン ド送出状況 をCRTに表示する｡ 

(6DC)Pか ら受信 した衛星 向けコマ ン ドデー タに禁止

コマン ドが含 まれていないことをチェックする｡ 

1. 5 測距処理 

(1)測距装置 より入力 した測距値 をもとに､距離変化率

の算出処理､距離データ､距離変化率データをDPC

へ伝送するための伝送編集処理､測距 データの蓄積

処理および再送処理 を行 う｡ 

(2)距離データを一定期間磁気ディスクに記録する｡ 

(3)距離データをCRTに表示する｡ 又､測距データのプ

リン トアウ トが可能である｡ 

(4)測距装置 より入力 した距離データを基 に次に示すチ

ェックを行 う｡

･リミッ トチェック

距離データを基に算出 した距離変化率データをあら

か じめ定めているリミッ トデータ(上限値､下限値)

付合せチェックを行 う｡

･入力データ欠損チェック
 

LOOKON状態 をチェックする｡


･前 日のパス との相関チェック

前 日の同時刻の測距処理で収録 したデータとのチェ

ックを行 う｡

前 日の同時刻のデータ < あらか じめ定めて 

ー現在の処理最終データ - いる許容範囲値 

1. 6 局運用監視制御処理 

(1)現用衛星の動作モー ドとデータベース として登録 さ

れているスケジュール情報 との照合 をDPC情報 を

受信する毎 に行 う｡ 

(2)テレメ トリデータ処理 にて判定 された衛星運開モー

ド(IS､MF､V RMF) PよVSR R ISS′′′ Rデー タとDC

り受信 したDPC情報 デー タ との照合 を毎正分 に行

つ｡ 

(3)運用状態画面内のスケジュール表示エ リアに現在含

まれている時間帯 を含 めて運 用スケジュール情報 

(デー タベース として登録 され てい るデー タ)を 

CRT上 に表示する｡ 

(4)データベース化 された運用スケジュールの登録､変

更等が行 える｡ 

() D 内各機器の動作5運開スケジュールに基づ き､CAS

状態および信号 ルー ト接続状態 を､CRTに表示す

る｡ また､異常時はオペ レータに通知する｡ 

(6)磁気ディスクに記録 された次の運用履歴データをプ

リン トアウ トで きる｡

･CDAS内各機器状態

･対DPCとの伝送制御状況

･対衛星 との入出力信号 レベ ル､周波数等の状態

･衛星 コマン ド履歴 

1.7 マンマシンインターフェース処理

各処理プログラム と管制 コンソール上のCRT､キー

ボー ド等 との インターフェースを取 るものであ り､

次のマンマシンインターフェース機能 を有する｡

･PCMテレメ トリデータの内容 を表示 し､異常時には

鳴動 により通知する｡

･コマ ンドデータの設定が行 えるとともにその送出状

況の表示を行 う｡

･測距データの表示を行 う｡

･cDAS内各機能の動作状態の表示および制御並びに

信号通過経路の表示および制御が行 える｡

･衛星経由のス トレッチ ドVISSRデー タのCRT表示

が行 える｡ 

1.8 伝送制御処理

伝送制御処理 は､監視制御処理 ソフ トウェアの各処

理にて取得 したデータをDPCに送信する｡また､監視

制御 ソフ トウェアの各処理 に必要 なデー タをDPC

か ら受信する際の伝送制御 を一括 して管理する｡ 

(1)下記 に､DPCに伝送するデー タ及びDPCより伝送 さ

れて くるデータを示す｡

･DPCに伝送するデータ

イ. PCMテレメ トリデータ (現用系および待機系の 

2系統)

ロ. リアルタイムテレメ トリデータ (現用系及び待

機系の 2系統)


ハ.測距データ


二. コマンド履歴データ


ホ.CDAS情報データ (現用系及び待機系の 2系統)


･DPCより伝送 されるデー タ 
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技術報告 (特別号 1-通信機器編)
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ィ.コマンドデ-タ (衛星向けコマンドテ-タおよ


びCDAS機器 コマンドー現用系および待機系の 2

系統)


ロ.VISSR運刷 吉報データ


ハ.DPC情報データ (衛星運用モー ド指定情報)
 

(2)対DPC回線インターフェース 

2進テ一夕同期通信式伝送制御手順 (BSC手順):;

従って､以TJ)規格にて行っている,

･回線種別

･通信速度

･通信方式

･同期方式

･転送形式

･伝送コー ド

･誤 り検出

･垂直パ リティ

･応応答答方式

特定通信回線 

1200bps

コンテンション方式

同期方式

透過モー ド 

EBCDIC
 

CRC方式
 

(G (x) -X16+XlS+x2+ 1)


な し
 

ACK･0,ACK･1の交互応答､NAK
 

1.9 データベース管理処理

次の項目をテ一夕ベースとする｡また､各データ

値の登録､変更等が可能である

･pcMテレメ トリデータ工学値変換係数

･pcMテレメ トリデータリミット値

･Q/Lデータ出力項目定義

･コマンド定義

･グループコマンド

･衛_tF情報,_j

･基本運用 71ケ/ュ一ル

･その他 

2.ハー ドウェア機能 ･性能等 

Fi II i.g 5に監視制御装置の構成T､F 6に総合機器y g

情味凶 tY,Aす｡_･J(

2.2 中央処理装置 (CPU) 

(13ビットア-キテクチァ)2


主記憶部､ハス系､キャシュメモリおよび演算制御

部が全て32ビット化されている｡ 

(2)処理能力

主記憶郡は､ 2ウェイインタリーブ(4バイ ト×2)

で､演算制御部は18バイト命令先取 り機構､命令先行

機構およびクロックの高速化により処理能力が図られ

ている｡ 

(3)主記憶容量

主記憶に256キロビットLSIを採用している｡ 

(4)ア ドレシング能力 

37種のアドレシング指定方式､16メガバイ トまで直

接ア ドレシングできる機能により､柔軟なプログラミ

ングができる｡ 

(5)命令群 

175種の基本命令が使用でき､33個のソフ トウェアビ

ジプルレジスタが装備され､効率のよいプログミング

ができる｡ 

(6)スタック機能､キュー機能

両機能の採用により､容易なプログラム作成および

キュー機構データ取得の高速化が可能であるO 

(7)割 り込み機能 

CPUで実行されるソフトウェア (タスク)の優先順

位と､入出力装置や通信回線からの割 り込み処理の優

先順位を､優先という統一的的概念でとらえた強力な

割 り込み処理機能をもっている｡ 

(8)トラップ機能

命令実行によって発生する異常事態をトラップとい

う方法によりソフトウェアに通知 し､割 り込みと区別

して扱 うことにより､システムの異常事態に対する処

理の向上が図られている｡ 

(9)記憶保護管理機能

各セグメント単位に､読み出し､書込みおよび実行

が､独立したリング構造で記憶保護できる｡ 

(0各種機能の装備1)


CPUには電源割 り込み､電源投入時の自動プロブラ
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技術報告 (特別号 Ⅰ-通信機器編) 

randctparauph iestyniFg6 S sa so

ムロー ド､高速標準バスのバス監視機能が標準装備さ いる｡ 

toinfiagraioZtalrgan nd momo tl itonroun

れている｡ 1信頼性

ll IS

)(5

)(DMA転送 大幅にL を採用し､ファームウェア技術を駆使し

主記憶部 と各種入出力制御部門のデータ転送は全て て部品点数が減らされている｡また､各種のバス布線

DMA (ダイレクトメモリアクセス)方式とし､最大 3 のないプリント基板が採用されるなど､高信頼性部品

本の高速バスを持っている｡ を用いてシステム全体の信頼性を高めてし､る｡ 

)2(1システム機能の分散

各種制御部はマイクロプロセッサを内臓し､各々独

(6稼働性1)

高速バス上でのデータ転送時のハリティチェック､

CC立したファームウェアによる制御でシステムスル-プ 主記憶および7アイ/レ装置のE 機能による誤 り検

ットを高めている｡ 

03)回線処理プログラムのファームウェア化

通信制御部には､データ伝送制御のための処理プロ

グラムがファームウェアで内蔵されており､データ通

信に関するキャラクタレベルやメッセージレベルでの

出などデータの完全性が保証されるとともに､入出力

制御部でエラ-を検出した場合の自動再行機能等によ

り高い稼働率が保証されているQまた､クロスコール

機能､周辺切換装置等を使ってデュアル/デュプレク

スシステムを構築することができる｡ 

U

)4(

制御が行えるため､CP の負担が最小にでき､高い通

信処理能力が発揮できる｡ 電源投入時やシステムイニシャライズ時に､テス ト

1高速な主記憶部 

(7保守性1)

ファームウェアと呼ばれる自己診断機能により機能の

4ウェイインタリーブ方式によって高速化が図れて 正常性をチェックするとともに､CPUは主記憶部の全 

-61-
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Tablel MS-175システム仕様一覧

領域にわたり読み出し//書込みによるデータチェック

が行われるOまた､システムが正常に動作するか短時

間で試写串するテス ト7ロブラムが準備されている. 

*MS15 be1に示す｡7の仕様をTal.

2.3 蔽気ディスク装置 

N7738-71

小型で高速大容量のダイレクトアクセスファイル装置

である｡

記憶容量 

シークタイム 

平均回転時間 

データ転送速度 

N7727-72

395MB (フォーマット)

1'均1msec; 5

98111SeC

186lIB′sc1J e

固定型のディスクエンクロージャを使用する小型高

性能のランダムアクセス記憶装置である｡

記憶容量 125MB (フォーマット) 

シークタイム 平均2011lSeC

平均回転待時間 855nlSeC

デ-タ転送速度 11981iB sec 

2. 4 磁気テープ装置

記録密度 6250RPI又は1600RPl

使用テープ 1/ 2インチ幅

最大 24007イ- ト

テープ装着 オー トスレツディング

テープ速度 75インチ/秒 

2.5 システムコンソールユニット

システムコンソールの機能の詳細は別稿で説明する｡ 

(1)ディスプレイターミナル 

CPUのシステムコンソールとして使用する0 

14インチ モノクロモニタ

会話/編集モー ド切替可能 

RS-232C(JIS-C6361)準拠の回線インターフェイス

を標準実装

編集モー ド時には各種画面編集可能

電源プラグは平行 2極型

画面 バ ッファ 2面 

(2)シリアルプリンタ

印字速度	 70字/秒 (日本語モー ド) 

200字/秒 (ANKモー ド) 

(3)ラインプリンタ

印字文字の種類 128文字 (JIS)

印字速度 370行/分

1行印字数 136字 

3.ソフ トウエア概要 

CDASにおける監視制御装置中央処理装置 MS-

175(以下CPU)のVISSR取得制御 ソフ トウェアは日本

電気株式会社が開発 したNCOSlオペレーティングシ

ステム (NCOSl)によって実行管理 されている｡以下

にこのNCOSlについての概要を述へる｡ 

3. 1 NCOSlオペ レーティングシステム 

NCOSlは､複数のアプリケーションプログラムの

実行制御を行い､ファイル､通信等に関する種々のシ

ステムサービスを提供する｡ 

NCOSlでは､強力なハー ドウェア/ファームウェ

アの もとでアプリケーションプログラムの実行制御を

行う中核をなすエクゼクティプを設けている｡

このエクゼクテイブによってメモリ､ファイル､ペ

リフェラル等のシステム資源が管理され､また一つの 

- 17 -



技術報告 (特別号 Ⅰ-通信機器編)

ジョブを形成するタスクの集まりがタスクグループと

して管理される｡ 

3. 1. 1 NCOSl使用言語 

(1)アセンブラ 

(2)HPL 

(3)OTRAFR N 

(4)COBOL 

(5)BASIC 

(6)C

また､言語支援プログラムとしてエディタ､リンカ等

が用意されています｡ 

Fig.7にNCOSlオペレーティングの基本ソフ トウェ

ア体系図を示す｡ 

3.2 プログラム問インターフェース 

3.2. 1 プログラム問インターフェース

本ソフトウェアにおけるプログラム間インターフェ

ースは､各処理プログラムが発行するタスクリクエス

トブロックによるインターフェースおよびシステムコ

モンエリアを介して取られている｡

ここでタスクリクエス トブロックとは､ある処理プ

ログラム (処理A)が他の処理プログラム (処理 B)に

対 し起動情報を通知するためのものである｡

その通知の方法は処理の内容の優先順位等から,処

理Aがその処理の途中で処理Bを起動 した際､処理 Bの

終了を待って処理 Aを継続する同期タイプ､処理Bの

終了を待たないで処理 Bの合間で処理Aを継続する非

同期タイプの実行方法があり､これによリマJt+タス,

ク実行が行われる｡

また､システムコモンエリアとは､ソフトウェアが

管理する様々な情報をメモリ内に記憶 しておくための

エリアであり､処理Aがシステムコモンエ リアにある

値を設定 した際､処理 Bではその値の内容を参照 して

処理が行われる｡ 

3.2.2 アプリケーションー特殊 ドライバインタ

ー フェース

ドライバプログラムとは､各ハー ドウェア装置と利

用者プログラム (アプリケーション)との間のデータ

インターフェースを行うもので､本監視制御ソフトウ

ェアでは､NCOSlに実装しているドライバプログラ

ム以外に

･PCMテレメ トリデータ入力 ドライバ

･リアルタイムテレメ トリデータ入力 ドライバ

･コマンドデータ入出力 ドライバ

･VISSRデータ入力 ドライバ

･画像モニタデータ入出力 ドライバ

の 5種頬の特殊 ドライバを用意し､各処理プログラム

からのⅠ′0要求によって､特殊 ドライバプログラムが′

起動するようになっている｡ 

3.2.3 CPU間インターフェース

伝送制御手順に従って､以下の規格にて行っている｡

･通信速度 9600bps

･同期方式 調歩同期方式

･転送形式 透過モー ド

･伝送コード コー ド変換なし

･誤 り検出 ノンパ リティ 

･符号単位 8bit/ストップビット1 

3. 3 周辺装置インターフェー71 

3.3. 1 磁気ディスク

本システムでは､2台のCPUにて 4台の磁気ディス

クを有 しており､そのアクセスに関しては､システム

起動時 に各 ファイル毎 に設定 した論理資源番 号 

(LFN)を使用することにより､一つのファイルに対 し

複数のプログラムからの参照が容易に可能になり､デ

ィスクファイル管理の煩わしさを解消している｡ 

3. 3. 2 システムコンソール 

NCOSlがサポー トする入出力タイプライタドライ

バを使用し､後述のSCLマンマシン管理プログラムに

よって行ってしゝるO 

3. 3. 3 管制コンソール

管制コンソールはGP-IBインターフェースにより

接続され､NCOSlがサポー トする計測器インターフ

ェースドライバを使用 し､後述のCRTマンマシン管理

プログラム:こよって行っている｡ 

3. 3. 4 ラインプリンタ (LP) 

NCOSlがサポー トする入出力タイプライタドライ

バを使用し､後述のLP出力管理プログラムによって行

っている｡ 

3.3.5 磁気テープ装置 (MT) 

2台のCPUからアクセスされるためその処理は後

述のMT管理プログラムによって一元管理されNCOS 
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1の利用者コマンドを使用して行っている｡ (1)画像監視系管理プロクラム 

(2)画像監視処理プログラム 

3. 4 プログラム構造 (3)SV監視制御プログラム 

監視制御プログラムは､次に示すプログラムから構 (4)SV履歴編集プログラム 

成されている｡ (5)SV履歴ファイル格納処理プログラム 

(6)CC T作成制御プログラム 

3. 4. 1 VISSR処理プログラム

本処理プログラムは､VISSR復調処理装置 を制御 3. 4. 3 テレメ トリデータ処理プログラム

し､広帯域VISSRデータから正常な地球画像を抽出す 本処理プログラムは､2系統あるテレメトリ系装置

るものであり､以下のプログラムから構成される｡ からのPCMテレメトリ入力管理プログラム 2系統､リ

(1)VISSR系管理プログラム アルタイムテレメトリ入力管理プログラム 2系統から

(2VI なる｡) SSR運用情報のファイル管理プロクラム 

(3)VISSR運用情報の展開プログラム 

(4)VISSR取得制御プログラム 3.4. 4 コマンドデータ処理プログラム

(5)VISSR履歴編集プログラム 本処理プログラムは､コマンドデータ入出力管理プ

ログラム､DPCコマンドプログラム､CDAS生成コマ

3. 4. 2 ス トレッチドVISSR処理プログラム ンド実行管理プログラムからなる｡ 

本処理プログラムは､VISSR復調処理装置を制御

し､広帯域VISSRデータから正常な地球画像の抽出､ 3. 4.5 測距処理プログラム

ス トレッチ ドVISSR信号の生成をするものであ り以 本処理プログラムは､測距実行時の測距装置とのイ

下のプログラムから構成される｡ ンターフェースおよびデータの管理を行 うもので､

ー 1 9 -



技術報告 (特別号 1-通信機器編) 

TRRRデータ入力管理プログラム､TRRRデータ管理

プログラム､TRRRデ-夕蓄積プログラムからなる. 

3.4.6 伝送制御プログラム

本制御プログラムは､CDAS-DPC間の伝送を制御

し､伝送 したデータについて履歴 として77イルに誓

棟するものでPCMテレメトリデータ送信管理アロブ

ラム､リアルタイムテレメトリデータ送信管理アログ

ラム､CDAS情報送信管理プログラム､TRRRデ- ク.

コマンド履歴データ送信管理プログラム､コマンドデ

ータ受信管理プログラム､DPC情報受信管理 7ログラ

ム､VISSR運用情報受信管理プログラム､リアルタイ

ムテレメトリデータ蓄積管理プログラム､PCMテレメ

トリ蓄梼管理プログラムからなる｡ 

3.4. 7 データベース処理プログラム

本処理プログラムは運用に必要な変更を要する項目

についてあらかじめ登録してあるデータベースファイ

ルに関して､ファイル管理処理､更新時にユーティリ

ティであるラインエディタの起動処理､更新後のソー

スコー ドイメージでのフォーマットチェック､実際の

処理に必要なマシンリーダブル 77イルを行っている｡ 

3. 4. 8 システム管理処理プログラム

本処理プログラムは､CDASシステムにおけるプロ

グラム全体の動作状態の管理を行うt)のでプログラム

動作環境の初期化､各プログラムの実行管理､CPU間

通信データの管理､他系CPUの監視､時刻監視､時刻

割 り込み管理､西暦年情報管理等を行っている｡ 

3. 4. 9 状態監視制御処理プログラム

本プログラムでは､CDAS機器の様々な状態を監視

するもので､スケジュール監視プログラム､設備状態

管理プログラム､機器ルー ト判定プログラム､周辺装

置復帰プログラム､局状態履歴編集プログラム､イペ

ント管理プログラムからなる｡ 

3.4.10 設備制御プログラム

本プログラムでは､CDAS機器の制御処理を行 う設

備制御プログラム､管制コンソールからのコリメーシ

ョン指向要求により必要な機器の制御を行 うCOLIM

制御プログラム､大規模 P1 I0との入力処理を行 うPO

入力プログラム､出力処理を行うPI出力プログラム､O

空中線系/送信系制御装置､測距装置等からのRS-232 

C回線を使用 している装置からの入力処理を行 うRS

入力 7ログラム､出力処理を行うRS出力アログラムか

らなる｡ 

3.4.ll SCLマンマシン管理プログラム

本プログラムは､システムコンソー/レの画面表示の

イメージ編集および運用者からの要求を関連プログラ

ムに通知処理を行うSCL画面管理プログラム､運用者

からの入力データの取得処理を行うSCL入力管理アロ

グラムからなる｡ 

3.4.12 CRTマンマシン管理プログラム

本アログラムは､管制コンソールの画面兼示のイメ

ージ編集および運用者からの要求を関連プログラムに

通知処理を行うCRT表示管理プログラム､運用者から

の入力および編集されたイメージデータ出力処理を行

うCRT入出力管理プログラムからなる｡ 

3.4.13 LP出力管理プログラム

本アログラムは､関連プログラムからのLP出力要求

に対 しそれに基づいた蓄積データ等を出力できるよう

編集 LLPへ出力を行っている｡ 

3.4.14 SPR出力管理プログラム

本 7ログラムは､毎日0:00､830､16･30(JST)の 3

回､無線局業務日誌を出力要求によって起動 し､運用

系CPUに接続されたシリアルプリンタ (SPR)から出

力する｡ 

3. 4.15 MT管理プログラム

本7ログラムは 1憐のみの磁気テープ装置をどちら

のCPUに接続するかを制御管理する処理を行ってい

る｡ 

3. 4.16 オフライン処理プログラム

待機系CPUに対 しシステムコンソールより､OFF 

LINE MODEに変更すると､蓄積されているPCMテ

レメトリデータをクイックルックフォーマットに変換

してLP出力を行うことが可能である｡本プログラム

は､LP出力管理メインプログラム､PCMテレメトリデ

ータフォーマット変換管理プログラム､PCMテレメ ト

リデータリミットチェック管理プログラム､PCMテレ

メトリデータリスト出力管理プログラムからなる｡ 
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cm分の 2つに分けられる｡光学部分は､開口径406 ､
概要 

VISS

ientreheCtcm9焦点距離213 のRl yCh 式反射望遠鏡で

ある｡この望遠鏡の視野に入った地球の特定部分の放

1

7.km5

R復調処理装置は､静止気象衛星から送られて

きた広帯域VISR信号を復調 し､計算機システムにて 射エネルギーがセンサに渡される｡エレクトロニクス

×3マイクロラジアン､

分解能 12 ､波長05-0 5ミクロン)･赤外 

S

データ処理を行う場合に適 した低速度のデータ､すな

SSわちス トレッチドVI R信号に変換した後､ス トレッ

5部分は､可視 (瞬時視野角3

(瞬時

チドVISR装置に出力するシステムである｡

本装置はこの度の更新で､国産化による盤偏が行わ

S m04
4


1

視野角10×1 マイクロラジアン､分解能 5k､波長 

05-125ミクロン)センサが搭載されている｡ 

れ､CDASJ)ノナンシステムとして様 々ri SSVI Rの可視及び赤外センサからの出力は､可視 4

入されているC本装置を説明するに当り､その理解を チャンネル､赤外 1チャンネルのアナログ信号である

l新技術が導

SSl深めて頂 くため､1.1項で衛星を合い r Rシステ

ム全体についての概要を述べ､ 4. 2項で装置本体の

テ一夕処理技術を説明する｡ 

46

8

652

が､VDM装置を通 して可視は 6ビット ( 喜皆調)に､

赤外は 8ビット ( 喜皆調)にデジタ/レ変換される｡こ

れらの信号で､中間周波数 (4MHz)を 4相位相変調 

2n

SS

ps4

S(QPK)し､高速の広帯域VI R信号 

GHz帯､ビットレー ト1Mb ､約4 l

(搬送波 :17 

Sのバース ト､ 

n600lS周期)として地球に向けて送信される｡画像信号

g取得方法についてはFi. 6により説明する｡ 

(2)走査について 

4. 1 

S

SS

SS
)
1

VI Rシステム概要

本装置の説明に入るまえにVISRシステム概要に

ついて述べる｡ 

(VI Rセンサーと変調について 

GMSは､地球画像データを取得し､地上へ伝送する GMSは､スピン安定方式の静止気象衛星であり､毎

SR (可視 ･赤外走査放射計)と呼ばれる装 km50400SためにVI 分1 回転で自転 し､東経1 8の赤道上空約3800 で

置を搭載 している｡ 地球に対 して静止するように､西から東に向かって公

SSGMSのVI Rは､光学部分 とエレクトロニクス部 転 している｡また､衛星の自転軸は常に地軸に平行に 

Bj中敏晴､山下晃史 fuiA,Khar
i
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なるよう姿勢を保っている｡(fg 1参照)i.

東西方向の走査は衛星の自転を利用して､地球の中

心から約 ±98Dの範囲を0.6秒毎に約33msの間走査す

る｡ (Fi. ( Sg 2の A)参照)一方､VISR光学部には､

望遠鏡の南北方向の視野を変化させるため､ステップ

モータで駆動可能な走査鏡 と呼ばれるミラーが組み込

まれている0両北方向の走査はこれにより可能 とちLり

全球観測の場合､走査鏡を140マイクロラジアンづつ 

2500回ステップさせ､約25分間かけて走査を行ってい

る｡ (F】g 2の (B)参照) 

() S R画像取得の基準につして3VIS ゝ

衛星は､姿勢制御閥の基準信号 として太陽パルスを

別間しており､衛星から見た太陽 と地球の角度 (β角

という)は 1時間当た I1 30/2h) の割合で刻々)5 (6C 4

と変化する｡この[_･y)､衛星には太陽バJレスを基準 と

して動作するDCEというタイミングユニットが搭載

されているo 

VISSR画像取得を行う場合､VISSRセンサとは別に

衛星本体に取 り付けられた太陽センサから出力される

高精度サンパルスを利用 している｡実際は､これを 

PLLで平滑化して得られたパルスを用いており､この

パルスを基準 としてVISSRデータの送出タイミング

を決めているo 

(4)
TODの補正について 

β角の変化に伴いVISSRデータの送信タイミングは

スキャン (走査)毎に0.00250(15cXO.6S/3600S)ずつ

ずれる｡ (fg 2の ( i H)l. C)参照)このため､fg 2の (

ラインに示すように約21秒間に 1回の割合で0088Cだ

け電気的な補償を行い､デ-タ受信タイミングが常に 

SSDゲー ト内に納まるようにTODの補正を行ってしゝ

る. (fg 2の E)参照)fg 2の (i. ( i F)は以上の原理

を説明するための仮想の線を示す｡

この修正はディジタル的 (21秒間隔)に行うが､宇


苗空間を計測 している間のVISSRデータ送信タイミ


ング変更であるため､取得画像に影響はでなし､｡ また､


画像取得基準線がずれても､画像を作成する段階で 1


ライン毎に補正 した新たなデータスター トラインを作


成すれば､スピンレー トが変わらない限 りデータの連


続性はそこなわないで済むことになる. (fg 2の(
i D)

参照) 

(5)撮像範囲の決定

衛星にはVISSR画像の撮像範囲を地球中心に対 し

て希望する角度に設定するために､VISSR角度発生器

が設けられている｡地上からのコマンドによってこの

回路にパルスを付加 (西方向移動)したり､削除 (東

方向移動)して±0.088げ っ撮像範囲を可変すること

ができる｡ 

(6)撮像タイミング

地球画像を撮像するタイミングは､まずスピン毎に

地球中心から-197〇(W )の位置でVDMの電源をON

させ､-1.0(E)でビット同期のためのプリアンプ),55 i

信号を送 り､-9.8つからデータを送信するように､タイ

ミング信号 をDCEか ら発生 させ ている｡ (fg 2のi.

(G)､ (H)参照)

実際には､fi.g 3に示すように送信タイミング精度

を一定に保つために 210ビットカウンタ回路を設けて

おり､このカウンタは太陽パルスでカウントを開始 し､ 

29JS(04′ MHz)ごとにカウン トを くりかえ2I 12/35

し､β角を計測している｡DCEが決定したプリアンブル 

ON信号 (131084bit)が発生した直後､このカウンタが

初めに零に復帰 した時点で最終的に同期信号に続 く 

VISSRデータの送信を開始する｡このとき､正確な送

信タイミング信号として､スキャンシンクを発生させ､

これを 1ライン毎にVISSRデータの直前に入れ広帯

域 VIS R回線によって地上に送ってくる｡ (lS fg 2の 

()参照)∫
(7)地上における処理概要

地上における画像取得処理は､衛星が太陽を見た時

刻を推定してタイミングを発生 し､ライン毎にβ角を

精密に計算して補償するとともに､VISSRデータ送出

タイミングによるジッタの部分はデータとしては取 り

込まないようにしてし- fg 2の Iる.(i ()参照)

これらのVISSR受信データは 1ライン毎に一時的

にメモリに蓄え､衛星が宇宙空間を見ている期間にゆ

っくり読み出し､フォーマットの変更を行うと同時に

データ配列を行いス トレッチ ドVISSRデータを作成

している｡

要約すれば次のようになる｡ 

CDASの18nl¢ANTで受信されたVISSR信号は､受

信系を介 してVISSR IF信号としてVISSR系装置に入

力される｡ (fg 4参照)i

本装置は､このVISSR信号の復調を行い､この中に

含まれるSSDパルスとテレメ トリ系装置から供給 さ

れる高精度サンパルス (アナログ)を基に､一定の基

準に従ってデ-タを配列し､低速の画像データ (ス ト

レッチドVISSRビデオ信号と呼ばれる)を作成するも

のである｡この画像データの作成は､かつてはS/DB装

置を使って処理してきたもので､地球画像取得の中心

的作業である｡

衛星から送られてくるVISSR信号のデータ量は､衛 
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星の自転周期によって変化するため､本復調処理装置

は常に一定のデータ量を出力するように動作 させなけ

ればならない｡

具体的には､先ずSSDパルス (このパルスは広帯域 

VISSR回線で送 られるため高精度サンバ′レスより更

に精度が良い)を受信した時点から逆算 して高精度 21

ンパルスの受信タイミングを決定 し､この時点で新た

な基準パルス (ディジタルサンパルスと呼ばれる)を

作成する｡この基準パ/レスの発生周期から衛星の正確

なスピン周期が算出可能 となる｡

jt像デ-タが送L される｡

本装置内にも同周期で動作するカウンタ (20MHzサ

イクリックカウンタ)があり､衛星からのSSDに同期

させることにより､衛星内の高精度サンパルスと同期

したディジタルサン′､ルスを発生させ擬似的に衛星の

スピン周期､画像処理タイミングを地上で再現 してい

る｡

※地上で同期パターンを検出したタイミングパ/レス

をこう呼んでおり正確にはスキャンシンク･ディテク

トと呼び､16ビットの特定ハターンである｡ 

これにより､画像処理の基準 となるクロックの周期

lg

を衛星のスピン周期の変化に比例 して変化させ､この

タイミングクロック (角度クロックと呼ぶ)で衛星か

らのデータを再度サンプリングして､メモリにストア

することによリ､デ-タ量が一定になるようにしてい

る｡

これをリサンプリングとよんでいる｡

衛星上での高精度サンパルス (アナログ) と地上で

の高精度サンパルス及びディジタルサンパルスとの関

連をf .5に示す｡

(8)トラッキング

第 1表に示すように､画像 トラッキングにはアナロ

グサンパルス トラッキング､SSDトラッキング及びア

ースパルス トラッキングがあるが､通常はSSD精密 ト

ラッキングが利用される｡

トラッキング処理はV工SSR復調処理装置か ら入力

される各種信号の位相データを基に､20MHzのサイク

リックカウンタの周期を調整 し､ディジタルサンパル

スが20MHzサイクリックカウンタ上のQポイン トに

なるよう制御を行う｡

衛星内部には3

カウンタがあり､衛星内の高精度サンパルスでクリア ミングの発生､さらに監視制御装置 とVISSR復調処理

される｡ 装置/ス トレッチ ドVISSR発生装置間のデータの入

クリア後このカウンタ周期の整数倍後の適当なタイ 出力制御 も行っている｡ 

0)5.MHzでカウントされる1024(21 また､同期制御部はス トレッチ ドVISSR生成用タイ

ミングで ※SSDと呼ばれる同期バ タ-ン:二続いて画 (9)リサンプリング 
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種類に分かれる｡また､衛星及び地上系装置の要因にrd e･C｢K.
rr


re
'e
OV
 

lr
F

3 :糊 … Ô ',d-(. p o･｡ . rn =~~~ aqu
o

より､ストレッチ ドVISSR生成時には各データ (lRl

- 3､VIS1-4)間に異なったデ fレイが発生 してお∴ ⊥ ‡;｡r,.-r㌻ C, ･ 弓Tk hLJs 聖r 莞 :蕊 ㌫ l.o竺 チ 

り､画像を正しく切 り出すためには各データ毎にこれ

らのティレイを補正する必要がある｡ (第 2表参照 )

受信した画像データをメモリにス トアする場合に重 本処理では 2種 (DPC向け/衛星向け)×7種 (IRl

要となるのは､ス トア開始のタイミングであるO衛星 -3､VIS1-4)の計14種類のリサンプリング開始タ

から送られてくるVISSR信号のスター ト角度は､前置 イ ミングを次の 1式によって計算している｡

信号を含めると､地球中心から-155±02つ手前に設 リサンプリング開始 タイミング-画像抽出基準 (β

定されており､fig 2 (F)､(H)に示すように､テー 負)十サ ンプ リング補正値十セ ンサ配 置補 正 値+ 

タ送信開始タイミングはジグザグに変化 しており､ス IFOV(瞬時視野角)の差による補正値十内挿による補

キャン毎に誤差を含んでいる｡そこで､本復調処理装 正値 ･･･(1式)

置自身で地球中心から一定角度の受信スター ト信号を また､ 1式における画像抽出基準 (β角)は以下の 2

発生させ､誤差を含む部分を取 り除くために画像の切 式及び 3式によって与えられる｡ 

り出しを行 う｡ (リサンプリング開始タイミング)

t｡)このリサンプリング関連計算処理は次のように行っ

(°

+△po+140×1O-6×SIN(tPト1= Po-β' .+Dt,-

｡)ている｡ (K)× (S-S ×180÷7r･･･(2式) 

VISSR系装置から入力されるVISSRデータの中か

ら､ス トレッチ ドVISSRとして衛星及びDPCへ送出さ +,β 1:次のスキャン1+ 1で使われるβ角 eg) 

l Po:t｡におけるβ角 (基準β角) (deg) 

/h)と衛星向けとでは画角が異なるため､基本的にリサン β':t｡におけるβ角変化率 

- 26-
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VZSSRづE与edula;or YtSSRpr∝essor 

teeneLyunI beVt10lCn･luLlE r r o5ra r Oho nt 

Fig･7 Blockdiagram ofVISSRdemodurator/processor 

t,:i番目のスキャン開始時刻 (トータル日､時､分) 同期 ･マイナフレーム同期を行い､ス トローブ ･識別

D‖:スピン設定周期 (msec) 信号を付加 したVISSRデータ信号をVISSR処理部へ

t｡:β角算出の基準時刻 (トータル日､時､分) 送出する｡擬似信号発生盤では､監視制御装置から入

△Po二乗西方向i補正パラメータ (deg) 力される擬似データパターン又は､盤で設定する固定

K :スキュー歪補正パラメ-タ (deg) パターンを使って擬似 VISSRベースバンド信号を発

S:スキャンカウント (i+ 1の予測値) 生し､VISSR変調器に出力 して 4相位相変調を行い､ 

So:地球中心のスキャンカウント VISSR復調器に入力 してIF折 り返 しのテス トを行 う

か又は､直接フレーム同期盤に出力し､ベースバンド

β,..-DPC向け画像抽出基準一 (DPC向けス トレッチ 信号によるテス トを行う｡また､擬似データとしてPN

ドVISSRとの画角の差 ÷2)･･･(3式) コー ドを発生 し､VISSR変調器･VISSR復調器経由で

擬似信号発生盤に入力 し､BERの計測を行 う｡擬似 

4. 2 VISSR復調処理装置の動作 VISSR信号発生中は､VISSR同期制御盤へ擬似高精度

サン/アースパ/レスを出力する｡ 

構成及び動作概要 (2)VISSR処理部 

本装置のブロック図をFig 7に示す｡ VISSR処理部では､VISSR同期制御部でVISSRフ

本装置はVISSR復調部 とVISSR処理部 とからなり､ レーム同期盤からSSDパルス ･ビットクロック､テレ

V【SSR処理部は更に､同期処理部 と変換処理部とから メ トリ装置から (擬似VISSR入力中は､擬似信号発生

なる｡この復調部は① VISSR復調器､②試験用変調 盤から)高精度サン/アースパルスを入力 L)て､衛星

器､③フレーム同期盤､④ VISSR擬似信号発生盤に分 のスピンを トラッキング (スピンに非同期で送られて

けられる｡VISSR処理部は同期制御部 と変換処理部と くるVISSRデータに対 して太陽方向のタイミングを

からなる｡ 決める｡)する｡ トラッキングによって､VISSR変換処

(1)VISSR復調部 理盤に対して毎ライン同じ空間から切 り出すサンプリ

VISSR復調部では､lF切替装置からVISSR IF信号 ング開始タイミングを出力する｡また､ス トレッチド 

を入力し､VISSR復調器で 4相位相榎調を行ってベー VISSR発生盤に対 して､衛星がWIDEBANDVISSR

スバンド多重VISSR信号を再生 し､VISSRフレーム同 を送信するタイミングと衛星でス トレッチ ドVISSR

期盤に出力する｡VISSRフレーム同期盤では､ライン を中継するタイミングが重ならないように､ス トレツ
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チ ドVISSR送出のタイミングを出力する｡ 

(3)監視制御装置 との入出力制御

監視制御装置 (CPU)との間で､監視制御データの

入出力制御を行いVISSR変換処理盤に対 して監視制

御データの入出力を行 う｡また､ス トレッチ ドVISSR

発生盤に対 して ドキュメントデータを出力する｡ 

i. 2. 1 VISSR復調処理装置 と監視制御装置 

VISSR復調処Q.装置と監視制御装置はVISSR画像

テータを取得し､SVテ- タに変換処理するために必要

なタイ ミンクテー タ･トキュノン トテ-タ等の入出力

を行い 7c･LLから動作している｡

これらの入出力は､監視制御装置のGDC(DMA汎用

入出力制御部 )と本装置の VISSR同期制御部 にある 

GDCIFCプロ ノク間で行われており､衛星 スピン同期 

(約600ms)て割 り込み信号を発生 させ DMA EdlreCt 

memoryaCCeSSlによるデー タの転送を行っている二

二11により下記にボナようなテ- タの入LL.)) rJJIを子 う二 

(1衛星内のサンバJ, =) Lス発生周期を地上で再現する1め

に使用されるカウンタにセ /トする値 として監視制

御装置で算出されたカウン ト値を入力するO 

(2)リサンプ リング開始 ･SV送出･CPU割 り込み葦の タ

イミンクを決定するために､監視制御装置て算出さ

れたカウン ト値を入力する｡ 

(3)ピ ントクロ /ク同期 を測定するために 2×105カウ

ンタの値を監視制御装置へ出力する｡ 

(4)SSDパルス ･高精度サンバル71･アースパルスのイiiL-

置を決定するためのカウント値を監視制御装置へ出

力する｡ 

(5)監視制御装置て編集処理された衛星向け ･DPC向け 

SVトキュメン トテ一夕を入力するe

このように監視制御装置は本装置か動作する上て重要

な役割をしている｡他にテレメトリ系装置より高精度

サンパルス/アースパルスの入力､周波数標準装置よ

り時刻及び基准 クロ /クの入力を行 う｡

また､SV装置に衛星向け ･DPC向けのSVテ- タ及

びタイミング制御信号を出力している｡ 

4. 2. 2 VISSR変復調郡

本部の主要な機能は次のとおりである｡

①受信系装置によって､70MHz帯に周波数変換され1= 

VISSR信号を復調する｡ 

②vISSR信号を復調することにより縛 られた復調テ

- タ (2系統)と再生 7ロ ′クを7 レーム同期盤へ

出ノJする二

③＼ーS R相調処理装置の試験の Tp)二､ S R指 IjIS =LE VIS tU

一 夕発生盟から入力される試験用テ- タにより､70 

MHz試験搬送波に 4柑位相変調 rQPSK)を行い, 

VISSRは調器へ送出する:

これらの横能を満T=すべ (構成されT=本-ネル7)系統

図をfi -g8にホす 

flg9は中間闇波増幅器 とVISSR相調器の系統 EZ]て､

前述の鎖能 と中間圏/i S R復調器､試験変r増幅器 とVIS

調器の各ユニ ′トは二大のように対応するて

中間周波増幅器 とVISSR復調器の仲jユニ ′トによ

って､＼'ISSR信号J)復調を行う｡中間周波増幅器にお

いて:ま､70MHzu-VISSR信号をAGC() 自動利得制御)

増幅 し､VISSR復調器へ出力するc 

J.2.2. 1 日SSR復調器 

VISSR復調器においては､入力された70MHz帯の

受信IF信号から､搬送波 とクロ /クを再生 し､この再

生搬送波によって入力されl=受信IF信号 を同期検波

し､VIS R信号の抽出を行 う二抽出されTVISSR信与LS = J

は低域フィJLタによってSNの改善 と､振幅及U遅延, /

の等価を行っ!=後､再生 クロ /クによって定められT=

タイミングて識別 日 ､0の判定)'卑生が了'われ､変f J-

調前のVISSRテ-タか復元される｡ 

VISSR信 号の 変 調 方 式 は QPSK (Quadriphase 

ShiftKeylng)方式であり､上述のVISSR復調動作は 

900の位相差を有する 2系統の再生搬送波により行わ

れるたれ 復調信号として 2系統の信号が､復調部か

らVISSRフレーム同期盤へ出力される｡

また､QPSK信号の再生搬送波の位相は､QPSKの特

性上､4つの位相状態を持ち得る (4つの位相の不確

定性 を有する)ため､このような再生搬送波て同期検

波を行った場合には､ 2-CH間の復調デー タの入れ

替わ り､恒性の反転､という問題が発生する｡

二の問題を除去するために､GMSてはQPSKの前

に,7Mbpsの 2-CHのテ一夕ストリームに分解され 

T=原デ-タス トり-ム (14Mbps)のテ-タ内容の変化

を変調テ-タに対応させる差動変換を行っている｡ し

たがって､VISSR復調器においては､復調 Ll=2-CHの

チ- タストリ-ムに対 してGMSで行われた差動変換

を元に戻すための差動変換を行う｡

このような差動変換の行われた 7Mbpsの 2系統 

(2-CH)の復調テー タかVISSRフレ-ム同期盤へ､ 

-28-
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再生 クロックととt,(二出力される｡ 抽出されたクロ ノク成分は位相ソ /タとAM成分を

試験変調器においては､VI R復調部の動作確認を 多く含んでいる｡従って､この クロ ノク攻分は中同調

SS行 うための試験用ベースバン ド信号をVI R擬似デ

ータ発生盤から入力し､二の信号によって､GMSで行 相ソ /タとAM成分が除去され､再生 クロ ノクとなる｡

っている差動変換と同じ差動変化を行うO(差動変換は なお､遅延検波器の前段の りミ′タ (Z2)は､受rFi 

回路 と位相同期ループを通過させられることにi:リ位

S

データ内容の変化を変調データに対応させる変換)こ

の差動変換されたデータによって､QP Kがかけられ

FI信号に含まれる雑音信号のインパルス成分によっ

て遅延検波器出力に不要波が発生 しないように､受信 

Fた試験用I信号を発生する｡ 信号のレベル制限を行 う｡

この試験用IF信号は,GMSからバー スト状に送信さ 一般に復調された信号は､伝送路を通過 した際に帯

FI

SSれるVI R信号と同様に､バー スト状に送出すること

も可能である｡

域制限を受け遅延歪が生じ､さらに熱雑音が付加され

Sる等の劣化が生 じる｡従って､QPKDEMプリン ト板

ハ-ストさせるためのタイミング信号は､VI 

似テータ発生盤から供給されるo し､かつ必要な信号レスポンス (波形応答)が得られ

RSS 擬 において同期検波 (複調)された信号は熱雑辞を除去

SCCLKRE OVプロ ノクにおいては､QP KDEMプ るように､信号スペ クトラムを整形するための低域フ

FPロ /クにて復調された信号を再生 クロ /クのタイミン ィルタ (RXL )を通過させるO

グで識別 (理論値 1､0の判定)し､変調器で施され 低域 フィルタを通過 した､復調信号はその偉大アイ

た差勅エンコー ドを手夏合するための差勤デコー ドを行 開n点でサンプ l)ングされ(識別され)､再生デー タ(佗

う｡ 調デ-タ)となる｡このサンプ リングタイミングは再

この識別に用いる再生 クロ /ク信号は､クロ /ク再 生 クロックのタイミングによって宅めている｡

差動デコー ドについて､以下にその動作を述べる｡F生回路によって受信I信号から再生される｡以下にそ

の動作を述べる｡ SQP K信号の再生搬送波の位相は､4つの位相状態

を待ち得るといっ1=位相の不確定性を有する｡このよ

ig.

3

′SS本VI R復調器は､シンボルタイミングタロ ク成

分の抽出方法として､ 1/2シンボル遅延検波方式を うな再生搬送波で､同期検波を行った場合の変調波と

再生搬送波の位相関係と複調データをf

0-

用いている｡ 10に示す｡ 

-
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るご
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b) 

Fill Diff f eo

二の図に示 され るように､再生搬送波の位相の不確

a

3

1'

iiorgna

D d ltemouao

ta

lna 

g.

iorgi

1s

dLDト1･t-

blymo 

D
∂
La

i1g.以上の差動変換 を図式的に示 した ものがf 1であ

る｡ なお､差動変換の演算は､ グレイコー ドと呼ばれ

る 4進数で行い､ グレイコー ドと変調波の位相関係 を 

に示す｡2i1g.f

. に原ヂ13
ig
f - タをエ ンコー ダとデ コー ダによって

差動変換 し､伝送す る場合の一例 を示す｡

)dlea

ndJl■tLjIlJdmo

)(a E∩ c order 

】iiorgna

td-

D decorer→rr~~~~ ~~ T 

図より位相が どれだけ変化 したかを検出すれば､送7~ -~~ 

; Dt-i 
り側デ - タで確定で きることがわかる｡ 

ionL

d Laa 

d d lemoua

VI Rサブ システムか らの可視お よび赤外センサSS

の画像デー タは､VDMでデ ジタル変換 しフォーマ lソ
】 

dleay

bymo

ト化された後 2b
t11 ダーに入力される｡

エンコーダ内部では､このデー タをグレイコー ドに

itのバ イナ 1)コー ドとして､エ ンコー

DトDL=d

D eco rde r 

変換 して処理 を行 う｡

ここで､t3の タイ ミングで入力されたデー タを例に

とって説明す るニlc dtonvereiatllere

d decorer

#a

10バイナ リコー ド ､､ 

にグレイコー ド 3〟に変換 される｡ この#bとt2の タイ

の値

〟で入力されたデー タは#bの様

､､1〝が和算 され# 

､､ 

ミングで変換 されたデー タ 

Cの値は定性によって､ⅠQ2チャンネル間の復調デー タの入

れ替わ り､極性の反転 とい う問題が生ず る｡ うる値は 0か ら 3までなので ､､4′′は ､､0〟 として処

･ 4′′となるが､この場合 グレイコー ドの とり

この問題 を除去す るためにGMSでは､2チャンネル 理 され るためエンコーディング後の値#Cは "

､､0

7

0〟 とな

0′′として変調器に入力

/2から 0となる｡

｡ 

り､ グレイコー ド ､､YX′′は

され､変調器の出力位相は7 

様に変調器の出力位相が決定 されてい く

の原デー タ内容の変化 を変調デー タに対応させ る差動

変換 を行 うC すなわち､ 1シンボル前の変調ヂ- タ内 以下同

Tierc

容に原デー タ内容 を加算 してい く和分変換 を行ってい 
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Encodlng

GrayCodeeY0 000X000000 11111111I ll0 1 

Dceee 000
ttYddaaX1I111111L00000
GaCOe112111 3 

01 1 

0 1) 0 

ryd0003 1 

0 0 0 1 1I 0 1 0 1ecoiLngtt---I1I 3..ド3; 0

2

1 3 2DddDD ] 2 

Fl･3 xmpeo dlffeelltaEIIOHg/eoHgg1 E a l r r l】 Cd1 Dcd1

この様に変調器の出力位相の変化は､現テ-タと前 7部 ･表示部にわけ､操作部の動作と合わせて系統図

テー タの演算結果により決まるため｡復調側ては送 り 及Uタイムチャー トに従い説明する. 

側の位相が確定出来なくてtu､その位相変化分 を検出 (1)入力処理部

することによりデー タの再現が可能 となる亡 入力処理部は､入力トQの各 7Mbit/S直列信号を､ 

fi.5 Sl S1)g1に示すライン同期検出用信号 ( ～ 8と､ マ

4. 2. 2. 2 VISSRフレーム同期部 イナ 1 7レ-ム同期検 出 ･同期保持用信号 (PD9 

-pD20)に変換する｡以下にこの動作を述べるO 

VISSRフレーム同期盤は､NORMAL設定時VISSR (1)入力Q信号を 1クロ ノクずつ順次遅 らせた直列信

復調器において再生 された-一 久バン ド多重 VISSR 号 Sl･S3･S5･S7･S9･Sll･S13･S15･S17

信号を入力し､ライン及びマイナー 7レ-ム同期処哩 と､I信号 を 1クロ /クずつ順次遅 らせたiEr列信号 S

を行い､VISSRビ /トンリアルテt タをパラレルテー 2･S41S6･S8･SIO･S12･S141S16･S18を､

タに変換するととい二､各種 タイミンクを抽出し､パ スキャン同期検出用18本の信号 (S18-Sl)として同

ラレルテー タ及び抽出 した各種 タイ ミンクをVISSR 期検出部に出力する｡ 

処理部へ送出するo (順 調器から入力信号はfg1で示すように衛星ての2 i 5

TEST設定時は､擬似信号発生盤の擬似VISSR信号 4柏変調時の 2ビ ′ト区分の違いによって入力Ⅰ･Q

(テスト信号)を入力することができる｡ 信号のテ-タ7ォ-マ ソトが異なる｡

また､VISSR復調器の復調状態の確認のため , マイ ケー ス 1 4相変調時の 2ヒ ノト区分かテー タ区分

ナーフレーム同期 コー ト(以下 MFSと略す)の トータ と一致する場合

ル数のカウン トとMFS中の誤 りヒ /ト数のカウン ト ケース 2 4相変調時の 2ビ ノト区分がデータ区分

を行い､1ライン毎のカウント値をVISSR処理部へ出 と相違する場合

力するとといこ積算値を表示するofl 4 SR7 の場合､S1- I YNCコー ドがg1にVIS ケース 1 8 S3にLNES

レーム同期盤の系統図を､fi.5 1にタイムチャー Pg1- 8 あらわれ､同期検出部でスキャン同期 を検出するとS

トを示す｡ IDET(日が 0とな り､S20-S9を並列12本 の信号 

VISSRフレーム同期盤の動作を､入力処理部 ･同期 (PD20-PD9)として同期検出部 (マイナー 7レ-ム

検出部 ･同期保持部 ･タイミンク発生部 ･出カバ ッフ 同期検出用)･同期保持部 ･出力- /ファ部及び表示部 
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Fig14 okdiarm o SSRfrmesnhoieBlc ga fVI a ycrnzr

に出力する｡ を1-い､不一致のビット数が前面操作部て設定したT
ケース2の場合､S17-S2にLINESYNCコー ドが 許谷掛 )ヒ ソト敷 くLINESYNCBITERROR)以

あらわれ 同期検出部でスキャン同期を検出するとSP 下のとき･同期 とみなしてSP-DETH)が 1となる｡
-DE 2が 0となり､2ビ ′ト区分をケー ス lに揃え ケース2の場合､16ビ /Lの同期コー ドと入力処理T()

る1=めS19-S8を並列 12本の信号 (PD20-PD9)と 部からのデータ16ビ ′ト(S17-S2)の ど ′ト比較

して各部に出力する｡ を行い､不一致の ど ′ト数が前面操作部で設定 Lた

(3)入力処理部と同期検出部でのデータの遅延を補償す 許容誤りビ /ト数 (LINESYNCBITERROR)以

るため入力CLOCKを遅延 させ同期保持部､タイミ 下のとき同期とみなしてSP-DET(2)が 1となるo 
lカバ･ング発生部J Li. /77部及び表示部に出力する= Sp-DETH)･SP-DET(2)のどちらかが 1となるライ

(2)同期検出部 ン同期が検出さitl=とLてSPIDETが 1となる｡ 
同期検出部は､ライン同期検出部とマイナ7レ-ム b マイナーフレーム同期検出部は､8ビ ′トの同期

同期を検出部から構成されており､同期コー ドと入 コー ド (1110 0100)を監視し､1マイナフレーム
 

力データを比較 して同期検出する｡以下にこの動作 (128ビット)の先頭 8ビットのMFSを検出する｡
 
を述べる｡ 8ビ ′卜の同期コー ドと入力処理部からのデータ 8


a. スキャン同期検出部 は16ビ ′トの同期 コ- ド ビ /トのど ′ト比較を行い不一致の ど /ト数が前-alri

(1110 0001 101日で､ 1スキャンの先愛別6ビ.,ト 操作部で設定 した許容誤 りビ /ト数 (MFS BIT
 
の スキャン同期を､ウ-ス 1･ケース2の 2通りに ERROR)以下のとき同期とみなしてMP-DETが 1

ついて検出する｡ となる｡(同期を検出する)
 

ケース 1の場合､16ビ ノトの同期コー ドと入力処理 (3) 同期保持部及びタイミング発生部


部からのデータ16ビ /ト (S18-S3)のど /ト比較 同期保持部及びタイミング発生部は､VISSRフレー
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ム同期盤の中心部であ り､SYNC部 とW CNT部等か めの各種 タイミングパルスを発生す る｡ 

ら構成 されている｡ b. タイミング発生部の出力信号 MFSGは､ 1マイナ

5 TimeChartofi tolngSec

VISSR復調器が ロ､ソクしてLOCK ACQが 1の状態 128ビ LL'ト)の先頭 ピソ トがPD18に現れる

1.ig

の とき､一度 ライン同期が とれてか ら 1ラインデー タ

が終わるまでの 〔END ofLINECODEを検出される

まで)約 3500マイナフレーム区間同期 を保持す るため

に､マイナフ レーム同期外れの検出を行 う｡ 同時に入

力デー タを識別す るための各種 タイ ミングパルスを発

同期保持部の タイムチャー トをf 6に､タイ

フ レーム ( 

タイミングに 1となる｡

この タイミングに､ PD18-PDllでマ イ十 フ レー

ム同期 コー ドが検出されれば､同期が保持 されるこ

しか し､MFSGが 1となるタイミングに同期 コー ド

が検出されずMP-DETが 0の場合､連続検出 ミス数 

生する｡ (ERRCNT)が 1となる｡ 前面操作部で設定 した許

1.igミング発生部の タイムチャー トをf 7に示 し､以下

にこの動作 を述べ る｡ 

a. 同期検 出部 で最 初 スキ ャ ン同期 を検 出す る と 

SYNC部は､LOCK状態 とな り､その時か ら約10nms

の間はスキャン同期 を検出 して も受け付けず､デー

タ中で誤ってスキャン同期することを防 ぐ｡

容連続誤 りフレーム数 (MFSFRAMEERROR)を 

Nとして､ERRCNTがN以下の時に､MFSGの タイ

ミン グでMP-DETが 1となればERR CNTは 0と

なる｡しか し､連続す るN+ H1ljマ イナフレーム同期

を検出 ミスした時に､同期外れ とみなし同期保持部

はLOCK OFF状態 となる｡ 

タイ ミング発生部は､SYNC部がLOCK状態 とな (4)出力バ ッファ部

った時か らカウン トを開始､マ イナフ レーム同期保 出力バ ッファ部は､同期保持部が LOCK状態の時だ

持に必要 なMFSG信号及びデー タの識別 ･表示のた け､多重変換 したデータ信号及び各種 タイミング信号 
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をクロックに同期 して出力する｡

盤総合の タイムチャー トをfl 8 -(g1に,iし以下に出力

信号の説明を逆へ る亡 

(a)テ ィジタルテー タ DATA1-DATA8 (MSB) 

8本のと 'ト並列信号｡1_lEL､可視テー タの場合

はMSBか ら順次 6本で出力する｡ 

(b)チ- タワー トの識別信号 (IDl･lD2､ 

(C J' (I CT)) ライン同期tG号 LNESYNCDETE

クロ /ク周期の 4倍の幅で各スキャン転に 1bJli.t

力するD

この′ヾルスの前縁はl司期フレームの スター ト与､に

一致するO 

(d)赤外/マイナーフレーム同期ワー ト ス トローブ 

(l TROlE)RS j

グロ /ク同期の倍の幅で赤外ま1=はマ イナー7レ

ーム同期ワー トのEL･Jレ‡に一致 し1=-ルスを出力す

るO 

(e)可視ワー ト7J ロープ (VISSTROBE)

グロ /ク周期の幅て可視ワー トの中心点に一致 し

-

た,tJレスを山ブ]する= 

(f ′ 言SL(OCK ACQ))ロ ク7クジ/ヨン† J L

VISSR復調器のキャリアロ /クし､かっと ′トシ

ンクロナ イザがロ /クするか､または同期保持部が 

LOCK状態の とき 1を出力す る｡ (クロ /クに非同

其別 

(gl マ イナー 7 レー ム同期 ロ /ク信号 (FRAME 

SYNCLOCKl

同期保持部がLOCK状態の とき 1を出力す る｡ 

1. ･2. 3 ＼rISSR処理部 J)動作 

VISSR処理部は､VISSR同期処理部 とVISSR変換

処理部から構成 され以下のように動作する｡ 

1. 2. 3. 1 ＼'lSSR同期制御部
 

VISSR同期制御部の系統をfig.19に示す｡

基#_クロ /ク発生部 ては､周波数 標准装置か ら l 

MHz基準 グロ ノクを入力 し､20MHz基准クロ /クを 

3 5 -
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発生 し､VISSR変換処理部､画像監視部-出力す ると 時刻測定部 では､周波数標準装置か ら時刻 (トー タ

共にサ イクリックカウンタに出力す る｡ ル日時分秒 )と 1kHzクロ､ソクを入力 し､各種 タイ ミ

7 TimeCha oftimillggene

ング発生部か ら出力され るVISlの リサ ンプ リングタ20サ イクリ､ソクカウンタでは､ MHzクロ､ソクをカウ

ン トし監視制御装置か ら設定 された周期 (カウン ト値) イミングの時刻 を10ミリ秒の位 まで測定 し､入出力制

で リセ ､ソトす る｡ この周期は､監視制御装置で計算 さ 御部経由で監視制御装置-出力す る｡ 

カウンタでは､V

イ ミングは､サ ンセンサが太陽方向を向いた時に相当 ビ､ソトクロ､ソクをカウン トしVISSR復調部か ら入力

しサ イクリックカウンタは衛星の スピンを トラ､ソキン され るSSDパルス (スキャン同期検出パルス)でこの

102× 5 ISSR復調部か らの 7MHzれた値で､ スピン周期に相当 し､叉 リセ ､ソトされるタ

10カウンタをリセ ､ソトし､ 2× 5グす る｡ 個 カウン トした時､ビ

各種 タイ ミング発生部 では､サ イクリ､ソクカウンタ ･ソトクロ､ソク同期測定部へ ス トップパルスを出力す るLl

の出力 と監視制御装置か ら設定 された各種 タイ ミング ビ､ソトクロ､ソク周期測定部では､SSDパル スを入力

(りサ ンプ リング開始､SV送出､CPU割 込)の カウン した時､20MHzクロ､ソクのカウン トを開始 して､ 2× 

10

IS

5カウン タか らス トップパ ルスを入力 した時 カウン

SR変 トを終了 して､その時の カウン ト値 を入出力制御部経

ト値が一致 した時に各種 タイミングパルスを発生 し､

リサ ンプ リング開始､SV開始 タイ ミングをV

換 処理 部 -､SV送 出 タイ ミン グ を ス トレ ッチ ド 由で監視制御装置へ送出す る｡

ISV SR装置に出力す る｡ 叉､CPU割 込 タイ ミングを入 位相測定部では､VISSR復調部か ら入力され るSSD
出力制御部へ出力す る｡ パルス､テレメ トリ装置 (擬似VISSR入力中は､VISSR 
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復調部＼)か ら入力される高精度サ ンパ ルス (後縁 〕ア

ー スパル ス (前縁 及び後縁)の タイ ミングでサ イ クリ

･ソクカウンタの カウン ト値 をラ､ソチ し､その カウン ト

値 を入出力制御部経由で監視制御装置に送出す る｡

入出力制御部 では､監視制御装 置 とVISSR同期制御

盤 内各部､VISSR変換処理部､VISSR復調部､ス トレ

ッチ ドVISSR装置､管制 コンソール との間で各種 デー

タの入出力制御 を行 う｡ 

VISSR同期制御部 は､VISSR同期制御盤か ら構成 さ

れ る｡ 

mechartof llOrohcsyn uSboardonVISSRframe

タイ ミング発生 

o CYCMEAS

時刻測定､ 2×105カウンタ､ビ､./トクロ tl/ク同期

測定､位相測定 

○Ⅰ/0DISP

監視制御装置 との入出力デー タのパ ネル前面への

表示 

O GIO #l 

GDCIFC#1とのデー タ入出力制御 

O GIO #2 

GDCIFC#2とのデー タ入出力制御1)(VISSR同期制御盤 

VISSR同期制御盤のプ ロ､ソク系統図 をf

本盤は､次のプロ､ソクか ら構成 されている｡ 

o TIM GEN

基準 クロ､ソク発生､サ イクリ､ソクカウンタ､

2.ig 0に

各種

VISSR復調部､VISSR変換処理部､ス トレ､ソチ ド 

VISSR装置､管制 コンソール との入出力制御 

o GDCIFC#1 

/FPSD I示す｡ o 
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1系監視制御装置のGDC (MA汎用入LLJ力剃御D t.


部) との インタフェー ス制御
 

o	 GDCIFC#2 

2系監視制御装置のGDC (DMA汎用入出力制御

部) との インタフェー ス制御 

a.TIM GENプロ ′ク

本プロ /クは下記にボナ3つの性能 を有 し､以下に

それぞitについて説明する｡

○基準 クロ ソク (20MHz)の発生

○サ イクリ /クカウンタ

○各種 タイ ミンク発生 

①	 墓碑クロ /ク (20MHz)の発生

周波数標咋装置から入力す る 1MHzに同期 した 

20MHzの基准グロ ′クをVCXOにより発生 します｡ 

②	 サ イクリ ′クカウンタ

監視制御装置から設定 された周期て リセ ′トされ

るカウンタて､次に説明する各種 タイ ミング発生､

各種測定の基本 となるi)のてある｡ 

③	 各種 タイミング発生

各センサ毎の リサン7=リング開始 タイ ミング､ ス

トレ ノチ ドVISSR送出タイ ミング及び､監視制御装

置 との入出力タイミン 7 (CPU割込 信号を発生す

る｡)

監視制御装置か ら16ワ- ド×24ビ /トの RAMに 各

睦 タイミングに対応するサ イクリ 'クカウンタの カウ

ン ト値をア ドレス0のり一 卜から早 く発生する順に設

定 し､16ワ- ト×16ビ ′卜のRAMには､タイミング性

別 を16ビ･'トの各ヒ .トに割 当ててお き､24ヒ ノト 

RAMに設定 されT=カウン ト値 と同 じア ドレスのワー

ドにそのカウン ト値で発生するタイミングに対応する

ど /トを立ててお く｡

サイクリ ′クカウンタ出力のカウン ト値 と24ヒ ′ト 

RAMのカウン ト値が一致 しT=時､16ビ ′卜RAMの同

じア トレスのr7- ドに立っていると･/トに対応す るタ

イミングパルスが出力される.

一致 しt=後､ア ドレスカウンタは カウン トUPされ

るc 

bCYCMEASプロ /7


本プロ ノクは下記の機能 を有 し.以下にそれぞれに


ついて説明する_
,

〇時剖iRJI定 

0 2×105カウンタ及tF7MHzビ ′トクロ ′ク周期

測定 

OSSD位相測定

○高精度サンパルス位相測定 

07- スバル ス位相測定

①時刻測定

周波数標準装置から入力する時刻デー タ (トー タ

ルEl､時､分､秒) と lkHzクロ /クから作 り出し

た100ms､10msのデー タをTIM GENプロ /クから

入力するVISlの りサ ンプ リング開始の タイ ミング

てラ./+ し､監視制御装置へ出力する｡ 

② 2×105カウンタJiU'7MHzヒ ントクロック周期測

定 

VISSR変換処理盤(1)か ら入力す るど /トクロ /

ク2×105個 を20MHzてカウン トし､カウン ト値を

監視制御装置へ出力する. 

③SSD位相測定 

TIM GEN7■ロックから入力する24ヒッ トのサ イ

クリ/クカウンタの カウン ト値 をVISSR変換処理 

(日から入力するSSDパルスの前縁でラッチ し､その

カウン ト値 と､サ イクリ ノクカウン タ 1周期 中に 

SSDパルスが入力され1=かどうかの情報 (Q/D)を

監視制御装置へ出力する｡

①高精度サ ン-ルス位相測定 

TI_IGE 4V Nプロ /クから入力する2ビ ′トのサ イ

クリ ノクカウンタの カウン ト値 をテレメ トリ装置

り疑似の場合､VISSR復調部)か ら入力する高精度サ

ンパルスの後縁でラ /ナし､そのカウン ト値 とサイ

クリ ′クカウンタ1闇期中で高精度サ ンパルスが入

力されたか どうかの情報 (Q/D)を監視制御装置へ

出力する｡

⑤ 71 スパルス位相測定 

TIM GENブロックから入力する24ビ ノトのサ イ

ク リ ックカウンタの カウン ト値をテレメ トリ装置 

(撮川又の場合､VISSR復調部)か ら入力する7- スパ

ルスの前縁 と後縁でラ ノナ し､それらのカウン ト値

と､サイクリ ′クカウンタ1闇期中にアー スパルス

が入力されT=かとうかの情報 LQ/D)を監視制御装

置-出力する｡
 

C 1/0DISPプロ リク


本プロ ′クは監視制御装置 との 入出力テータの 

VISSR同期制御態前面の入出力選択､r7- ト指定 ス

イ ′ナて指定 したワー ドをラ ノチ し.VISSR同期制

御盤前面のLEDDISP tHEX)に表示する｡

その他.VISSR変換処理盤か ら各種デー タを入力

して監視制御装置へ送出するo 

d GIOプ ロ･ノク

本フ~リン ト板は､監視制御装置のDMA制御部 と

デ- タを入出力するGDC IFCプロ ノクのRAMにデ 
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一 夕を書込む制御 を行 った リ､GDCIFCプロ L'クの 

RAMか らデー タを読出制御 を行 う｡ 

GDC IFCプロ､ソクの RAMか ら読出す制御は､監

視制御装置か ら入力 したデー タは一度GDC IFCプ

ロ､ソク内のRAMに格納 され､格納が終わった タイ

ミングでデー タを読出 し､VISSR同期制御盤内の各

ブロック､VISSR変換処理部 VISSR復調部 ス トレ､ソ

チ ドVISSR装置､管制 コンソー ルにそれぞれ必要 な

デー タを送出す る｡ 

GDC IFCプ ロ ､ソクの RAMに書 込 む制 御は､ 

VISSR同期制御盤 内の各ブ ロ ックVISSR変換処理

部の取得デー タをGDC IFCプロ､ソクのRAMへ格納

し､次にTIM GEN PWBの各種 タイ ミング発生部

か らのCPU割 込 タイ ミングで監視制御装置にデー

タを送出す る｡

監視 制 御装 置- の デー タ出 力 タ イ ミン グ (IN 
PRD)は､ リサ ンプ リング終 了 タイ ミングとして､ 

VISSR変換処理盤 (2)へ出力され る｡

デー タインタフェー ス装置 (Plo)か らの制御によ

って､本プ リン ト板 2枚の うちどちらかが選択 され､ 

VISSR処理部 を監視制御す る監視制御装置の 1系 

//2系の選択が行 われ るO

監視制御装置への出力は､ 1系､ 2系に対 して同

じデー タを送出す る｡ 

e. PSD l/Fプロ･ソク

本プ リン ト板は､監視制御装置か ら入力す る擬似 

VISSRデー タをVISSR復調部擬似信号発生盤 に出

力す る制御 を行 う｡. GIOを介 してGDCIFCか ら擬似

画像デー タ及び擬似 スキャンカウン トを入力 し､擬

似信号発生盤へ出力す る｡

また本プ リン ト板は､VISSR変換処理部､ス トレ

ッチ ドVISSR装置､管制 コンソール､VISSR制御盤

へ 各種デー タ､ タイ ミングを送出す る｡ 

f. GDCIFCプロ Lt/ク

本プ リン ト板 は､監視制御装置のGDC(DMA汎用

入出力制御部)とデー タの入出力を行 う｡監視制御装

置か らの入力デー タは､本プ リン ト板の RAMに格

納 され､格納終了の タイミングでGIO経由で各部へ

送出され､叉各部か らのデー タはGIO経由で本プ リ

ン ト板のRAMに格納 し､TIM GENブ ロックの各種

タイ ミング発生部か らのCPU割 込 タイ ミングで監

視制御装置へデー タを出力す る｡ 

4. 2. 3. 2 VISSR変換処理部
 

VIS R変換処理部の系統図をfg2に示 します｡S i.1


デー タ分岐部 では､VISSR復調部か ら多重化 された 

VISSRデー タを入力 し分岐 して スキャンカウン トを 

VISSR同期制御部へ､各センサデー タを内挿部に入力

す る｡

内挿部 では､ VISSR復調部か ら 7MHzビ､ソトクロ

･ソクを入力 してIRデー タを､ 8分割直線内挿､ニア I)

ス トネ イバ､ 16分割 キュー ビックコンボ リュ- ション

の うち本部内で選択 された方式で内挿 し､VISデー タ

を 4分割直線内挿法式で内挿す る｡

この ときIRの選択 された内挿方式は､VISSR同期制

御盤経由で監視制御装置-送出され､内挿後のデー タ

はGMS/DPC向けに分岐 され､GMS向けは校正部 に､ 

DPC向けはラインバ ､ソフ ァに入力され る｡

校正部 では､監視制御装置か らVISSR同期制御部経

由で設定 された校正 テーブルによって､GMS向け内挿

後のデー タを校正 し､ ラインバ ､ソフ ァに入力す る｡

リサ ンプ リング部では､監視制御装置か らVISSR同

期制御盤経由で設定 され る 1画素の視野角が等角 とな

る リサ ンプ リング間隔 (20MHzクロ､ソクの カウン ト

値) とVISSR同期制御盤で発生 され る20MHzクロ ､ソ

クとリサ ンプ リング開始 タイ ミングを入力 して リサ ン

プ リングパル スを出力す る｡

地球エ ッジ検出部では､IR内挿後のデー タとりサ ン

プ リングパ ルスを入力 し､VISSR同期制御盤か ら設定

され るスレ､ソショル ドレベ ルを使 って (最初に 8ピク

セル連続 して スレッショル ドレベルを越えた時の最初

の ピクセルが西エ ､ソジ､最後に 8ピクセル連続 して､

スレ､ノショル ドレベ ルを越えた時の最後のピクセルが

東エ ､ソジ)GMS向､DPC向けそれぞれの ピクセル番号

(リサ ンプ リング番号うで地球エ ､ソジを検出 し､VISSR

同期制御盤経由で監視制御装置-出力す る｡

ラインバ ッフ ァでは､校正後のGMS向けVISSRデ

ー タ､内挿後のDPC向けVISSRデー タを入力 し､リサ

ンプ リングパル スの タイ ミングでラインバ ッファに蓄

積す る｡

ラインバ ッフ ァは､ ダブルバ ､ソフ ァになってお り､ 

1ライン毎に切 り替わ り､一方のバ ､ソファに蓄積 され

ている時､他方のバ ッファか らGMS向け とDPC向けの

各セ ンサデー タが順 に ス トレ､ソチ ドVISSR装 置- 出

力され る｡

また ラ インバ ､ソファは､VISSR復調部 で ラ イン同

期､マ イナフ レーム同期が とれなか った場合､バ tl/フ
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編)

ァは切 り替わらず前ラインのデ- タが出力される二 

VISSR変換処理部は､次の盤から構成 される= 

(a)VISSR変換処理磐日)

りサンプ リング部以外 

(b)VISSR変換処理盤(2)

りサンプ リング部

日)VISSR変換処理盤(1) 

VISSR変換処理盤(1)のプロ /ク系統図 をfig.22に示

す｡

本盤は､次のプロ /クから構成される｡ 

OFRSYNCI/Fプロ /ク 

VISSR復調部､VISSR7レーム同期髄 との インタ7

ェー ス､スキャンカウン ト抽出､画像テ- タ抽出の

ための タイ ミンク信号生成 

OINTERPOL HR)プ ロ /ク 

IRテ一 夕内挿 

○INTERPOL (VIS)プロ ′ク 

VISデー タ内挿 

oCALプロ ′ク 

Gl′S向け内挿後デー タの校正I

OEDGEDET7'ロ ′ク 

RDPGMS向けI, C向けIRの地球エ /ジ検th 

OLBUFF(lR)1ロック (GMS向け とDPC向け) 

IRデー タ蓄積用 ライン- ′77 

OLBUFF(VIS)プロ /ク tGMS向け とDPC向け) 

VISデー タ蓄積用 ラインバ ′ファ 

a. FRSYNCI/Fプロ /ク

本プ リン ト板は､VISSR復調部､VISSRフレーム同

期盤か らVISSRテ- タ､SSD,7MHzビットクロック

を入力 し､画像テ-タを抽出するためのタイ ミンク信

号 を生成 し､画像テータと共にINTERPOLフロ ′ク

に出力する｡ 又､スキャンカウン トを柚LI.JLEDGED 

ETプロ･/ク経由で監視制御装置へ送.I.LJする｡ 

VISSR7レーム同期盤からと /ト同期､マ イナ 7レ

ーム同期状態を入力し､EDGEDETブロックから入力

するVISSRテータ入力終了近 くの タイミンクて､同期

状態 を判定 し判定 されたマ イナフレーム同期状態 を 

LBUFF(IR)7､ロ /クに出力し､LBUFFプロ ノクで

は同期が とれている間､ダブルバ .'ファを切替える｡

叉､判'iEされたビ･'ト同期状態､マ イナ7レ-ム同

期状態は､EDGEDET7'ロ /ク経由で監視制御装置へ

連出されるO

本1ロ ′クで スイ /十によってIRデー タの内挿 方

式を設定 し,設定 された内挿方式は､EDGEDETプロ

ノク経由で監視制御装置へ出力される

その他､SVACQ (1トレ チ トVISSR7クイジ /7 ′ -

ヨン状 態)､ トー タル カンウ ト､エ ラー カウン トを 

EDGEDETプロ ,ク経由で監視制御装置へ出力する｡

スキャンカウン トLSBをVISSR同期制御盤へ出力

する｡ 

b INTERPOL tIR)1ロ ノク

本プロ ′クは､8分割直線内挿､ニアリス トネイバ､ 

16分割 キュー ビ ′クコンポ りユー ン ヨンの うちFR

SYOC【/Fプロ ′クの てイ ′チによって適択 されてい

る内挿 方式によってrRテータの内挿を子jlう｡

また､ リサンブ リンクパルスに内挿テ- :iタの変 りE_

てINHIBITをかける= 

IR生テータをIRス トローフてラ ノチ し､次のマ イナ 

7レ-ムの先娘のMNFSス トロ-ブて4段の レジ71

タに / 1 ､ R7トインす るこ4段のレ/スタのテータとF

SYNC 1/FPWBかごっ入力する内挿一方式､16分割する

カウンタをア ドレスとしたROM出力を加算 し､その値

をア ドレスとして､ 0以下 を0､255以上 を255とした 

ROM出力が内挿デ- 夕となる｡

衛星から送られてきたVISSRデー タは､衛星の スピ

ン間期の変動によりデー タ量が変化 しtcLLいように､前

述の角度 クロ ′クに比例 した同期て再度サンプ リング

をLfc･ ( リン rJデ 一Lお L りサンフー ー タ菜を-定に して

いるこ

この IJサ ンプ リングは､2つの生テ- タのあい1='で

行われるため､2つの生デー タのあいだで演算を行い
適当な値をリサ ン7､リンクするような機能 をもたせて

ある,こItを内挿 とい う: 

IRにおけるl勺沖は前述の 3種類がある. 

C. INTERPOL (VIS)プロ ′ク

本プ リン ト板は､4分割直線内挿 方式によってVIS

テ一一タの内伸を行 う=

また､ リサンプ リンク-JL7J=内挿テ- タの変わ り

目でINHIBn'をかける｡

本フロ ノクには､VIS1-4用の内挿回路がある｡ 

VtS生テ- タをVISX(X 1-4)ス トローブてラ

･チ し､次のIR又はMNFSストロ-ブてZf･貨のレソ71

タにン17トインする､2段のシフ トレジスタのテータ

と､FRSYNCI/F7ロ ′クから入力する 4分割する

カウンタをア ドレスとLl:ROM出力が内挿データと

なる｡ 

d. EDGEDETプロ ′ク

本プロ ノクは､IRりサンプ リングデー タに対 して､

監視制御装置から設定 された スレ ′ショル トレベルを 
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8ピクセル連続 して越えるか どうかを判定 し地球の東 リン グデー タをパ ,7 7に格納 し､ ス トレ ′+ ド 

西のエッジを検出 し､そのヒクセル番号を監視制御装 VISSR紫叢へ ス トレ ′+ ドVISSR送出 タイ ミングで

置へ送出する｡西側エッジは､スレッショル ド値を 8 出力する=

ヒクセル連続 して上回った累初の ピクセル番号 とし､ パ , 7 7 はダブル,ヾ .77になってお I)､一方に り

(ピタセJレカウンタ値一 6)東側エッジは､スレッシ サン7 リングデータを番込んている時に､他方か ら読

'.ョル ド値を上回っている連続 したピクセルが､初めて 出しストレ ′+ トVISSR装置へ iiLJする｡

raスレッショル ド値を下回ったヒクセ ′レカウンタ値 と定 許込みは､IR内挿データ又は校正後デー タ(GMSl
義 している｡

本プロ ′クには､GMS向け とDPC向けの 2つのエ ′

ジ検出回路がある｡監視制御業苦か ら設定 された7,レ

ノンョル ドレベ ルとIR内挿テ- タを比較 し､その結果 

(スレ ′ショル ドレ-ルを越えている時は 1)をGMS

向け又は DPC向けの リサンプ リングパルス の タイ ミ

ングで 8段のシ7 トレンスタに入力する｡

汁)を入力し､GMS向け､叉はDPC向けのIRりサン7

リング-ルスの タイミンクて- ′7ァに書込む)

言売出 しは､ストレ ノナ ドVISSR装置からの クロ ′ク

て行われる｡ 

LBUFF (IR)PWBか らバ /ファ切 替情報 を入力

し､ マ イナフレーム同期OFFの時は､- /77はりJ伴

えずに前ラインのテー タを出力する, 

2)(2)VISSR変換処理悠(シフ トレジスタが最細にオール lにfLLcっT=時のピク

2)VISSR変換処稚盤(のPWB系統同 をlg2にホすっi 3セルカウンタの値 (西エ ′ジの ピクセル番号+ 6)を

′ロレジスタにラ ′チする=又､ン7 トレジスタが最後に 本盤は,次の7 

オール 1になった時の ピクセルカウンタの値 (束エ ′ ORESAMPLE (

′クから構成される: 

lR) 

ジのピクセル番号 - ′+1)をレジスタにラ ′チする｡ IRデー タGMS向け ,DPC向け りサ ンプ:リン7 ､

/F7'ロ 

ピクセルカウンタから.ビ ′卜同期､ マ イナフレー ルス発生 

ム同期 を判定す るための VISSRデー タ終 丁近 くの タ ORESAMPLE (VISl) 

rqVISlテー タGMS向け .DPC け)をFRSYNCl りサ ン17 リンクイミング (定数 カウン ト値 ′

パルス発生ク-出 する｡

/Fその他､FRSYNCI

)]-

ORESAMPLE lVtS2)から入力する行使デー タを 

VISSR同期制御盤経由で､監視制御装置へ出力する｡ VIS2デー タGMS向け､DPC向け りサ ンプーリング

IRe. LBUFF ( )PWB ノヾルス発生 

本 7■ロ ′クは､GMS向け又はDPC向け IRリサ ンプ

リン グデー タをパ ′フ ァに格納 し､ ス トレ ′チ ド 

VISSR装置へ ス トレソナ ドVISSR送出 タン ミングで

出力する｡

バ ′7 7は タプル- /77になってお り､一方に り

サンプ リングデータを書込んでいる時に,他方から読

出ス トレ･･/チ ドVISSR装置へ送出する｡

脊込みはIR内挿テー タ又は､校正後デー タ(GMS向

ORESAMPLE (VIS3) 

VIS3デー タGMS向け､DPC向け リサ ンプ リング

パルス発生 

ORESAMPLE (VIS4) 

VIS4データGMS向け､DPC向け りサ ンプ りンク

パルス発生 

4. 3 性能 

(I) SR復調部VISけ)を入力 し､GMS向け又はDPC向けのlRりサ ンプ リ

Jl7.入力信 ;ングパルスのタイミングでバ ･'

Sr

7 7に番込む｡

SR装置か らの クロ ′ク (7)周波数 70MHz 

0d5d1- Bm±1 B 

読出しは､ストレ /チ ドV

で行われる｡ (イ) レベル 

5.75r1(VSWR≦1マ イナフレーム同期状態 を入力 し､同期 OFFの時 (ウ)インピーダンス 

は､ダブルバ ′ファは切替えずに前ラインのテー タを (エ)変調方式 四柏差動位相変調 

14Mbps出力する｡ (オ)伝送速度

)

以内 

∫. LBUFF (VIS)PWB ビッ ト誤 り特性 BER-1.0×10~6を与

本プロ /クは､GMS向け又はDPC向けVISりサ ンプ える所要C/Nは､理論値
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(C′ O7B) ZdN-L d を l B

以内で上回る

オ.ライン周期誤 り率 10000スキャンで10スキャ

ン以下 

(BER .×1 3-I0 0~時)

カ.マイナーフレーム同期誤 り率 10000スキャンで 

10スキ 11ン以下 

(B - .×1 3ER 10 0~時)

キ.出ノブ信号レベル TTL相当

ク.テ 7,ト信号 

(ア)出力周波数 70MHz 

(イ)出力レベル -15dBnl±2dB 

(ウ)伝送速度 14Mbps

(エ)変調方式 四相差動位相変調 

(オ)キャリア直交誤差 ≦± 3度 

(カ)出プJテータ VISSR系装置テス ト

データ(任普設定可能) 

(2)VISSR処理部 

(D同期制御部

7.スピンレー ト対応範囲 100rpm±5%

ィ.サンプリングクロ /ク周期 (角度換符) 

(ア)DPC向けス トレッチドVISSR 

47949JJrad (赤外) 

23.974〟rad (可視) 

(イ)衛星向けス トレッチドVISSR 

140JJrad (赤外) 

35La 可視)Jrd (

(ウ)サンプリングクロ /ク･i.,タ 3Lra -JI J drr 

(診変換処理部

7.内挿方式 

(ア)赤外 次の 3通 りの切替えが可能であるO 

① 8分割直線内挿

②ニアリス トネイバ 

(診16分割キュービックコンボリュ-ション 

(イ)可視 4分割直線内挿

ィ.ラインバッファサイズ 

(ア)DPC向けストレッチ ドVISSR用

下記のデータパ ′ファを2組 (ダブルバッファ)伯

えている｡

･赤外 1バン ド×8ビ /ト×6688ワー ド×3 以上

･可視	 4センサ ×6ビ /ト×13376ワー ド 以上
 

(イ)衛星向けス トレッチ ドVISSR用


下記のデータパ .'ファを2組 (ダブルパ L'77)備

えている｡

･赤外 .1バン ド×8ビ ′ト×2291ワー ド 以上 

-	 4 5 

･可視 4センサ ×6ビット×9164ワー ド 以上

り.地球エ /ジ検出 

(ア)地球/宇宙空間識別スレ ′ショル ドレベル

監視制御装置から設定可能 

(イ)地球 /宇宙空間識別判定サン70ル数 

8サ ンプ ル

-
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5. ス トレッチ ドVISRS 装置 
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能回数が増える｡ 

概要
Ⅴデータはディジタル形式の生データであるため､

88更新整備後､新たな業務 として1 年 4月 1日より9

③

精度は良好であり､解析 ･処理を行 う場合都合が良

SS静止気象衛星によるス トレッチ ドVI

言う)配信業務が開始された｡ これは､静止気象衛星 ④全球雲観測を行 うため､利用可能範囲が拡大 した｡ 

R (以下SV. と い ｡

が撮像する地球雲画像利用の迅速性､及びデータ解析 )(従来は北半球の観測が､多かった｡ 

-

自由度の拡大を目指 して計画されたものである｡ この ⑤ユーザーのためにデータ利用情報 (衛星の姿勢､軌

業務の開始 に伴い従来行っていたHR FAXの配信業 道情報､緯度､経度に関する情報)を雲画像 と同時

8

毎時間全球観測に当てることができるようになった｡

務は､1 年 1月で廃止 となり､その時間帯をVI99 RSS に配信 している｡ 

S.

V.2.S の衛星中継 

2. 1 Ⅴ送信タイ ミングSVデータは､静止気象衛星から伝送 して来た高速の.

中規模利用局 (MDUS)のユーザーに提供している 

i 1g.SV.)ps
4
1SSVI Rデータ ( Mb を､電子計算機で画像処理を の配信は､f に示すように､衛星の切替 えス

行 う場合に適 した低速のデータに変換すると共に利用 イッチKは､衛星のスピン毎に図の下方に示す タイ ミ

者が雲画像 を処理する上で必要な情報 を付加 し､ 066 SⅤ.

SV.

SSングで自動的に切替わ り､VI Rデータの送信 と 

データの配信 を交互に行っている｡ CDASから デ

SⅤ.

psKb の伝送速度のディジタルデータとし､2相位相変

調を行い､衛星経由で配信する｡ デなお､DPC向け ータを送出するタイ ミングは､衛星 までの伝播時間を

psータは伝送速度 1Mb でマイクロ回線 を通 して､ 

DPCの電子計算機へ送出する｡ 

SS

i 2g.

考えて､両方のデータ送信が重複 しなし)ように行 う､

その詳細 をf に示す｡

衛星からのVI 秒)Rデータは､伝播時間 (約 5201.

SS

.

SⅤ.


I
.S〉利用上の特徴 

① データは､VI

Yo

S.SSだけ遅れてCDASで受信 され､VI R装置 と Ⅴ装置

R観測 と同時に配信するため､利 で リサンプ リング､情報の付加及び変調等の内部処理

SS

用上の迅速性が計 られる｡ 

② VI R観測は毎時間行われるため､従来 より利用可

SV.を行い､ データとして時刻TAに衛星へ向けて送出

する｡ 

森 喜和 kazhs uMORI
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O' 

9 1868 
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VlSSRR… lveI:TTdTl■e 
98†0.5■ 

SUN 
O 

β..I 
/∫J 

● 
CMS 

Fig.3 VISSR receiveendtiming 

CDASでのS.Vデータ送出時刻TAは､ 

TA-TB十TO- (伝播時間 ×2)

但 し 

TB:次回VISSRの受信終了予想時間 

TO:VISSRとS.Vの空時間 1

の式で求められる｡

次に､前式での右辺各項目について説明する｡ 

2.2 TB (次回VISSRの受信終了予想時間) 

fig.3において､次のスキャン (i+ l)でのVISSR

受信終了予想時間は､A.Iの時間よJ)i)194868(皮)あ

との時間である｡β角､及びその時間は､衛星のスピン

周期により変動するが､監視制御装置でスピン毎に算

出して､VISSR装置経由でS.V装置へ送って来る｡

したがって､TBは 

TB-TB...+ (194868×スピン周期/360)

但 し 

TB../:β...の時間

で決められる｡ 

2. 3 TO (VISSRとSVの空時間 1) 

fig4に示すように空時間 1は､ 1スピン中のSV挿

入可能時間が最も短い時に､S.Vが中央に位置するよ

う設定した際､VIS Rの終了時間とSVの開始時間まS .

での時間と決める｡このような空時間を設ける理由は､ 

svデータの伝送時間は固定値を採用し､衛星のスピ

ンが変化した時 (日蝕や姿勢制御等)にS.Vデータに欠

損を生じさせないためである｡

挿入可能時間が最も短い時として､衛星のスピンを 

105rpmと決めると､スピン周期Tsは､ 

1SPIN 

S-VISSR lnsertDoss)b】eTlhe 

T川I IL2E Trだ 
a( 三 丁川El】TrE2l 二 > 

VISSR S-VISSR 

② ④ ③ 

① al105RPn.60/105; 571429IIS 

② atlO5肝M.263/360X571.42g;41746■S 

⑧ SVTM 397/6KP 0 SIE ;28260BS,49986L

④ TIE ,( ① -② - /.51494 4-9 0)2Hl ① )2(7 2-1764986/
･14938ns 

Flg4 EstablishTIMEI 

Ts-60/105-571429ms
 

VISSR送出時間Tvは､
 

Tv-571.429×263/360-41.746ms


但し､PREAMBLEOトは-15.50-050
 
STROBEOFFは+9.80+0.5血である｡

又S. ( 直)Tsvは､Vの送出時間 固定/


Tsv=329872/660×103-499.806ms


である｡

したがって､VISSRの終了時間とSVの開始時間ま

での空時間 1のTOは､ 

TO-Ts-T､-Ts､ノ 2=14938ms

である｡ 

2. 4 伝播時間 (衛星とCDAS間)

衛星とCDAS間の伝播時間は､衛星の位置で異なる

ため､最大と最小の平均値を固定値として決める｡

最小値は､衛星が赤道より lo北にある場合で約123. 

95nlS､最大値は､衛星が赤道より lo南にある場合で約 

12.5 となるため､平均値である1422 を伝播時44ms 2.ms

間として設定する｡ 

2.5 S.Vデータのビットレー ト 

VISSR処理装置のVISSR変換処理盤から入力 した 

SV(画像)データは､同期コード､ ドキュメントデー

タ､CRCコード､FILLERを付加 してfig.5のフォ-マ

ットで構成されているO一万､1スピン約600msの内､ 

S. 0nSV挿入可能な時間は50lあり､又全データのビッ

ト数は329､872ビットである｡

従って､ビットレー トは､ 

329872/500×10~3=659744×103-660×103bps 
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である｡ また､出力したSVデータには､クロック抽出が行い

易 くするために､ 8ビット毎に 1と0を反転 (偶数番

3.SV装置の構成および動作説明 目のバイ トを反転)して､コ-ド長 215-1のPNコード

lg

V.i

V.

SV装置はfg6の系統図に示すように､S 発生部､ 

SV変調郡､およびSV復調部から構成される｡ 

3.2 SV変調部

3.1 S 発生部 変調郡は､f 

と排他理論和をとってスクランブルを行っている｡ 

8に示すようにSV発生部より入力し

SV.

i 7g.

SV.


SV.

C
PD
発生部はf に示すように､衛星向けおよび 

向け を発生する｡制御部は スター ト信号

たデータを､差動符号変換 (エンコー ド)した後､送

71.6信IF( MHz)信号に 2相位相変調 SP( K)を行い

送信系へ出力する｡ 

SCR

V.により､S フォーマット生成に必要な各種タイミン

グを発生して､同期コー ド (PNコード化済)､ ドキュ (1)差動符号変換の原理 

メントデータ､C 2相PK波は､伝搬異常により瞬断が発生した場合チェック (衛星向けのみ)およ

び､IR,VISの画像データを l 5rg. に示すフォーマット に､復調器の再生搬送波が±7 drraの位相不確定性が生

で出力する｡ じて､データ (1, 0)が反転する場合がある｡ 
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(conLrol) 
~ ｢ 

IFOUTPUT-20N ------[---I .

(control)
 

CARP MOM

EXTCAPIN 
(一1
.

dB
zHM176

,75R )｣垂]1 TXIFOUT-1
(OdBm,75fl0m - ) 

TXIFOUT-2 
(OdBm,75fl) 

TXIFOUT-3 
(OdBn,75E2) 

OUTPUTMOM 
(-1OdBm,75n) 

TESTSIGOUT 
(-1OdBm,75f2) 

OUTPUTLEVEL 

MODOUTLEVEL 

MODFAULTCMOP 
RFE

Fig8 Blc iga ftece SRmouao. okdarmo srthdVIS dltr 

cLK ⑥-一口-｢lrT-nJ｢J L｢… ｢Ln 

NRZ-M ⑤ : ｢~ 1-J¶｣ ｣一1 

NRZ-M ④一 丁 ~~~~1-m ⑦- ｢~~m J ~｢ 

cLK ②Jm ru ｢m rW LJLLrl ⑧ ｢~ーーL~~~~-PTlJrMLJ ~~~一一 

NRZIL ⑨- ｣~] l___JL~~T 

Fig.9 Functionalblockdiagram ofENCODEandDECODE,timingchart

この不確定性 を除去するために､データを差動符号 ンコー ド) して送出するる｡｡ 復調部では､差動符号変換

変換 (エンコー ド) して送出する｡ 復調部では､差動

符号変換 (デコー ド) して元に戻す操作 を行 う｡
復調側では､ NRZ-Mのデータはフ リップフロップ

これ らの変換回路 をfi. Z により､ 1クロック分だけ遅 らせた出力 と排他的理論g9に示す｡入力 されるNR -

Lのデータは 1クロック前のデータ と排他的理論和 を 和 を取 り､ NRZ-Lの送信側 と同 じデータを再生する｡ 

取 り､NRZ-Mのデータを出力する｡ このデータに 2相 ()相PSK変調22

PSK変調 を施 して伝送する｡ したがって伝送するデー S.rl変調部 は､ダブルバ ランス ドミキサ を使用 して 

タには､ 1クロック前のデータ情報 も含 まれる形であ 67.1MHzの搬送波の位相 を反転 させて､2相 PSK変調

り伝搬異常で回線に瞬断が発生 して も､数 ビッ トの化 を行 っている｡ 

けで済み数 クロック後には正常に復調再生が可能にな fi.0g1において､データ信号の有 る時はダイオー ドD 

不確定性 を除去するために､データを差動符号変換 (エ lとD2が導通状態 になるため､Tlの二次側出力の 
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搬送波はDlとD2を通過 してT2へ伝わ る｡ 一方デー

タ信号のない時は､D3とD4が導通状態 になるため､ 

Tlの二次側出力の搬送波 はD3とD4を通過 してT 

2へ伝わる｡ したがって､データ信号が反転 した時点

0で搬送波の位相が 18o変化 して 2相 PSK変調波 を発生

することがで きる｡ 

3.3 SV復調部.

1.復調部 は､f 1に示す ように衛星 によ り中継 されig

て来たダウンリンクのS.Ⅴ信号 を復調す るもので､ 2

)z1.67MH 信号 はコスタースループ

により発生 した基準搬送波で同期検波 を行い､復調デ

ータを抽出する｡ 復調デー タは､低域渡波器によりS/ 

Nを改善 して､ コンパ レータによって短形波に変換す

る｡ 

4. 監視制御装置 とのインターフェイス

監視制御装置 (CPU)とのインターフェイスは､汎

相PSKの受信 IF(
D AS L 

HAV 

F .10 PSK modula

NAIG

¢2
=

AT

ig

PS 用入出力制御郡 とVISSR処理部 との間で高速のデー

tola

タ転送 を行 っている｡ 監視制御装置は､VISSR装置か

ら約 600ms毎 に出力 す るス キ ャン同期 検 出 信 号 で 

VISR .S 取得 /SV生成処理 を開始 し､ トラッキングに

必要な リサンプ リング関連のタイ ミング､S.V送出 タ

r 

itonwav l-

raia

eofdoubleba

g mo

イ ミングおよび ドキュメン ト情報等 をVISSR装置 にdmixerance

Fig.ll Blockd tcretsf hedVISSRdemodu
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出力する｡S.Ⅴ装置は､VISSR処理部からドキュメン ト

データをダブルバ ッファに格納 し､ VISSR同期制御盤

からの S. TART信号で､フォーマットに従って各V S

部へゲー ト信号を送出 し､データを合成 して S.Ⅴデー

タを生成する｡ 各部へのゲー ト信号 は SV STARTで

起動する ROMの出力で行っている｡ 

S.Ⅴ復調部で復調 された S.Ⅴデータは､画像監視部経

由で監視制御装置へ入力される｡ 監視制御装置は､SⅤ.

監視制御処理 により､ラインシンク､セクタコー ド 

(ID)､CRCのチェックを行い､異常の有無をチェック

すると同時に S.Ⅴ履歴編集にその内容 を通知 し処理す

る｡ 
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6.画像監視部 

6.Imagemonitor 

Abstract

工nlagemonitorisapartofthestatlOnCOntrOlandmonitorsubsystemApurposeofthissystem 

ntrh tehdVIS SVIS inl hc rnmit h n eeVistomoio tesrce SR (- SR)sgaw ihtas toteGMSadrcleat 

CDAS 

Monitormethodsareasfollows.
 

Makeanimagefrom S-VISSRdataanddisp一ayitonCRT termlnal
 

MontradIsetSVIS inlodtio
io n npc - S Rsgacni n 

Reutttso hs aaaetasi ttdt etapoessn nt n prtn OS)s】sau fteedt r rnm e ocnrlrc iguladoealgCnOe

b DPC向けフォーマットSV信号 3系統 ×1画面分 
概要

(NRZシリアル) 

本装置は､旧画像モニタ装置に代わってス トレッチ SV装置別の 2系統､REPROl系統 

ドVISSR(以下 SV)信号が正常にユーザおよびDPCへ (診BIT同期方式

伝送されてし､るかどうか監視するためのものである｡ ･PLL方式

するためのものであるO ③伝送レー ト 

本装置ではSV信号の同期処理を行い､監視データを a 660Kbps(衛星向けSV信号) 

抽出し監視制御系装置へ出力する｡その結果はCPUに b lMbps(DPC向けSV信号)

て計算処理され管制コンソール (VISSR/SV CON- ④監視データ転送 

TROLMONITOR画面のIMAGESTS表示部等)に a 衛星のスピンレー ト (約600ms) 

表示される｡ b 16bitパラレル転送 

また､画像データを抽出し圧縮処理等を行い､管制 ⑤SVデータ伝送諸元 

コンソール ･画像モニタに表示させる｡ a 通信方式

本稿ではこれらの機能､動作について述べる｡ ･単向通信方式 

b 電気的インターフェース

I.主要性能 ･CCITT勧告 X27に準ずる
 

以下に本装置主要性能を示す｡ C データ形式


･NRZ-L (TTLレベル) 

1. 1 画像処理盤 

(丑入力信号 1.2 画像メモリ盤

a 衛星向けフォーマットSV信号 5系統 ×2画面分 ①入力ビデオ信号 

(NRZシリアル) a RGBVIDEOIN 

衛星向け送 り､衛星折返 しのSV装置別 4系統､デ :07-11＼r(正極性 )､BNC入力､HIGH/750 

ータレコーダからのREPROl系統 b HVSYNCIN

佐々木幸男､鈴木宏幸 YukioSASAKl,HiroyukiSUZUKl 

- 5 5 -



技術報告 (特別号 1-通信機器編) 

SHSS(X T 【kT)OGS 

Fi. lc iga fi g ntrg1 Bokdarm o maemoio

:03-5V (負極性)､BNC入力､HI GH/75r) 

(多出力ビデオ信号 

a RGB VIDEO OUT 

:07-IlV (正極性)､BNC出力､HI GH/750 

b HV SYNCOUT 

IV (負極性 )､BNC出力､HI GH/750 

(参入出力ビデオ信号タイミング 

a EIA標準 RS-170に準拠 

b 水平周波数 :1575kHz 

c 垂直周波数 : 60Hz 

d インターレース方式

④イメージメモリ容量

･8 bix60 8ライン ×3画面 t 4画素 ×43

2.動作説明

画像監視部の役割 

Fi.g1に本装置の監視制御系装置内における位置付け

図を示す｡ 

2. 1 画像処理盤


本盤の機能を以下に掲げる｡


①衛星句けフォーマット SV信号 5系統､DP C向けフ

ォーマット SV信号 3系統の入力選択 

(参ビット同期検出

③ フレーム同期検出

径)下記監視項目のデ-タ抽出 

a 同期状態 

b 同期確立時間 

C ビットエラーレー ト 

d 伝送ビットレー ト 

e 伝送タイミング 

f SSDタイミング 

g ドキュメントデータの抽出 

h IDコー ドのチェック 

i CRCのチェック

監視データを CPUにて処理できるフォーマットに

変換するための処理 

⑤CCT作成処理

⑥画像データを､画像モニタに表示できる画素数とす

るための圧縮処理

⑦波形監視用出力を行うためのディジタル/アナログ 

(D/A)変換処理

本盤は SV-SYNCユニット､S V-CHECKユニット

各 3系統 SV-DISPユニット､SV -FORMATユニット

および CPUへのハンドシェイクを行 う GDC I/Fユニ

ット 2系統からなる｡ 
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Ⅰ･DATA 

D e la y IDAT 

EX-OR 

tank outpu 

ItE564 Iuput
 

VC ut
Ooplt
 

:PIN 9
 

(1日n ler 
()1日 Pu f 

b-CLOCK 

bbiitt//rQQDD .'L)11ttC
GATE 

｣__⊥-___ 
J-tw一-I 

5-I DATA

Fig2 migcatfbtyhoie eeto. Ti n hro iscrnzddtcin 

2. 1. 1 SV-SYNCユニッ ト への出力を行っている｡ 

SV-SYNCユニ ットでは､入力されたSV信号の選択 Fig.5にVISSRとS-VISSR信号の伝送 タイ ミング

切 り換 えを行い､ ビッ ト同期､フレーム同期の検出､ を示す｡ 

同期状態 ビッ トエラーレー ト､同期確立時間等の監視

項 目のデータ検出を行 っている｡ 2. 1.3 SV-FORMATユニット 

Fig.2にビッ ト同期検 出のタイ ミングチャー ト､ SV-FORMATユニ ッ トでは､SV-SYNCユニ ッ ト

Fig.3にフレーム同期 シーケンス及びFig.4に同期確 およびSV-CHECKユニ ッ トにおいて抽出された監視

立時間検出の参考図を示す｡ データおよびSV-CHECKユニ ッ トにおいて抽出され

たCCT作成用データを取 り込み､CPUとのハンドシェ

2. 1.2 SV-CHECKユニット イクが行えるフォーマッ トにデータ変換処理を行って

SV-CHECKユニッ トでは､SV-SYNCユニ ッ トに いる｡ 

おいて得 られた 8ビットパラレルデータ､シリアルデ

ータ､および各種タイミング信号により､伝送 ビット 2. 1. 4 GDCI/Fユニッ ト 

レー ト､伝送タイミング､SSDタイミング､ ドキュメ GDC I/Fユニッ トでは､SV-FORMATユニットに

ン ト(DOC)データの抽出､IDコー ドのチェック､CRC おいてデータ変換処理 された監視データまたはCCT

のチェック等の監視項 目のデータ検出､CCT作成用デ 作成用データをCPUとのハンドシェイクにより､出力

ータを抽出 しSV-FORMATユニット､GDC I/Fユニ を行っている｡

ットを介してCPUにて出力 している｡ また､画像メモ 本ユニ ッ トはCPUと外部機器 とのデータインター

リ盤への出力データ作成､タイミング信号の測定､更 フェースを行 う汎用ユニットであり他の装置にも使用

にSV信号 をD/A変換 し管制 コンソール ･波形モニタ されている｡ 
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C- 46756 (｢lXE[))

Fi. S Rall S Rtmigg5 VIS dS-VIS i n

2. 1. 5 SV-DISPユニット 

SV-DISPユニットでは､マンマシンインターフェー

ス棟能により､コントロー)iキー､バネ/操作による, レ

入出力制御､ステータス表示制御を行なってしゝる｡

本ユニット内のLOCAL制御回路では､衛星向けフ

ォーマ ッ トSV信号の選択回路､データ選択回路 (衛星

送 り､折返 し､データレコーダ)の 2系統､DPC向け

で同様の 1系統がある｡LOCAL制御時は､パネル面の 

-

入力選択スイッチが有効 となり､衛星向け 2系統では､

スイッチ押下することによりサイクリックにTXl-

TX2-RXl-RX2-DR-TXl一･- と選択が行

われ｡DPC向けでは､GEN 1-GEN2-DR-GEN 1

一 ･･･と選択が行われる｡

ステータス表示として､LOCAL/REMOTE制御に

係わらず入力選択､データ選択､同期状態をLEDにて

パネル面に表示を行ってし)る｡ 
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2. 2 画像メモ リ盤 

Fig.6に本盤の系統図を示す｡ 

2.2. 1 機能

本盤の機能を以下に掲げるる｡

① ビデオ画像を 1フレーム (1/30秒)で取 り込む 

② 8bit A/D､ D/Aコンバータを内蔵 し高画質であ

raiag mo mafi gememoryunit 

⑧ 3種類のLUT (輝度補正テーブル)を選択可能 

2.2.2 LUT選択について

ビデオ選択 された画像データに関 しては､LUT選択

に応じた輝度補正が行われる｡ 

LU g7に示す 3種類である｡TはFi.

Fig.7の 1を選択 した場合は輝度の低いデータは圧

縮 されレベル変化が少な くなるため､IR画像に関して

×RGBxlフレー ム ま は温度の比較的低い画像部分に対 してより鮮明になり､82③640×4 pixelx8bit (b)

itxRGBX2フレームの選 VIS画像に関 しては明るい領域の監視に有効である｡たは512×48 ix2p elx8b

択が可能能

④ ビデオ画像をRGB同時取 り込み､単独取 り込みが可

⑤ カラーパレッ ト機能を内蔵 し､圧縮画像データの表

示が可能 

⑥GI BLtインターフェース内蔵

⑦ デジタル入力ポー トか ら画像 データを取 り込み､ 

cRTモニタへ白黒画像を表示可能 (本盤でRGB単独

に制御 し 3フレーム分 として動作する｡) 

2を選択 した場合は入力 と 1 :1の出力で通常運用

に用いる｡ 

3を選択 した場合は 1とは逆に画像データの輝度の

高いデータの圧縮が行われ､IR画像に関 しては温度の

比較的高い画像部分に対 してより鮮明にな りVIS画像

に関しては暗い領域の監視に有効である｡

尚､画像メモ リ盤の動作の詳細については一般的な

ものであるので他の書籍､資料等を参照願いたい｡

以上監視制御系装置 ･画像監視部について説明 した 
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nPLT Ⅰ＼PLT ⅠhPL'T 

Fig.7 Brightnessconversiontable

が､現在MDUS向けには､HR-FAXの配信が中止 さ

れ､ス トレッチ ドVISSRがVISSR観測 と同時に行わ

れ､リアルタイムの地球画像が提供できるようになっ

た｡本装置は直接地球画像を目視により監視するため

の正常性を維持するために不可欠なもの となっている｡

尚､管制コンソール,からの操作等については別稿の

管制コンソールについての説明を参照願いたい｡
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期部により常に衛星の搭載機器の動作状況を監視する
概要

ために必要な､推進系､制御系､電源系､通信系､テ

テレメ トリ系装置は､衛星か ら送 られて くる搭載機 SSSSレメ トリ･コマンド系､VI R系､VI Rデジタル ･

器の動作状況を監視するPCMテレメ トリと衛星の姿 マルチプレクサ系及び宇宙環境モニタ系の 8系統 (約 

462 項 目)の各PCMデータを検出し､監視制御装置に送勢､状態等を解析するリアルタイムテレメ トリがあり､

信号を復調 し後述する監視制御装置等に出力する｡ Cり､リアルタイムテレメ トリ信号 と同様に､DP へ伝

本装置は､冗長構成 となってお り､装置 - 1は更新 送すると共に管制 コンソールでも同時監視が行われる｡ 

により 2架構成か ら 1架構成へ とコンパク ト化が計 ら

れた｡特長 としては､管制 コンソール卓において現用

系､冗長系共に､常時､同時監視が可能 となったこと

2.テ レメ トリ復調盤

テレメ トリ復調盤は､受信機部､ ビット同期部､フ

である｡ レーム/サブフレーム同期部､PCM BUFFER部､及

び電源部で構成される｡ 

l.動作概要

2. 1 受信磯部g.(Fi 1)に示すように､

テ レメ トリ信号 を リアル タイムテ レメ トリ信号 と 

テレメ トリ系装置は系統図 

g.受信機部は系統図 (Fi 2)に示すように､位相復調

PCMテレメ トリ信号に分離 し､復調データの処理を行 Cの動作 を安定 させる為のRE

う ｡ オ信号の検波を行 う為のVIDEODETユニッ トより構

リアルタイムテレメ トリ信号は､ リアルタイムデー 成される｡

EIVERユニ ッ トとビデ

SSタ検出盤によりVI

高精度サンパルス )luseuP iirecso(

R画像 を取得す るために必要な

nSnp ､衛星の姿

P(受信機部は7 CMテレメ

トリ信号 とリアルタイムテレメ トリ信号の混合信号で

4MHzのテレメ トリ信号 

勢決定及び食運用時の基準パルスとして必要なサンセ 主搬送波を位相変調 したもの)を入力 し､PM復調後 ビ

ンサーパルス Plensor useSu( nS )及びアースセンサ デオ信号を出力する｡

d1

P

d
3


7

kihi

03

Tk haesSbaur

受信機部は入力レベル-5(Bm)～-0(Bm)で

監視制御装置 に送 られ､各パ ル ス間隔 デー タ (Tl 動作 し入力信号がOFFの ときはスイープ回路が動作

してサーチを繰 り返 し､ 

秒以内に位相同期する｡

テレメ トリ信号の復調型式は､ CMテレメ トリ信号

oTAKAKU, iYOKOYA,Ak oTANGE 

PluseensorE tar( hS )等のパルスを検出 し､ーパ ルス 

4MHzの信号が入力 されるとC

C

｡～Tl)が計測され､DP へ伝送すると共に管制 コンソ

ールでも同時監視が行われる｡

一方､P Mテレメ トリ信号は､ビッ ト/フレーム同

高久三郎､横矢 猛､丹下昭彦 
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Fig3 Functionalblockdiagram ofbitsyIIChrollizeullit

が位相同期検波により､また､リアルタイムテレメ ト

リ信号は 2同調形ディスクリミネータによる非同期検

波により行われる｡

なお､リアルタイムテレメ トリ信号は､バンドパス･

フィルターにより各パ/レスに分離されて､監視制御装

置へ出力される｡ 

2. 2 ビット同期部

ビット同期部は系統図 (Fig3)に示すようにビット

同期を安定に動作 させる為のAGC回路､直流再生回

路､ マッチ ド･フィルタ､PLL回路 (PhaseDetector

及びLoopFilter)及びBIdのサンプリング回路等より

構成される｡

本同期部に入力されるPCMビデオ信号は､C/Nの低

い状態で入力されるため､データの "1〝,"0〝を検

出するに当たり､マッチ ド･フィルタを使用し､信号

成分と雑音成分のレベル比が､最大となる様にしてい

る｡

一般に､稚音はフラットなノイズスペクトルを持つ

が､これをガウス分布を有するホワイ トガウシアンノ

イズと仮定し､また､PCM信号を矩形による"1〝,"0〝

の伝送 (プリトランスミッションフィルタを用いない)

を仮定すると､マッチ ド･フィルタの出力は雑音の実

効値 とPCM信号のピーク値の比は常に最大 となる様

に動作する｡

このマッチ ド･フィルタの構成は､ガウシアンフィ

ルタとディレイ回路を組み合わせ､各点における出力

を最適になるように加算することにより､インパルス

応答特性を矩形に近い状態としている｡

受信部より出力されたPCMテレメ トリ信号をPLL

回路に入力､ビット同期をとり､入力PCM信号 (BI¢ 

-L)に同期 した Oo及び90⊂のクロック信号を得ている｡

同時に､入力PCM信号はマッチド･フィルタを経たあ

と､このクロックを使用 してBI¢-LからNRZ-Lの直

列PCM信号に変換され､フレーム/サブフレーム同期

部にクロック信号と共に出力される｡ 

2. 3 フレ-ム/サブフレーム同期部

フレーム/サブフレーム同期部の系統図を (Fig4)

に示す｡本同期部はフレーム同期郡 と､サブフレーム

同期部より構成され､ビット同期部からのNRZ-Lの直

列PCM信号及びこれに同期 した Ooクロック信号は､

パタ-ンコリレ-タ回路に入力され､フレ-ム同期パ

ターンが検出される｡このパターンコリレータ回路は 
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l SReLtrPSThl 
L竺laR_yrhc.Un望 一Bre_l竺･__日_Stl_

Fig4 F ntoa lc iga ffa /ufa ycrnz nt. ucinlbokdarm o rmesbrmesnhoieui

ダブル構成となっており､送信側データの極性が反転

して入力されても､データボラリティ制御回路で切 り

替えを行い､常に正常なフレーム同期をとり､データ

の抽出ができるように動作する｡

フレーム/サブフレームの動作には 3つのモ-ドが

あり､それぞれサーチモード､チェックモー ド､ロッ

クモードと順次移行する｡

フレーム同期が確立すると､ワー ドレー トパルス発

生回路､フレームレー トパ/レス発生回路は､それぞれ､

ビットカウンタ制御回路､ワー ドタイミングカウンタ

制御回路のタイミング信号を受けて､B｡のワー ドレー

トパルス､及びW｡のフレームレー トパルスを発生す

る｡

サブフレーム同期方式としては､既設のテレメトリ

系装置が純 2進IDコードを用いた方式 (lD)及びサブ

フレーム周期ごとにフレーム同期パタ-ンのコンプリ

メントパターンが送出される方式 (SCC)のいずれか

が選択できたが､新設テレメ トリ系装置 (TLM-1)

は､lD方式のみが採用されている｡

サブフレーム同期部には､フレーム同期部より直列 

PCM信号､各種タイミング信号が入力される｡また､

各種設定信号 t)供給される｡

直列PCM信号は､ID-DATA抽出回路に入力され､ 

IDデータの抽出が行われる｡更に抽出されたIDコー ド

は､シリアル信号からパラレル信号に変換 され､IDCC 

(IDCodeCounter)回路にロー ドされる｡

以後1DCCの内容は､1フレームごとにカウントが続

けられ (1DUP方式ではカウントUP､1DDOWN方式

ではカウントDOWN)､それぞれIDコードの値 と比較

される｡

サブフレーム同期が確立すると､サブフレームレー

トパルス発生回路より､F｡(IDCC-0信号)のサブフ

レームレー トパルスを発生する｡ 

2. 4 PCM BUFFER部 

PCM BUFFER部は､フレーム/サブフレーム同期

部からシリアル信号及び各種タイミング信号 (F｡, 
W｡,B｡,CO写)を受けとり､8ビットパラレルPCM 

(ワードシリアル)信号､ワー ドカウントデータ､フレ

ームカウントデータ等を出力する｡ 

3.入出力制御盤

本制御盤の系統図を ( g5)(i.Fi. Fg6)に示す｡

機能としては次のようなものがある｡ 
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(1)TLM-1の 運 用 モ ー ド (NORMAL､REPRO､ (DPC､CDASコンソール等)で監視するため､状態

MAINT､OFF)の切替｡ 信号 (Op又,ST-BY,MAINT,FAULT)を作成 し

(2)磁気テープ記録装置にTLM-1またはTLM-2のいず ている｡ 

g. kd m ofiiagralocb】ionatunc tou/tnpu iagralocionatuncFig6 F lb kd m ofI トou/tnpu-

tl iunOtrl l lltpu sgnaco tl iunOtrl llaco

iF8()(g6)に示すように､6 

(3)磁気テープ記録装置から再生 した信号 (PCM信号､ VISSR復調装置へ出力している｡ 

リアルタイムテレメ トリ信号､及び時刻信号)を (9)ビット誤 りの計測機能 

TLM-1またはTLM-2のいずれかの側に出力するか PCM TLMDATAのBER (ビット誤 り率)を監視

の切替｡ するため､ビット誤 りを検出して､カウンターに表

れの側の信号を入力するかの切替｡ 4KHz精密サンパルスを 

(4)テレメ トリ復調盤､リアルタイムデータ盤等のロッ

Dク判定信号等を基にして､Q/信号を作成し､出力

している｡ 

lF示する｡ビット誤 り検出部の系統図を (g7)に示

すOビット誤 りの検出は､PCMデータの全 ビットの

oビット誤 りを検出するのではなく､ワー ド や 〝と

ワー ド "1〟で構成されているフレーム同期パター

ンと､あらかじめセットされたフレーム同期パター

)5(テレメ トリ復調盤からの諸信号及びタイムコー ドト

ランスレータからの時刻信号を分配 し､必要とする

各装置へ供給 している｡ 

(6)PCMデータのモニタを行 うD/Aコンバータ等が本

装置には設けられておらず､外部のものを使用 して

る｡このためD/Aコンバータへ入力する直列PCM信

号等をTLMllのものとするか､TLM-2のt)のとす

るかの設定を本盤で行っている｡ しかし､切替回路

ンをそれぞれEX-ORに入力して照合を行っている｡ 

4.装置Il Flの新規設備及び既設設備の主要機能 ( g I

参照)

テレメ トリ復調盤 :IF帯テレメトリ信号の復調 (ビッ

ト同期､フレーム/サブフレーム同

期)､PCMテレメ トリデ-タのシリiFは､本盤には実装されておらず､( g5)に示すよ

うに､TLM-2の入出力信号制御盤に設けられてい アルパラレル変換及びタイミングデ

る｡ ータ作成

(7)テレメトリ系装置-2(TLM-2)の動作状態を他装置 入出力信号制御盤 :PCMテレメトリデータに (Q/D) 
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L10LDGATE4()
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を付加､タイムコー ドトランスレー のルー ト選択は､CPUからの命令により､ 1衛星 / 1 

タへ周波数標準装置か らの時刻信号 ANT､ 1衛星 / 2ANT､ 2衛星 //2ANT､の各ルー

を入力､コマンド系装置及び監視制 トが選択できる｡ 

御装置 との信号授受のためのインタ

ーフェース

)2(テレメ トリデータCRT表示処理 

PCMテレメ トリデータ及び リアルタイムテレメ ト

リアルタイムデータ検出盤:リアルタイムテレメ トリ信号の復 リデータの加工及び リミッ ト･チェックを行 う｡ 

SS調､高精度サンパルスをVI R系装

置へ出力

a.PCMテレメ トリデータの加工 

PCMテレメ トリデータは､データの種類 として､デ

リアルタイムデータ処理盤:リアルタイムテレメ トリデータの ジタル とアナログがあ り､CRT上 に表示するために､

各パルス間のタイ ミングを測定 データの加工を行 う｡

DCタイムコードトランスレータ:B パ ラレル時刻 デー タを作成 デジタルデータは､ 1又は 2ビッ トの組合せで表現

し､テレメ トリデータに付加 されるビット状態に合わせた名称 (最大 8文字)に変

1-､装置 

切 り替え等は､全て管制 コンソール卓で運用できるよ 一方､アナログデータは､ 1ワー ド (8ビッ ト)の

うに改修 された｡ 整数型データにより構成 され､データ ･ベースで定義

なお､テレメ トリの状態 ･監視及び装置 2-の 換する｡

｡a～(

5+a

5a

22 3 ｡+ax a a+

)により､ 5次式変換 を行 う｡ 

X3 Ⅹ4 X5 

する 5次係数 

8g.

5.テ レメ トリデータ処理機能 

テレメ トリデータ処理機能は構成図 (Fi )に示す

(監視制御装置 ) l+aoa-y X+

:y求める工学値 

様に､テレメ トリ系装置から入力 したテレメ トリデー Ⅹ:入力テレメ トリデータ (アナログ) 

タを､DPCへの伝送用に編集する機能 とCDAS内で衛 b.リアルタイムテレメ トリデータの加工 

星状態を監視するためのデータチェック及び表示機能 CRT上に表示するための変換方式は､入力 したデー

P

)(

を有する｡ タを数値変換 

テレメ トリデータの入力

テレメ トリデータ (CM及びリアルタイム)の入力

yDtをaainar
B
( DtaalaD iecm に変換 )

するのみである｡ 

C. PCMテレメ トリデータの リミッ ト･チェック 

-86-
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編) 

ydaCm i eP eSSOrCCrLrragta
tr
!Tlteen

Fig.8 Functiollblockdiagram oftelemetrydataprocessor.

① リミットチェックタイ ミング 定は工学値 を利用 し､ リミッ トチェックの種類 とリ

リミットチェックのタイ ミングは 1マイナーフレ ミットチェック値 については､衛星毎のデータ ･ベ

ーム単位 (2.048秒周期 )毎に行われる｡ ース値 を使用 して行 う｡

②アナログデータの リミット･チェック ③デジタルデータの リミッ トチェック 

リミットチェックは､チェック範囲の異なるコー CPD か ら通知 され る運用モー ド (Sl～S｡)を基

ションリミッ トチェックとアクションリミッ トチェ に､各々の運用モー ド下で定義 されているステータ

ックの 2段階に分 け､生データを使用 して判定する｡ スか否かをチェックする｡

またテレメ トリ画面に定義 されたテレメ トリデータ 運用モー ド切替時は､切替通知後､ 1メジャーフ

総てについて実施する｡ レーム周期の間､状態チェックを停止する｡ また､ 

コーションリミット値:衛星の通常運開状態で予測 される

各アナログテレメ トリデータの最

大及び最小値で､ クイックル ック

画面に対応する選択表示枠 は黄色

で表示する｡

アクションリミット値:衛星に異常があるか又は運用 コン

フイギレーションに問題があると

C

ック

DP回線ダウン時は､チェックは行わない｡

なお､運用モー ド､デジタルデータ項 目及びステ

ータス値はデータ ･ベースで定義する｡ 

d.リア リタイムテレメ トリデータの リミッ ト･チェ

① リミッ トチェックタイ ミング

リミッ トチェックのタイミングは 1スピン単位 (約 

判断される値で､クイックルック 06.秒周期)毎 に行われる｡

画面に対応する選択表示枠 は赤色 ② リミッ トチェックの方法

で表示する｡ なお､アクションリ アースセンサモー ドまたはサ ンセンサモー ドの各

ミットエラーはコーションリミッ モー ドごとの個々の値毎 に次の条件 を満足 している

トエラーに優先する｡ か否かをチェックする｡ 

なお､ リミッ トチェック値のデータベース-の指

-9-6



技術報告 (特別号 1-通信機器編)

許容範囲の下限値 ≦求めた値≦許容範囲の上限値

この条件を満足しないデータは､ リミットエラーデ

ータとして出力する｡

なお､リミット値は衛星毎にデータ ･ベースで定義

するが､この判定に用いる値は衛星毎に異なった値

でも良 い ｡ 

() C向けデータ編集処理3DP

テレメ トリ系装置から送 られてきたテレメ トリデー

タを､それぞれの伝送フォーマットに従って日付､時

刻､機器状態等のデータを付加 して編集 し､ DPCへ伝

送するための処理を行 う｡ 

a. PCMテレメ トリデータ編集処理 

PCMテレメ トリデータ編集処理は､ 1マイナーフ

レーム単位毎 (.4秒周期)で編集 し､データ伝送208


処理へ渡す｡
 

b. リアルタイムテレメトリデータ編集処理

リアルタイムテレメ トリデータ編集処理は 1スピ

ン単位毎 (.秒周期)で編集 しデータ伝送処理へ渡06


す｡
 

(4)衛星モー ド判定データ抽出処理

衛星モー ド (Sl～S｡ )を判定する上で必要なテレメ

トリデータを抽出し､局運用監視制御処理へ渡す｡

なお､テレメ トリデータの抽出条件は､ 1マイナー

フレームデータの入力毎に､データ･ベースの GMS状

態テレメ トリ情報で指定する｡ 

-70-
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8. コマンド系システム 
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ックデータと照合確認を行い､照合結果が良でなか
概要

った場合は､エクセキュー トトーンの送出を禁止(イ

コマンド系システムはGMSの ミッション遂行に必 ンヒビット)する｡ 

要な各種コマンド信号を作成 し通常､マイクロ回線を (4)衛星の運用に関係 しないコマ ン ドについては､ 

経由してDP 計算機によって制御される｡また監視制

御装置 とインターフェースを持ってお りCDASオペ (エクセキュー トトーン)の送出をインヒビットす

レ-タ-によって監視制御が行なわれるo る｡ 

C NASDAとの協議のもとでコマン ド実行可能信号 

(5)DPC側装置あるいはマイクロ回線に異常が生 じた

l.特長 場合は､監視制御装置からの制御､またはマニュア

(1)新コンソールの設置によりコマンド運用時の集中監 ル操作により､コマンドの送出を行う｡ 

視 ･操作性の向上が計られた｡ (6)コマンド系の運用の記録を監視制御装置で行 うため

(2

になった｡ 

)管制コンソールにてグループコマンドの送出が可能

する｡ 

に､コマンド運用履歴データを監視制御装置へ送出

C()3 DASローカルコマンドを送出した場合､その履歴

データをDPCに自動的に伝送できる機能が追加さ 3.コマン トシーケンス

れた｡ iコマンドが実行されるまでのシーケンスは､Fgl

に示すコマンドフォーマットに従って実施される｡

)1

2.

(

主な機能 

マットを有するベースバンドコマンド信号を発生す

イントロダクション及びコマンドフレーム間はコマ

DPCからの制御信号により､特定のコマンドフォー

82

ンド信号発生盤に於いてNR

を更に1 Hzのビット同期信号でAM変調が行われる｡ 

S
L
-Z でF K変調 した波形

る｡ )iF( g4

22.)2(ベースバ ンドコマンド信号で7 MHzのキャリア

｡
F

4.

1(

エクセキュー トモー ド 

) OF

エクセキュー ト信

モー ド

号は送出されない

-にPM変調をかけ､RF系装置を介してGMS 3へ送

ksaaz,O Ttasu,
T
Tkae

1i

出する｡ 

MS 3からのテレメ トリによるコマンドアンサバ

oSAI oTAKAHASHIMa

K3(

斉藤武夫､高橋達雄､群藤iE和 uSAIT0 
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(2)ONESHOTモー ド 

50msec幅のエクセキュー ト単一パルスを送出する｡ 

(Fig.2-a参照) 

(3)CONTINUOUSモー ド

任意幅のエクセキュー トパルスを送出する｡ (Fig. 

2-b参照) 

(4)MULTIPLEモー ド 

50msec幅の間隔でエクセキュー トパルスを設定数

だけ送出する｡ 

(Fig.2-C参照) 

5.動作及び機能

本装置の系統図をFig.3に示す｡以下､この系統図に

沿って説明を行 う｡ 

5. 1 コマンド信号発生盤 

DPCからの遠隔制御あるいは､ローカル,オペレーシ

ョンにより､コマンドコー ド発生部でFig.4に示すベ

ースバンド信号が発生 され､変調盤に送出する｡

コマンド照合部では､変調されたIF信号を復調 した

ものが入力され比較照合される他､テレメ トリ系装置

から入力 されるPCMテレメ トリ信号 によるコマン ド

べ リフイケイションデータとの比較照合が行われる｡

これらの照合結果は､本盤パネル面及び監視制御装置

に表示される｡ そして､照合結果が全て良好であった

場合のみ､EXECUTEトーンの送出が可能 となる様に

制御 される｡ 

EXECUTE送出モー ドとして､MULTIPULE及び 

SYNCHRONOUSモー ドが選択 された場合 に は､ 

EXECUTE信号の送出は､同期制御盤により制御 され

る｡ 

5.2 コマンド変調盤

コマンド変調盤では､周波数標準装置から入力され

る7.22MHzの基準信号 にコマン ド信号発生盤で作成

されたベースバンド信号 (Fig.4参照)によりPM変調

をかけ､これを10 22 の送信 I逓倍 して､7.MHz F信号

として出力 している｡

また､この出力は､コマンド系装置内の照合 (セル

フチェク)を行 うために､PM復調郡へ出力され､エコ

ー復調信号 として､コマンド信号発生盤に送出される｡ 
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編) 

5.3 同期制御盤

コマンド信号発生盤で､EXECUTEモー ドとして､ 

SYNCHRONOUS及 びMULTIPULEモー ドが選択

されている場合､EXECUTE信号の送出は､本盤によ

り制御される｡ 

MULTTPLEモ ー ドはパ ル ス幅50msecの EXEI 
CUTEパルスをパネル面で設定された個数､あるいは 

DPCからの リモー トコントロールで設定された個数

だけ 1秒間に10パルスの速さで送出する｡ 

SYNCHRONOUSモー ドはテレメ トリ系装置より

入力されるSUNパルスに同期 してEXECUTE信号の

送出を行うもので､SYNCHRONOUS-PULSEDモー

ドとSYNCHRONOUS-CONTINUOUSモー ドとの

二種頬があるが､DPCからは制御することはできな

い0 

6.監視制御装置のコマンドデータ処王里機能


コマンド系装置のデータ処理動作をFl
g5に示す｡

以下に本装置に関連するデータ処理機能について周

辺装置を含めて説明する｡ 

6.1 DPCからのCDAS機器コマンド及び衛星向け

コマンドデータ処理 

GMSへのコマンド信号は､通常の運用ではDPCの大

型 コンピュータの指令によりマイクロ回線を経由して 

CDASの監 視 制御 系装 置 (ミニ コ ンピ ュー タ : 

MS175)に入力されるO

ここで､まず禁止コマンドの有無がチェックされた

後､フォーマット変換を行いコマンド系装置へ出力さ

れる｡この際､コマンドの送信が可能な状態､即ち 

CDAS内各装置の接続ルー トが確立されているか､空

中線の指向方向は正 しいか､DPCのコントロールモー

ドか､GMSに対する他局 (NASDA局)のUfLLINK

の占有状況を確認する｡これらの条件が合致 しない場

合､或いは装置が異常の場合には運用ログデータとし

て収録するほか､管制コンソールのCRT上に表示しブ

ザーによって運用者に通知する. 

6.2 CDAS内コマンド生成処理 

DPC側の障害或いはミッションチェック等の場合､ 

CDASの管制コンソールを操作することにより､コマ

ンド信号を生成することが出来る｡

コマンド信号は､現用管制コンソールからは現用コ

マンド系装置､待機系では待機コマンド系装置を経由

してそれぞれにリンクされている衛星に向けコマンド

を送信するがメンテナンス等で待機系コンソールが停

止中の場合には､現用管制コンソールより待機系でリ

ンクされている衛星に対 してもコマンドの送出が可能

である｡

コマンド生成の形態 としては次の 2種類が有る｡ 

(1)グループコマンドの生成

予めデ-タベースに登録 してある衛星向けコマンド

データとCDAS機器コマンドデータを利用して管制コ

ンソー/レよりグループコマンドの生成が可能である｡

一つのグループコマンドは最大で34のコマンドから成

立ち､データベースに登録可能なグループコマンドの

総数は最大で99グループである｡ 

(2)マニュアルコマンド

マニュアルコマンドは､管制コンソールにて衛星向

けコマンド及びCDAS向けコマンドを最大34個まで組

み合わせて生成することが出来る｡ 

6. 3 二衛星運用時のコマンド送信 

(1)ノーマルケース 

DCPからの指令によりコマンドを送信する場合､現

用衛星に向けて現用系監視制御装置にて現用系コマン

ド装置を動作させ硯用系アンテナよリコマンドを送信

する他､待機衛星に向けては待機系監視制御装置より

待機系コマンド装置を動作させ待機系アンテナよりコ

マンドを送信するツイン監視制御を行う｡ 

()待機系監視制御装置のメンテナンス2


待機系監視制御装置のメンテナンスなどの特別な場

合に限り､現用衛星及び待機衛星の両衛星共に現用系

監視制御装置のみによって各々の系のコマンド装置を

動作させ各々の系のアンテナからコマンドを送信する

シング/レ監視制御を行う事が可能である｡ 

6. 4 コマンド送出モー ド

監視制御装置のコマンド送出モー ドにはグ/レープコ

マンド及びマニュア/レコマンド共､次のようなコント

ロール機能が有る｡ 

(1AUO) T モー ド機能

最初のコマンドを実行すると以降のコマンドは自動

的に連続して実行を繰 り返すモードである｡ 

(2)TPSEモード機能

運用者がコマンドの送出､実行を 1ステップ毎に指

示していくモー ドである｡

本 モ ー ドで は､EXECUTE機 能､SKIP機 能､ 

RETURN機能､及びCANCEL機能を使用することが

出来る｡ 
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6. 5 コマンド履歴蓄積処理

コマンド系装置からのコマンド履歴データを基に､

運用当日､前日､前々日､の計三 日分のデータを磁気

ディスクに収録する｡

収録 される内容は､コマンド系装置か らのアンサー

入力信号､コマンド識別符号､デコーダア ドレス､コ

マンドタイプ､コマンド番号､テキス トマーク､照合

結果､デコーダステータス､エクスキュー トモー ド､

エクスキュー ト信号の送出回数及びエ クスキュー ト信

号のカウント結果等である｡ 

6. 6 コマンド履歴 リス ト出力

必要があればシステムコンソー )Vの操作によって衛

星毎に要求する時間帯のコマンド履歴データをライン

プリンターから実行時間順に一定のフォーマッ トに変

換 して出力することが可能である｡ 

6. 7 コマンド履歴の DPCへの伝送

システムコンソールを操作することにより運用当日､

前 日､前々日､のいずれかのコマンド履歴を DPCへ伝

送することが可能 となった｡〔更新整備前は､TTYで紙

テープを作成 し､測拒回線にて伝送 していた｡〕 

6. 8 無線業務 日誌の出力

システムコンソールのシリアルプ リンターより 1日
 

3回 (73Z 50Z 2:0)にそれぞれコマンドキ
0:0 1:0 33Z

ャリアを送信する度毎の日誌が自動的に出力されるよ

うになった｡〔更新整備前は､運用者が手書 きで日誌 を

作成 していた｡〕 
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9.
測距系システム 
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されたため､運用者の手作業を必要としたが､更新後
概要 

は測定データは磁気ディスクに自動収録し自動的に伝

GMSが取得する地球画像に､緯経線や海岸線等のグ 送される｡ 

リッドを正確に挿入したり､GMSの軌道や姿勢を制御

するためには､GMSの静止位置を正しく知る必要があ 1.3 旧装置は 2架構成であったが､装置の小型化

る｡ により1架構成 とし集約を計った｡ 

本測距装置は静止気象衛星の高精度位置決定を行う

ための装置であり､CDAS内に主測距局 

TARSI)及びオーストラリア( (

(MRS)を､

TARS 

1.4 旧装置で使用 していた汎用の位相計は､特定

の位相差計測時に誤 りを発生しやすいという現象があまた石垣島 

-

-

2)に中継局が設置 されてお り､CDAS 

CDASGMS-石垣島測距局聞及びCDAS-

GMS間､ 

GMS-オー

ったが､今回の更新整備で新設計による位相計に変更

した｡ 

ス トラリア測距局間の 3点測距を行い､この測定され

た値をもとに三角法によりGMSの位置を決定する｡

hsas,iroihazucju

測距は 1日4回､各 6分間行われ､ 1秒間隔でデー

タを取得している｡ 

I.更新整備の改良点

今回更新された装置の基本的機能は､旧装置と同等

であるが､以下の特長を持っている｡ 

1. 1 旧装置は測拒装置内の機器の制御､取得デー

タの演算処理およびDPCへの伝送制御は内蔵の ミニ

コンピュータで行っていたが､更新装置では自装置内

の機器の制御や演算処理は内蔵のマイコンで行い､デ

ータ処理や伝送等は監視制御装置のミニコンピュータ

により制御される｡ 

1.2 旧装置では測定データはカセットMTに記録

Sh iNAITO,K uAKIMOTO Ma内藤周治､秋本和一郎､森崎正嗣 

2.運用シーケンス

本装置はノーマル運用とメンテナンス運用に分けら

れる｡ 

2. 1 ノーマル運用時の動作

通常この状態にて運用し､監視制御装置によって制

御される｡ 

(1)自装置内キャリブレーションシーケンス

監視制御装置からの起動によって､本装置が持つ各

トーン信号のキャリブレーション位相データを取得す

る｡ 

(2)測距シーケンス

監視制御装置からの起動によって､GMSを介 して 

TARS局に対 してパワー制御を行 うと共に､MRSと 

TARS局の距離を計測する｡

iMORISAKI 
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(3)オーダワイヤ制御

ノーマル運用時に前項のシーケンスを実行 していな

い場合､管制 コンソールによる制御入力が可能 とな り､

オーダワイヤ -モー ドにおけるキャリア送出､TARS

局へのコマンドトーン ･呼出 トーンを送出 し､音声に

よる通話 を行 うことができる｡ 

2. 2 メンテナンス運用時の動作

装置内の測距制御盤 より制御 を行 う｡ このメンテナ

ンス運用には､シーケンス動作 を行 う"AUTO"モー ド

と､各盤の制御 を手動にて行 うHMANUAL"モー ドが

ある｡ 

(1)自装置内キャリブレーションシーケンス

測距制御盤 より起動 し､その動作はノーマル運用時

と同様である｡ 

(2)自装置内測距 シーケンス

測距制御盤 より起動 し､自装置内折 り返 しルー トで

測距 を行 う｡ 測距値 は自装置内の遅延量 となる｡ 

(3)局内ディレイ計測 シーケンス 

CDAS局内の折 り返 しルー トを設定 し､測距 を行い

局内の遅延量を計測する｡ 

(4)測距シーケンス

測距制御盤 より起動する｡ その動作はノーマル運用

時 と同様である｡ 

(5)マニュアル制御

上記のシーケンス動作を行わず､各盤の制御 を手動

にて行 う｡ 

3.機能


測距装置の主な機能 を以下に示す｡
 

3. 1 測距 トーン信号及びアンビギュティ除去用 ト


ーン信号 を発生する｡
 

3. 2 上記 トーン信号 により搬送波に位相変調をか


け､64MHzのIF信号 として送出する｡
 

3. 3 受信系装置か らの測距 IF信号 を受け､測距 ト

ーン信号 とアンビギュティ除去信号 を復調する｡ 

3. 4 送信 トーン信号 と受信 トーン信号 との位相差

を計測 し､アンビギュティの除去 された測距データ

を取得する｡ 

3. 5 測距データに衛星 ･測距局･CDASの各遅延量

を補正 し､時刻及びQ/Dデータを付加 して監視制御

装置へ出力する｡ 

3. 6 CDAS局内の遅延量 を測定 し､その校正 を行


う ｡ 

3.7 各TARS局の送信機ON/OFF制御及び出力電

力切替 え制御 を自動的に行 う｡ 

3. 8 各 TARS局 との音声 による連絡機能 を持 つ｡ 

3. 9 本装置の制御は､ローカル制御及び監視制御

装置か らの遠隔制御 により行 う｡ 

4.性能 

(1)距離測定方式 サイ ドトーン方式 

(2)最大距離計測範囲 8400km以上 

(アンビギュティ除去最大往復距離) 

(3)測距 トーン周波数 200kHz 

(4)アンビギュティトン周波数 1MHz/36 (約27.78kHz) 

1MHz/5 ( ,6kHz22 約398 )
 

1MHz/58 約234 )
32 ( 8.Hz

1MHz/82全 約3.Hz)224 ( 54

(5)出力中間周波数 64MHz IF 

(6)出力中間固波数信号レベル odBm± 2dB (750)
 

(7)出力信号変調形式 

a. 測距信号 AM-PM 

b.オータワ イヤ信号 PM 

(8出力中間周波信号変調指数 -15a) 0 .rd 

(9)入力中間周波数 64MHz IF (MRSリンク) 

68.2MHz IF (TARS lリ ン

ク) 

70.2MHz IF (TARS 2 リ ン

ク) 

(10)入力中間周波信号レベルMRS:-20dBm±10dB 

TARS:-50dBm±10dB 

(75fl) 

(ll)データサンプリングレート1data/sec 

(2データ取得時間 -1分 6-10dt)1) 1 7 (6 06aa

(設定単位 :1分毎) 

(3出力データ項 目 距離､時刻､Q/D1)


(4オーダワイヤ部
1)


a.変調形式 位相変調 

b. 公称35 5kHz周波数偏移 .kHz ( 以下) 

C.呼び出しト ン周波数 4245Hz (TARSl) 
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Fig.1 Blockdiagram ofrangeequlPment 

4525Hz (TARS2) (4)受信機の復調信号の中の音声信号によって､スピー

d.コマンドトーン周波数 2940Hz (TARSl) カ及び受信機を駆動し音声を聴取可能にする｡ 

3180Hz (TARS2) 

e.トーン周波数偏差 1×10~3以下 5. 2 トーン発生盤

(15)距離測定精度 15m (r.m.S)以下 本盤は次の主要な四つの機能を備えている｡ 

(CDAS,GMS,TARSを含む総合 ) (1)オーダワイヤ盤からの 8MHz基準信号を入力 して､

メジャー トーン (200KHz)､アンビギュティトーン 

5.装置の構成と機能 (27.8KHz/3.97KHz/283Hz/35.4Hz)を発生し､送信

装置の構成を Fig.1に示す｡図に示されるように本 トーン位相データを位相計測盤へ出力する｡ 

装置は､オーダワイヤ -盤 ･トーン発生盤 ･位相計器 (2)アンビギュティトーンは 200KHz信号に SSB変調を

盤 ･測距制御盤 ･インターフェイス盤から構成される｡ かけ､メジャー トーンと加算し測距 トーンを得る｡ 

以降に各部の機能について述べる｡ (3)測距 トーンにより､搬送波に位相変調をかけ､送信

系装置へ出力する｡ 

5. 1 オーダワイヤ -塞 (4)本装置を校正するのに必要な校正信号を発生 し､受

本盤は次の主要な四つの機能を備えている｡ 信機へ出力する｡ 

(1)周波数標準装置か らの 1MHzを入力 として､ 8 

MHzの搬送波にオーダワイヤ信号 (コマン ドトー 5. 3 受信機盤

ン ･リンギング トーン ･音声信号 )で位相変調をか 本盤は次の主要な五つの機能を備えている｡ 

ける｡ (1)受信 IF切換装置により IF信号を入力 し MRS,TARS 

(2)コマンドトーン信号及びリンギング トーン (呼出 ト l及び TARS2の受信周波数に対応 し帯域渡波器

ーン )信号を発生する｡ を通 し分岐する｡ 

(3)受信機からの復調信号からリンギング トーンを抽出 (2)受信 された IF信号 を位相追尾すると共に AGC回路

し､この トーンの有無によってブザーを鳴らす｡ によりレベルを一定にする｡ 
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ToRANGECONTROL 
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(3)IF信号を位相同期検波し､レンジトーン信号の検出

をし､位相差計測盤に送出する｡ 

() S 3項に加え､オ-ダワイヤ信号4TAR 用受信機には()

の復調を行いオーダワイヤ盤に送出する｡ 

(5)本装置を試験するのに必要なテス ト信号の入力端子

を設けている｡

本測距装置には異なる三つの経路を経た信号が入力

される｡これらの信号の経路とその搬送波周波数 (刺

距装置の入力周波数)をT belに示す｡従ってこれらal

の信号を受信するために本受信機盤には三台の受信機

が設けられている｡ 

5. 4 位相差計測盤


この盟の機能は次の二つである｡
 

(1)受信機盤より入力されるビデオ信号の中から､メジ 

ヤー トーンを抽出しこれを追尾すると共に､アンビギ

ュティトーンを復調する｡ 

(2)トーン発生盤より供給される送信 トーンデータと受

信 トーン間の位相差を計測し､測拒制御盤へ出力する｡

この機能を満たした系統図をFig2に示す｡ 

5.5 測距制御盤

この盤はインターフェイス盤 (FC-9801V)とのイン

ターフェイスを行い､下記の機能を持つ｡ 

(1)他装置とのインターフェイスを行う｡ 

(2)架上表示部の制御及び優先順位を決める｡ 

(3)受信機盤のモード設定及びステータス入力｡ 

(4)トーン発生盤の制御及びステータス入力｡ 

(5)位相計測盤の制御及び位相差デ-タの入力｡ 

(6)オーダワイヤ盤の制御｡ 

(7)計測データの表示｡ 

(8)盤操作面からのスイッチ情報入力及び表示｡

この盤の系統図をFi.g3に示す｡ 

5.6 インターフェイス盤


本盤の機能を下記に示す｡
 

(1)シーケンス制御管理｡ 

(2)位相差データから距離データへの演算｡
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ー ＼_ 
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この盤の系統図をFig.4に示す｡ 

(3)動作 

a. ROM-DISK 

FC-9801盤を起動させると､ROM-DISKプリント盤

からシステムプログラム (MS-DOS V3.10)をロー ド

し､システムプログラムによりアプ リケーションプロ

グラム (測距プログラム)が読みだされ､本装置が初

期化される｡ 

b. RAS板 

FC-9801の動作異常を監視 し､異常動作 を起 こした

場合､FAULT LEDを点灯させる｡ 

C. PC PIO板

本板は､測拒制御盤 とのインターフェイスである｡ 

d. メンテナンス 

CRT/キーボー ドを付けることにより､ソフ トウェ

アの動作状態をモニタできる｡ 

5. 7 ソフ トウェア 

FC-9801Vで下記の演算処理を行 う｡ 

(1)計測位相角データ 

(2)アンビギュティ除去 

(3)往復電波伝播時間の算出 

(4)表示及び出力距離値 

(5)メジャー トーン計測位相補正

6.監視制御装置における測距処理

測拒処理はDPC又 は運用者か らの指示により測距

装置にて測定 した距離データを､DPCへの伝送用に編

集すること､及びコリメ-ションを使用 して局内ディ

レー値の妥当性の確認を目的としたものである｡

測拒処理の機能は､次の様に区分することができる｡ 

Fig.5にその機能構成を示す｡ 

(1)測距装置にて測定された距離データの入力処理｡ 

(2)距離データを基にした距離変化率の算出処理｡ 

(3)距離データ､距離変化率データをDPCへ伝送するた

めの伝送フォーマット編集処理｡ 

(4)測距データの蓄積処理｡ 

(5)蓄積された測距データの再送処理｡ 

(6)ラインプリンタ出力処理｡

以降に､測距処理の起動 と､各機能についての概要

を説明する｡ 

6. 1 測距処理の起動 

(1DP) Cからの指示 

DPCより伝送 されて くるコマンドデータ中のCDAS

機器 コマンドデータに測距処理を開始する指示を局運

用監視制御処理経由にて検出することにより測拒処理

を開始する｡

図 6にDPCか らの指示の流れ と測距データの流れ 
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Fi. lw hro ntuto rmDP n ag aafr Cg6 Fo cat fisrcinfo Cadrnedt o DP

を示す｡ 

(2)運用者からの測距開始指示

管制コンソールにより運用者の､校正開始､測距開

始の指示により測距処理を開始することが出来る｡ 図 

7に運用者からの指示の流れ と測距データの流れを示

す｡ 

6. 2 測距データの入力

測距開始の指示により､測距装置にて 1秒毎に測定

された測距データを入力する｡ 以降にプロ トコル､フ

ォーマットについて示す｡ 

(1)データ入力時のプロトコル

測距処理の起動を測距装置に行った後､ 1秒毎に測

定 された測距データを時刻データ Q/D情報データとと

もに測距装置に入力する｡

デ ー タ入 力 処 理 は､測 距 装 置 に起 動 (CAL･ 

sTART､又は TRRR･ START)を行った後より､測

拒装置からの終了データを受け取るまで実施する｡ た

だ し測距処理中に測拒装置の異常 を検 出 した場合 

(FAULT､データ入力時のタイムアウ ト等)は､検出

した時点にて終了する｡ 

(2)入力データフォーマット

測距装置からの入力データフォーマットを Fig.8に

示す｡ 

6. 3 入力データの加工 

(1)距離変化率の算出

測拒データの入力毎の距離値 7ポイン トによ り､ 

DPC伝送用の距離変化率を算出する｡ 算出式を下記に

示 し､ Table2に算出用の距離値データの取得基準を

示す｡

∑ti･ ri ∑tl･ ri 
距離変化率 -

∑ti2 

_ 

28

iニ ー 3 ,-2,-1 , 0 , 1 , 2 , 3 

(2)実距離の算出

管制コンソール表示用に実距離を算出する｡ 算出法

をFig.9に示す｡なお実距離は DPCへは伝送 しない｡ 

(3)角度データの付加

アンテナ角度データを局運用監視制御処理より取得

し測距データに付加する｡ 

7.測距データの晶質確認処理

測距装置より入力 した測距データに対 して以下のチ

ェックを行 う｡ チェック結果に異常があれば､ CRT表

示が赤色で表示される｡ 
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R｡.Rl . Rz :Thereturn■easuredvalue 

7. 1 相関チェック

同一衛星で､昨日の同一時刻のデータ (同一時刻の

データがない場合は､その前後一時間以内のデータ)

との距離の差を求める｡ この差がデータベースで定義

されている許容範囲以外であれば 1測距の間の距離デ

ータを全て赤色で表示する｡

昨日のデータが存在 しない場合はこのチェックは行

わない ｡

このチェックはMRS､ TARSl､ TARS2毎に行 う｡ 

7.2 リミットチェック

距離データを基にした距離変化率データがデータベ

ースで定義 されている許容範囲値以内かどうかのチェ

ックを行 う｡

このチェックは全データについて行い､許容値以内

のデータであれば正常データ､許容以外のデータであ

れば異常データとして扱い赤色で表示する｡ 

7.3 Q/Dのチェック

測距装置からの測距データに含まれるQ/D情報をチ

ェックする｡ 

Q/D GOOD､BADはMRS′ ､ TARSl､TARS2､

について個別に下記の判定条件によりチェックする｡ 

a. Q/D GOODと判定する条件

測距データ内のACQCOMPLETE､TONELOCK､ 

CARRIER LO()Kの 3信号が共 にON状 態 の時 に 

GOODとする｡ 

b. Q/D BADと判定する条件

上記のGOOD条件を満足 しない時にBADとする｡ 

8.測距データのCRT表示

測距中に計測 した測距値､距離変化率及び測距状況

を管制 コンソールに表示するためにCRT表示用のデ

ータの編集を行 う｡ 

9.測距データの蓄積

測距処理 を実施する毎に加工 した測距 デー タを､ 

DPCへのデータ伝送用 または､障害解析用 として使用

するために磁気ディスクファイル (測距データ蓄積フ

ァイル)にデータを記録する(ただし"MAINT"モー ド

時に取得 したデータについては蓄積は行わない)｡ 

9. 1 測距データの蓄積単位

測距データを､磁気ディスクファイル (測 距データ


蓄積ファイル)に記録する際､計算機の負荷を減少 さ


せるため､10点の測距データを入力する毎 (10秒に 1


回)に10点の測距データをまとめて記録する｡


ただし測距処理の終了データを検出した際は､無条

件に記録 を行 う｡

また､測拒処理中に測距装置の異常を検出した際は､

検出タイ ミングで測距終了 と判定 し､終了データを付 
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m tOftra JJuJ ATAAfP int lissionRANGED

収録されている該当する測距データをDPC向けデー

タに編集を行い､伝送制御処理を経由してDPCに伝送

する｡Flg.10にDPC伝送時の測距データの流れを示す｡ 

DPC
ortah ftcaro ranglow
i1g.
0 F ed afF

加 して記録を行う｡ 

9. 2 測距データの蓄積処理

データの蓄稗は日単位で管理され､当日､前日､及

び前々日の 3日分を蓄積する｡蓄積容量は日毎に固定 I.I 測距データのラインプリンタ出力

システムコンソー/レを介して運用者からのマンマシ0したエリア (最新の1回/1日 :10回以上の測距処理

を行った場合は最も古いデータからなくなる)とする｡ 

10.測距データのDPC伝送処理

本処理は､ 1回の測距処理終了後､又はシステムコ

ンソールを介 して運用者から指定された測距データの

送信要求があった場合に､測距データ蓄稗ファイルに

ン処理にて指定された測距データ蓄積ファイルに収録

されている測距データを編集 し､ラインプリンタに出

力する｡

ただし測距装置が"MA【NT''モー ド時に取得 したデ

ータについては測距データ入力毎に編集 し出力する｡ 
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l.空中線制御装置 
概要

空中線系制御装置は 2基の1 ¢カセグレン空中線8m

を駆動制御するとともに､関連装置の集中監視 ･制御 空中線制御装置の基本動作機能は次の11項目からな

を行 う重要な部分であ り､この動作を行わせるための る｡ 

1. 1 基本機能

処理装置 としてCPU盤 を装置内に実装 している｡ ま EL
)
S1( Wモー ド 

MS 5制御装置 ミニコンビュ-夕)とインターフ-

POた､本装置は大規模入出力装置 を介 して集中監視

1

I

7(

AZ､ELハンドホイールのマニュアル操作で､EN･ 

CORDERパルスによりアンテナ制御を行 うことがで

ェイスがとられ､管制コンソ-ル卓からの集中監視及 きる｡ 

7JT制御操作が可能 となっているe 0-0(アンテナ駆動速度は001 03 ES/ Cの範囲) 

&oNTROL MONITOR盤等で構成されており､各c

AI送信系制御装置は､ERPコン トロール盤､HP 

UNIT)

)2(ALCUモー ド (ANTENNA LOCAL CONTROL 

送信信号のレベル調整を行 うほか､モニター及び各送 アンテナサイ トにあるアンテナ制御部ジャンクショ

信信号のON/OFF制御をマニュアルにて設定 し不要 ンボックスの操作によりアンテナ制御を行 うことがで

電波の発射を防止するなとの安全性 も確保している｡ きる｡ 

また､本装置が制御する大電力増幅装置 (HPA)につ IES
)
3(PRE T POSTIONモー ド

いて t)管制コンソール卓からの監視及び制御操作が可 テンキ- ･スイッチ入力で予め与えられたアンテナ

能 となっている｡本稿では､更新された装置の新 しい 角度を選択 し､EXECスイッチを押すことによりアン

機能､性能及び操作機能等を中心に述べる｡ テナを指定方向に指向させる｡

注 : 空中線装置､追尾受信及び送信系装置について また､この ときハンドホイールを回すことにより選

は､気象衛星センター技術報告 (特別号 1-2)昭和 IESばれたPRE T POSTION番号のアンテナ角度を微

355

55

年 3F号参照｡空中線系装置のアンテナ制御機能に

ついては､気象衛星センター技術報告 (特別号)昭和 

年 3月号を参照のこと｡ 

調整することができるO (01ソ 回転)

IE
P
また､ RES TpOS

とCURSOR⇒e-スイッチの使用によって､アンテナ角 

TION値はUPDATEスイッチ

irT hasa′ijieHLl品構 司､佐々木｣HOh s iKAWAlATA,外 oSASAK1 
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度の数値変更がで きる｡ 

(4)ATE I OSTIS LLTEP I ONモー ド 

SATELLITE POSITIONスイッチを押すことにより､

予め設定 されたアンテナ角度 をFUNCTIONキーの 1 

-4か ら選択 し､EXECスイッチを押す ことに よりア

ンテナ及び偏波変換器は設定 された角度に駆動 される｡

また､PRESETPOSITION値はUPDATEスイッチ

とCURSOR⇒C-スイッチの使周によって､アンテナ角

度及び偏波変換器の角度数値変更がで きる｡ 

(5AUTOモー ド)

衛星か らのテレメ トリの受信 ビーコン信号 レベルが

規定値以上の とき衛星 を自動追尾する｡ 

(6S ARCHモー ド)E

SEARCHスイッチが押 されることにより､予め設定

されたMEMORYに書 き込 まれたパ ターンで衛星 を探

し自動追尾可能 な受信 ビー コン強度の とき自動追尾 

(AUTO)モー ドに移行する｡ 

(7S)TOWモー ド 

EL軸が正常の とき､STOWスイ ッチを 3秒以上押

すことによりアンテナは天頂固定位置に到着 し固定用

の ピンがSTOW PINHOLEに駆動 され､EL軸 はイン

ターロック状態 となる｡ 

(8)POLARIZATIONモー ド 

POLスイ ッチ を押 す ことに よ りFUNCTIONス イ

ッチの偏波変換器 の駆動速度 HIGH､LOW切替 え､ 

POLDRIVE甘心スイ ッチで偏波変換器 を駆動 し､衛

星か らの電波 とアンテナ導波管 との整合 を行 う｡ 

(9F TIONモー ド)UNC

FUNCTIONスイ ッチを押す ことにより､アンテナ

システムの各項 目の制御及びモニ ターを行 うことがで

きる｡FUNCTIONモー ドメニュー をTablelに示す｡ 

(0障害状態表示1)

アラームスイッチを押す ことにより､蛍光表示盤で

障害状態 を確認で きる｡障害状態表示項 目をTable2

に示す｡ 

(ll)EMERGENCYSTOPスイ ッチ

アンテナ駆動系に異常の発生が予想 され装置に重大

な損傷 を与 える恐れがある時､ または､人体に危害 を

およぽす恐れがある時､アンテナの駆動 を緊急に停止

させるo 

1. 2 動作概要


本装置の動作 ･機能等 は次の とお りであ り､空中線


制御装置系統図をFig.1に示す｡ 

(1CP) U盤

クロック周波数 8MHzで動 作す る16ビッ トマイ ク

ロプロセ ッサを使用 し､デジタル演算処理及び制御 を

行 う｡ 

(2)アナログ入出力盤 (B9622A ANALOG I/0)

本盤は外部装置 とのアナログ信号のインターフェイ

スで､アナログ信号 を入力 してディジタル信号 に変換､ 

CPUに出力 し､また､CPUからディジタル信号 を入力 
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UTESP--

lVV

▲二PFFF'''

AR

EDDDDDDCC-----.

DD-.

C-

TORYLllll2t.

At

RrUOOVAA

AZEL

TAAAA

Nr

TL【))EKKEE

BALK)ER▲T

B8((((NNOORAAAJLL

NMMMMMMH 

NLl2233】 

J4))2231 

12Wt

3Jt 

2 LkPLYF T.luVtRS

3 loo"zR

4 Aエ o l0(PAFIT-AL SllFW ITOR ET
ES


6 AIIo2DPl CAr T" JSNFFt llにlTOR ET
ES


olDN~EL6 uelTOR ET 

7 ELNo2D TH PtSM FulClTOR ET
ES


- 川C0/CFTR

A10A lBLE(

汀)ICHA- ELDnytD ABLE ( N氾 OA 

= l EC℡▲ R

= HFWCITOR SEEAEL

, MEL NFN〔 ORI lTCV JSPt

H ELElllT･,P

は llT-PtBNF

AI柑 F川ALLllTIP

EL1- F川ALLllTIP

IEEJ･ 

.ClassC :Con landmon

ClassM :

IP

CPUス､操作盤及びインターフェイス盤 と とのインタ アンテナ駆動速度を表示するメータである. 

(9フェイス用カウンタ､F )メータとCPUとのインターフェイ (METER)

ーフェイス用PPIを実装してし-る｡ 0)(1出力緩衝髄 (C1

La hBuff

292AOUT) 

6個を有しアンテナ制御盤からのAZ､ertc(B)アナログ入出力盤 

本盤は上記B9622AANALOG1/0と同様な機能｡ ELアンテナ角度データを 5桁角度信号 としてアンテ

(3 9622BANALOGI/0)

(4

ンテナ制御盤の動作を制御するとといこ､空中線系の 1.3 監視制御コンソールとのインターフェイス

)操作盤 

本鰍 ま制御スイッチ額及びLED表示器頬を有し､ア

2396(B COPRBOARD) ナ角度表示盤に出力する｡ 

動作状態を表示する｡ t,

85

アンテナ制御盤と監視制御コンソIJ とのインター

フェイスにB 21BCPUのSIO (SERIALI/0)を用(5)インターフェイス鰻 

本怨削まアンテナ制御盤 と外部装置 (DCPA､空中線装 いRS

2496(B BINTFCBOARD)

2C232C23 送信インターフェイス及びRS
置等)とを接続するすへてのインターフェイス端子を 受信インタ-フェイスによりデータ入出力を行ってい

有 している｡ る｡CP ACU alUI 間の相互のデータ項目をTbC3に示

､RS422

(C(6け -ポ増幅器 

本盤は偏波変換器の駆動用増幅器｡ 

O622ASERVOAMP) す｡ 

(F

(4

M4 ) 

0芋×2行)の表示盤で､8ビットのコード

IP2C0x B-AAF

80

(7)蛍光表示盤 

字 

により最大1

要なメッセージを表示する｡ 

1.4 運用操作機能 

I)-(3)の通 りであるoiu鞘操作機能は( 

92文字を表示する｡アンテナ角度その他必 空中線が衛星に指向され､自動追尾となるまでの基

ig本的な流れを運用モー ドの自動移行図F .2に示す｡ 

LLITEPOSITIONモー ドが選択されている(8)ロータリエンコーダ 

本エンコーダはハンド･ホイー/レを回すことによっ とき｡ 

てパルスを発生 し､アンテナのSLEWモー ド時の駆動 a AUTO RESERVEONでアンテナが衛星捕捉範 

-93-
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技術報告 (特別号 Ⅰ-通信機器編) 

Tabe3 Dt eWeell一. aabt CPU& ACU

,o仙 C 0C VIg∝州m FT ∧り1 伊t E

a)^TNASAU n LT )SAU INEN TTSF刊US a TTSm三W 

h) ,̂mViCt b C X70 T T) )価 dT 

C)E HITC d NFiNN DI1NLl VIH) ^TL^rST0

A)rXtCm l 

c)lⅦ;ぷミT 札̂LECTD
 

q 粍; C
r)f.A LR.rD
 

p. Fl S
)W AXIM;V 

h)ST仰 

ĈUÂNTr･NrĴW Tm)LUNIT

園 にあ り､且 つ自動追尾可能 の時､SATELLITE 

POSITIONモードは自動的にAUTOモー ドに移行し､

自動追尾を開始する｡ 

b. SEARCHモー ドが予約されている時は､アンテナ

が衛星位置に指向した段階でSEARCHモー ドに移行

し､衛星を探 し､AUTOEYABLE状態が達成された

ときにアンテナは自動追尾を開始する｡ 

()RSTP I 0Nモー ドからの動作開始の時｡2P EE OST1

a PRESET POSITIONは､アンテナを指定の位置

に動作させるのみで衛星信号を確実に捕捉する二ヒは

出来ない､したがって､PRESET POSITtONで衛星

方向までアンテナを動作させた後に､SEARCHモー ド

機能と並行して衛星を捕捉することにより､自動的に

アンテナのAUTO追尾を行う｡ 

b.また､PRESET POSITIONで衛星付近 までアン

テナを動作させた後に､マニュアルによるAZ､EL′､ン

ドホイー/レ操作のENCORDERパルスでアンテナ制御

を行い､衛星を捕捉することにより､その後は自動的

にAUTOモー ドとなる｡ 

(3AUTOモードの停止の時｡)

追尾受信機の追尾が外れた時は､アンテナは､自動

追尾から停止状態のSTAND BYモー ド!=移行する｡ 

2.送信系制御部 

2. 1 構成及び機能概要

送信系制御部は､Fi の系統図に示すように大電g3

力増幅装置-1､-2を監視 ･制御するとともに監視制御

装置とのインターフェイスを行 うHPA CONTROL 

&MONITORパネル､2系統の送信系の出力レベ/レを 

Fi I( act~ISe o oeao dg2 ALt)111い la-fr f prい nmoe

調整するEI Ot OLRPC :TTR パネル､コリメーション時

における送信系各装置と監視制御装置 との インタ-7

ェイスを行うCOLLIMATION CO＼TROLパネル及 

'Jt本装置に必要な電源を供給するTX CONT PDB′ヾ

ネル等から構成されている｡ 

2. 2 機能概要及び性能 

(1)送信信号制御部 (EIRPCO＼TROL)

送 信信号制御部 は､各種 変調装 置 (TRRR､S 

VISSR､COMMAND､WEFAX,DCPIINTL,DCPI 

-R .CISAR ) F 7MH帯) )GNLD P-P E の送信 I信号 (0 z a

レベルを可変させ EIRP (等価等方轄射電力 :E汀ec-

tlelorpC yRdate oe)の制御を行う｡V stoIall ai dPwr

a 入出力端子インピーダンス 75rl不平衡 

b 入出力端子 VSWR 115以下 

C. レベル可変幅 ±10dB 

d 入力信号 ･周波数及び標準人出力レベル 

Ta)hp4に示す｡ 

() ( AC OL ･2大電力増幅装置制御部 HP ONTR &MONl

TOR) 

HPA11及びHPA-2朋のハネルによりそれぞれ

のHPA ( g oeA plllrHihPwr m fe)の出力パワー､ア

ラーム状態表示､高圧電源のON/OFF制御等を行い､ 

HPA-1､LIPA-2と監視制御装置間の各種信号の

インターフェイスを行う｡ 

a. 制御項目

･運転モード切替 (AUTO/ANT SITE;PANEL / 

CONSOLE)

･高圧電源ON.OF/ F

･出力パワーモニタレンジ切替 
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′皇~上 al. rqec n eeo RPcn三 T be4 FeunyadlvlfEI ot 

-A = ~~F - ･･E こ 六▲-~ 京=, =〇a7 ･ - ･=
! ｣-- - 一 ~ ぐ再⊥ ⊥- -~貢ミ′ 

T - ｢C -▲ ＼･-/＼ 
- l - ■ ■ t･I 二丁亡i一一一一一･ =.I 1I∫′ ■': ~ 

llq1 7L '1}ZtILLT 

Fi. rnmle usse lc igag3 Tas ttrSbytm bokdarm

･暫報解除 (アラームリセット) 

b.動作監視項目

･主電源投入表示

･メジャアラーム ･マイナアラーム表示

･緊急停止表示

･インターロック表示

･出力レベ′レ標示 (メータによる) 

Sl.ArN1 

I1日iI‡
 

S.VISSlI
 

WE F∧X
 
COMM∧NL)
 

DCPl lNTL
 

I)CPl rl(;NL
 
t)CPl SI}̂ r7lI 

() (OLI ON ON3コリメ-ション制御部 C LMATI C

TROL)

コリメ-ション制御時に必要 とされるRFCUT信

号､WG (ウェーブガイド)SW状態信号､同軸SW状

態信号を監視制御装置 とlFCOMB､WGSW､同軸SW

との問のインターフェイスを行う｡
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l.
l
 周波数標準装置 

ll. Frequency sandard unitt

ornilocturasah hp nS ladacc ec ktmlgf

IICDAS Th

O


t tsrac 

ilrecs


arl lgnas

ig

a
Jin


es

Åb

i ngna

nし1111ST sT ths5MHzs

df ‥Th es ec

i

l lgnas
)S.


t

Crequ
ollle‥

)KllzVLF (G2AS) 

Andc kt gl oCSa

mulll

loc


ys

llllln
 ls

J

lOCta

dtsanar

Frequenc

lcon

s

｣(

du tSuplndarllta ielp

izedclbt ta ltaoranl itrysaosc ds h ieszestyn

rOlssransvdtanarb traedbys dWaet mi nOila

) Y,JJ C

l

l

ba

ヽ 

nsure

dtsanardWa.eWh hacc

ioCAfrl mllftSum xo ne srell eotperad lt upe,lh
o
･llee
te
Se111

dbb trae)ta haeuracyisbettrt ll±25 

lonstpera

I.主な性能の比較 
概要

(I)基準周波数架 旧 新

5MHz 

1~0

1511日7 

1×1 dd､ ±.iX10~9 -

本周波数標準裳遊.' - rlrJ二設置 さ3し 基準発振間推致ま､気恐斬罪 適 (iTff̂ : _

てい.I' j 言熊器に高精度 J)基準間波数信号及'} 長期周波数安定度)[†維J)Qf 0′da､

高精度J) I こいろe本装置は､5MHz 短期間波数安達' 1×1 0′.時刻信号 Jy供給 LI 壁 0~▲ ､ し 

ayl~0J)/k品発掘器 を基i宇碩 発掘器 ヒLJI､必要な基準周波 基準周波数校正精度 ±5×1 ソd ay

-×1±5 0

1~0±5×1 ソd 

ll,SEL

L)JF-ll - 二より'EI液欺弁成す,3二と: ' しているO約･･_1 (2)標準時刻架

JJY受信機O)糾 辰J周波数こ士､J J(G2 

1偏差が多 く(,:れほ校IEを行い高

KHzJL.攻標準電波)i1 旧 5O1.15.25 .

チ :二より選択

MHzの うち 1波 スイッ二J

s)ヒli7相比申立 

,

A ′y行.IJ_

精度U)発掘周波故精度を維持 している｡時刻信号 J)校 新 又レ01,5.25 MHzの うちてこ ュア /

E二王､JJ 確二 '慣準時刻 と比較 して較正を行 う二と は自動y]リ替えY 波J)l

Seln.二よりそU) C' '精度を±25 以内.p二保持 している｡

さ/,二､システム更新後すべてL-装置,y冗長構成 と; /) t,

し信輔性 U-向上 rY計 ってしゝる｡ ここては､更新 された) l

-

時刻遅延選択機能 旧 固定

新 0 Sn9n99 Sl ステップ (可変) 

E

2.校正機能 

(1)基準周波数V)佼J 

まFi!'J械能 を E:説明する｡r]) _ 二-

h叩 Tべ̂ 

基準信号発生器て発IIAされた基準信号はVLF受信.

: ･ )(i機で受信 さjLた･KHzの標準電波 と位相比較 されて

o

rozo

dtsanar

､ 十 : -､ ･‥ ∴ 圭.一

f f

du

Hi

基準信号周波数の標準電波に対する位相の偏差をペン

ンコーダ:二出力 している｡例 えは ImS7′レスケール

0cmレンシで測定を行った場合1ヒ]に十1 ずれた場合 

=
h12'
×1りJ 0715×10ー】 

10-10位相が進入ていることになるので校正 ツマ

Xurn306 ×6

tysemFigl S agramlocb k di CyIIreque
×715.itn

西B]宏造 uNISHIDA 
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編)

ミを負側に157×10~■0ずらせばよいことになる｡ 59S 00 OISS 
(2)時刻の校正

時刻は､基準信号発生器で造られた高精度の lMHz

クロックを用いて発生しJJY信号により校正する方式

をとっている｡時刻の校正 :ま､本装置内で 6秒間隔で

修正信号がつくられクロックの補正を行う｡例えば､ 
lLTI茄汁 T-LLJL 爪 弓 - ｣｢ 
S n S

00秒のとらえ方は､Fig2のように59秒40mSに600Hz
5n

l･S l

5S

. 
かI

の分予告音655mS間があり00秒に 5mSの秒信号が入
. mec etsga o Y

る｡これを本装置で認識し校正信号を発生しクロック
Fig2 Ti orrc inl り J
 

の補正をすることで自動修iEを行って時刻粁度を±7
2
 

5mS以内を確保している｡


また､仮に電波状態が悪く雑音等に妨害され 6時間

受信不能の場合は､内蔵の水晶発振子により校正を行

い総合で±35nlS以内に維持できるように設計されて

いる｡ 

3.動作説明


本装置の系統図は､Figlに示すように 2台の基準


信号合成器で合成され出力されている｡各種の基準信

号はCDAS内の 1及び 2系装置に供給され全ての装置

が冗長構成となっている｡ i)し､片系の装置に障害が

発生しても自動切替えを行い支障を与えないように構

成されている｡

今回の整備においては､信号切替器も冗長構成とし

信頼性を向上させた｡基準信号切替器 1は､5MHzの

基準信号をいずれか一系統を選択し､合成器へ出力す

る｡ここでは､常にレベル検出を行いレベルに低下が

みられた場合は､別系に切替えられるO

基準信号切替器 2は､2台の分配器からの基準信号

を2台の切替器へ供給する｡

基準信号の切替方法は､自動と手動があり手動切替

えは､MAINT状態のとき可能である｡

また､基準信号装置の出力端がいずれか 1つでも開

放又は短絡状態となった場合､出力端の電圧が反射波

と進行波の合成によってレベルが小さくなる場合があ

り､出力低下 と判定 してしまう恐れがあるので特に 

MAINT中においては､注意を要する｡取り外す場合に

は出力端に75flの負荷で終端を行う必要がある｡

各装置で必要な周波数は 5MHzの基準周波数を分

周､または合成し出力している｡

本装置で得られる周波数及び各切替器に接続されて

いる装置をTabelに示す｡l

周波数標準装置の動作原理については､気象衛星セ

ンター茂術報告 (特別号ト2) を参照されたい. 
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編) 

Table.1 Interfaceoffrequencystandardunitandeachsystem equipment

周波数(MHz) 出( 力d臥1) インビータンス(a) 基準信号切り替え器-1 基準信号切り替え器-2 

71.0 -6.5 75 HE-FAXPX)D-1の 基準信号 
67.1 -6.5 S-VISSR装置--1の 基準信号 

15544..55(請 i)444477防 ((日88 44 ((((222))))7.....22 -------6666666.......5555555 送 -受信信 数数変変換換装装置置-11のの局局発発信信号号中間周周周波波波分配装置-1の局発信号コマント系装置-1のコマント信号の搬送波

5.0 (1) 3.5 ∝P標準装置の基準信号 

5.0 (2) 0. システムアナライザの基準信号

5.0 (3) 0. 予備

1. 0(1) 3.5 テレメトリ系装置-1の基準信号

1.∩ (2) 3.5 KP標準装置の基準信号 

1.0 (3) 3.5 柳田巨装置の基準信号

1.0 (4) 3.5 ∝P復珊装置の基準信号 

511..00 ((6)) 00 .. V ⅠSSR復柵処理装置-1 

処理架-1の基準信号

予備

1.0 (7) 0. 予備

1.0(8) ∩. 予備

HE-FAXrt)D-2の 基準信号 
S-VlSSR装置-2の 基準信号 

送 -受信信 数数変変換換装装置置-22のの局局発発信信中間周周周波波波分配装置-2の局発信号コマンド系装置-2のコマンド信号の搬送 

(予備 ∝P槽準装置-2用) 

予備 

予備 

テレメトリ系装置-2の基準信号 

(予備 KP横準装置-2用) 

予備 

(予備 KP復甜装置-2用) 

VⅠSSR後継 望装置-2

処理架-2の基朝貢号

予備 

予備 

予備 
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12.管制コンソ-ル 

12. Operationconsole 

Abstract 

Theoeainc)sl 汀tO tt(nCnrl n l tIUntt(CMU) t hSprto (no Z rSai) oto ad九olll｡- S W)htl

I t e＼ E SO a I L eGMS e ncons()e.operaorscanachle＼,
sapet

'aIOLl PertlOlaboltth Sdepndonma一machine 

inefc nlIe nteS . o h - al prtO.h prto os一 a h u11traelCLddl h CMU FrteIellbeoealnteoeaincnoehstedと 

system lnaccordanceⅥ･iththeSCMU

機系計算機に接続 されてし､るが､必要に応 じて 4台共
紙幣

選岬形態:こ合わせて種々の組合せが可能で3'るC これ 

管制 コンソ-/レはC) .二I ける献i'i / 01ンチ ･カラー ･ブラフrASr j J)日用を効率良 )のコンソールはそれぞれ2 '

く行 :)ため､CDASv)道川室に集中的二二配置 されてい 1ツ '/･テ ィスフレイを実をきし､各画面U)選択13よひ

る｡ コ ,, ) _ ---ント送出等U操作は 全て トラックポ ルを川いて

本コンソー JLは監視制御係 装置U)一部 として構成 さ 行 うことがLLi来 ろ C

れ､マン ･マシン ･1ンy- フ ェ L埋憐能により Ll･2I J3･4にはそれぞれースIL また､コンソ-J iよ7T

逆用者が監視 ･制御L･ +: -運用を実施 ｢-' テレメ トリアラーム､ Ji行いJ,がら､各種 V) /ラーム､ コマニトアラ-ム｣)

する｡ ブザーがあ り､チー クインジー フ ェース装置を縫由し

また､本 コンソールは監視制御装置:二合わせた二重 てCPUからU)指令により鳴動するCそJ)他､対 DPC用 

化シ71 l 2線式電話LJ線 2本､＼lS ･テム与とろことて､運用系がシステムダ r/ンし B ' 'SRスキ1ンカウン ト値の表

た時でL自動的:二他系へ切 り替j) 空けif削?I･ 示J よ' ' -つて; r ,;する 3 jスキャンカT/ン トに連動 してブザ を鳴動す

機能をTT ' る旅能がある｡してい,30


本 コンソー / - Hとして､＼lS 運
Lで実施で さ/1遷 L SR

川､S＼ー歯性配†割J､況のモニ タ､測距道明､WEFAX配 1. 1.2 画面構成

信運開､DCP運用､テレメトリ監視､DlC ))コマ ､出力管理 プログラムおよひ)か /J 監視制御装置のCRT7.

ンド送出状況のモニ タ､送受信信号 レヘル等J)モニタ CRT画面編集管理 7ログラム:二より､以下U')画面表 

各通信矧 I'i)J;l操作､′ラボうアンテナ レ 7T--(･制御が可能 となるO/)UIJ' ､ )駆動操作 

Ijよ'< 二I'けるC)ASか/J J '7-J非常時 : r ')コ7ンド送出等/･･ - 'スフレイに表示 されるモニタ画面は累を含めた

あるo 只色表示I3よ'Jl局状態画面ては線 J)大 き:二よ√,て各与を

glは管制 コンソールをし ､ < -状態を即座:

Fi u]vl監視バ ターン例である, 7しているC

Fi 卜Lとした系統図であ り､ 把北7J:二道刷J) 二把握出来るように考慮 さ 

g2は主な運,=)

モ二 y画面は次 ()5つのエ リ7に分割 されてし-る0′ '

J.管制コンソ-ルNol～ 4 日胤 屋名 ･運朋モー ド表示エリ7,


｢衛星紅 は空中線 Uノ指向角度から決定 され､｢運用

1.1. 1 ノ､- ド構成 モー ト｣しまDPCか.⊃入力 した衛皇道開モー ドに合わせ

管制 コンソールNolへ 4.土鳩常 2台ずつ現LH系 ･待 て表示 される｡

佐雌 十. F*f､ k jS ,IieoI URA一､一.nJノ oiÅTO Slgt Ml
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(2)可変表示エリア 呼び､以下これを用いる｡) 

このエリアについてはそれぞれの状態表示画面で説 (5)内ではキーボー ド入力データイメージと操作エラー

明する｡ 通知メッセージの表示を行う｡ 

(3)画面選択メニューエリア

このエリアは 2段に分かれており､下段は常に同じ 1.2 局状態画面 

メニューが表示され､上段は下段の選択に伴いメニュ F)g 3の画面が局状態画面の一例であり､本画面に

ルでは23画面 (局状態画ーが変わる｡運用系コンノ- データ集信時およびTRRR時を除ついては､VISSR

No.5 

N 3o.

torion

]⊆

ta 

3画面 (運用ログ)の計3画面の表示と局内通

信ルー トの切替 えをAUTOモー ドで行 わせ るか 本画面は次の各画面から構成さJLるO 

MANUALモー ドで行 うかを指定する機能等の16項 (1)局状態画面 

0面等)+1

cDAS内各機器状態とその接続ルー ト状態､データ

20は2 画面と1の制御項目を有し､

それぞれの画面選択および制御のメニューエリアをト ンド･ベリファイデータを表示する｡ 

ラックボールで選択することにより各画面表示および (2)ルー ト切替画面

制御を行 う｡ 本画面は､(1)の画面にルー ト選択ポジション (トマ

LyTerrMa

tgnua,
S
L ftauso
i lgnaSs J｢ 

n

i lgnaー ftnerac

O i lspa

eS

,iq

fD

主謀

Lo 
川C 

M ion
SAD

PRIの取得状態､各機器のE ステータス状態およびコマ

U
i
名 Ltra
Ltau
S
 sSECPO

ノ＼l

Jn

一■一･●■.

ramag

Tさミ

ltn

sorApp tarausesLLauS
SSeLtaral

SSeUltaa.

itn

1.g

0画面 +10画面の計3

nAppOCtalun l

N No.2 

き､現用系にて監視を行う｡

ーク)が表示されたt)のであり､機器の接続/レ- 卜の

I; 'q lミJ.

CPUl 

CPU2

･::壬:･髭 

目の制御機能を有している｡また､待機系コンソール

)4(運用ログェリア
 

5メッセージ分を表示する機能を有し､その中の古 切替えはこの.
ポジションを選択することで可能となるO

いメッセージから順に最新メッセージに更新されるo また､CDAS機器には冗長系を有する機器 と1系統の

(ロータリ-状に更新されるため ｢ロータリー形式｣と みの機器があり､冗長系を有する供器につしゝては運用 
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編)

主 な 運 用 ノヾタ - ン 伊叫

≡ 管制コンソール他.3管制コ Iンソ 管制コンソー 2.ル他 管制コンソー .5I川0.i Jいk A 4o.

4

L

し

管制コンソーJ 

2.

5.

2

管制コンソー/他. 

.SV送信レベル 

監視項目監視項目監視項目監視項目 

3.

コマンドベリファイ

I 

I=..i
貢

灘 日種 男TJ= V I S S R 観 測 &･S V 酉己信

3管制コンソール帖.管制コンソール他1 管制コンソール%2 管制コンソール他 5 画像 ヒトTjソ叫

監視項目 監視項目 

フラグステータス CDAS織豊コマンド3.
き
っ.

3.

Vi. ISSR復調レベル i.全通信システム状思.i if星向け送信商銀 
2.DPC向け送信商銀 

i.VISSR連用付朝 1.スケノユール 1.アンテナ1系
洩器ルー ト接続扶想衛星電波ヌ ム 

アンテナ 2黒
トラヘク

2.
2.ViSSR受信1カ兄 2.運用モード (S.,SS)

3.3 V. D-ASCD K接続状態ISSR装置状想センサEI版形
4.E【RPステータスペク

レメ
DPC SV波形向け

トラ
] 波形ト

瀬星電波ス ム 

道星向けSV波形
盾星折返SV渡形

4.
5.

仰 <勺FF 
F O司)FF 

ミラー勤作状想
ヌ和ン7チャ,1変化確認 

13N
NC

FR
PI

･･&星向けコマンド 1けイムテT7.3.コマンドアンサ 
(テレメトリ) 

冊ASL

4.

5.
クイシカ ン

扶惣呪

準 弔種 男IJ:F A X 酉己信 一

旧商銀モニター

6 1.日SSRステ-タス

RY常時監視 
紛SV6.

監視項目監視項目監視項目 E 亘監視項目監視項目 1.全通信システム状態.FAX ON1 送信1.アンテナ1系

2. S F℃接続状態
CDAS舶3 孟信系の状態. FAX出力レベル 

FAX波形軒星折返

2.

4
5.

i.

ノし

トラ 

トラクベ
トレメ

2.

3.
4.

..,2.
3.
4.
5.

管制コンソール仙5

送信系の状惑 運用モード(S3 5) L 

#星向けコマンド ム 
コマンドベリファイ

コマンドアンサ 破形 

3.帖 4.管制コソソーJ叫0
管制コンソIJL仙 2 管制コンソ-管制コンソ-ノし他 1

i.アンテナ系の状想 1.スケジュール 
紙器ル- 卜接続状態2. FAX変涌ON妬星軌 ベク

3.CFA3. XS D-DA

.EIRPステータス 

NYtL侶LjDOアンテナ 2系コマンド 旧商銀モニタ-
&星畝
TT77Wイムテ 監視項目 

(テレメトリ) 1.画佳品巽 
2.
3.

グレースケール 
7ノテーション 
ライン抜け有無4.

連 声日種 男IJ=T R 良 R ( 棚 巨 )

管制コンソール他 1 管制コンソーノし他 2 管制コンソール他 5 管制コンソール叱4

監視項目 監視項目 監視項目 監視項目 
i.アンテナ系の状態 1.スケジュール 1.アンテナ 1系 1.全通信システム状態 

2.

5

4.EIRPステータス 
.コマンドベリファイ

洩芸 ルー ト淳携状態2.
3.
4.

送信系の状態 
受信系の状態 
車･･リア送出 
MRS 

トラ
2.

循星電波ボケ ム 
アンテナ2系

2.連用モ-ド(Sz.Ss) 
3.

deiotperafeaciotfnorg.

3.
4.
5.

CDAS洩芸コマンド 
#星向けコマンド 
コマンドアンサ 

TARS-i (テレメトリ) 

Fi2 I ma no ho nmo

D-ASCD 慨 
トラ
トーJ

ペク
レメ

4.

5.

有星電波ス ム 
波形 

オーダーワイヤ連絡 
TARS-1 

混信の有無

773 1..けイムテ

6.i.
5.
ら 

T.RS-2 TRRRデータ
刈距シーケンス

.DPC向けデータ伝送 
7 . 兆匹データ確琵整理 アンテナ角度

時刻 TARS-2 
距武 .距離変化与
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編)

系熊器,JJ' =lダウンした時に待簡系頼器に自動的!切替わ

る鴨能7rlあリ､ 1系統のみJ機器: と要に応J' ) 二ついては′､

して道川系 待純系J 替えろよう!r:)指定を行いUJ ;jっ

ていろ｡ 

(3)RF l系コントロール&モニタ画面

本LdJ面では空中線 ･ 受信 ･ ,よ' 切替g一 送信 ･ 測拒I･ }1F

装Iu_'v信号gj皆制御 ･信号モニyそ行う.li)

川RF2系コントロール&モニタ画面

本画面ご土3と同様で待懐系 Jr() +表示する｡ 

(5)ペース′､ンド系コントロール&モニタ画面

本匝価 ではテレメトリ､コマンド､H SSR､FAX変

調系､FALtモニ タ亨妻調系､DCP変 ･復調系､DCP標

準､周波数牒准､耗送端局､画像監視郡 I,･よ'}システ

ム~' - 信号モニ タ･制御J′ナライザJ)各装置 J) を行うこと

が山瀬る｡ 

16S1--1スプレイとレ 7卜画面)＼ 7'

本ub一 †､衛星f リ返 し1. jDP 向けJJ面は衛星向: rr 'よ' C ) 

S＼-デー タr_Y可視･赤外:こ分けてモニタするためJ)切替

選flllPi一tJJ癖てある｡ 

1ソ卜:-; 二系JJ J ' ) lE 把. 二TTナよう: り替 ･接続.!､そJ状rriJ)

据 ･棟作かデ ィスフレ fJ)画面でIfR中的.･二行 うことか 

LLb去るj:う:I/,fl､旧コンソ-/し:二比 し短時間か -)ス

ムーI/: 二f･:二行えろよう: >った, 

l. .i 運棚 )態画面' ;

｢i E状塘画面であり､本画I 'S Rl轄｣が運 rll 血では＼1S

系]' }l )2画面が表示でき､そjtぞれ､以 卜:よ'Z系J 二

示すji示エ リアで構成される｡-

1ヽ-//rジュー ル表示エリ7

しⅠ)S,日J)J) /ユI LJ :相在･ )IIJ7-l･l運用スケi l )過i･ 未来J 

.L3時間分与表示し､0 分を根出 した時与で l時間分i 0

が聖断されろ｡

号テレ /トリ･コ17ント./'ンサ表示 

)-1 ~Jチ- タ.1･･基 :レ ∠トリ･ヂコ-デかレ') - 二コマンド

信考.: -- 応答が表示さjろ｡二対 3る し

3)＼'ISSttTlでRR表示エ リア

＼IS r 'よ' ,SW7件状態､衛星スヒン間期､J. jミラー7 

キ t･ン状況等か表示されるこ 

'iDl'Cコマンド表77てエ )7 

DlCから受信し;･衛星向 :ナコマンドI'よこ1c 粍) _ , +DAS

器コマンドの表示 とその実行結果をロータリー形式で

来示1 ろ ぐ

筒坦同:†コマンド! ) i.u二ついてJ表示 J) l例をFgJ) 

TJ)エリ-/:二基 -)+いて説明する｡ 

ll 1日:8 002 _lT ●3 PUL 54'!3' XtJ BH S●

STEPS tnR CALH M ●6CAr OTTO


E. CSHT'
YE 7 

'l Dl)Cか /)I)コマンド受信時刻 

'2 3 jコマンド番号00:ミラIL)スキャン方位 を逆方

向 :こする 

'3 XllIT (トランスミット) 

'4 衛星搭載J)コマンドデコーダU)ア ドレス (Aまた 

∴it列 

'5 コマンドダイ7 (/､ルスまT=はシリア/レ) 

'6 衛星向:十コマンドも称 (簡略 (E) 

●7 ェブセキュー ト (実行)と実行回数 

3)TRRRデータ表示エ リア 

TRRRu) 'よツアンテナ角度状態並びにデ-制帽値 J-

ー γの有 ･撫効等J)表示を行 う.

盲局内テレメ トリ表示エリア

追尾受信機受信レベ ′レ､HPA送信電力､コマンド変

調出力レベルおよ7jマイクロ搬端受信レベルの表示を

行う｡ 

1. 1 ～-1SSR画面 

Fig5が＼'ISSR画面U)一一例であり､本画面は以 Fの

各画面か J'構成されている｡ 

(1＼IS 酌l=監視画面 (税印)'S R T' 待輯)

現在有功 とFj:っている＼′1SSRi廻卿 古手臥＼'lSSR収得

状態､S＼'の生成状態､画像監視部で監視 されたDPC

句 ･衛塁向S＼'の受信 T/J,'Jに送信状態及び100ライン

毎J)rS I取ff＼lSく ll据 盛のサマリを表示 している｡画像観

測中:ニライン抜けか発生 し/た場合には､LOOライン毎に

そU-)トークJLで表示を行い､運用ロブェリアにはそJ)
詳細 ),有が表示 される｡l

(2遊脚IT琵 テItトデ-タ設定画面) L幸変更 /

現在 行効 F/＼'lSSR設定画面制御情部滑り)の表ホ及 

'}寸へL /-が変更できる2項目が設定されているO･- I 5


二J)変91ti:キーボー ドを恥 lてマンマシン ･インy-

71-71エ リつ′ヘレ)定めろ,11たフォ- マットに沿って


入プJL､メモリーセットを行うこと:二より制御情報の

変態が可能 とたっている｡圭(=､矧 以VISSRデ-夕生

成J､ラメータの設定を行うことによリ､テス トパy-

ンF_生硬し､＼lSR復6Il EJ保守 ･, 'S .p処理装LII) 調整等に利

用することができるO 

(3億 星向S＼◆ドキュメン トデ-タ監視画面

衛生向 :ナS＼◆ドキ ュ メン ト中の衛星 向 けJ5よぴ 

CD.S 八一S R処理の,l 内J IS ための各情報 と､受信局の処 

fEpF等に必要な軌道姿勢情報のためのマッピング座標テ 
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技術報告 (特別 弓 1-通信機器編)

-プルU)11 呈行l せている｡ ~EPS&PRO- 項 目の動作表示 J･ )

1. 5 コマ ン ド避 Ffj画面

日)グループコマ ン ド詳細画面

本画面 は ブル1 7 コ7 ンドV ( .7表示 ･登録 変更)炉i


面 であ り､次J)特徴がJDろ｡


C グループコマ ン ドとして登録 JIきろ佃款は､吊~人99


個で､ システム コンソールか /)チ- 夕べ -ス ヒ rJて

登録可能 であ る｡

② グルー7コマ ン ド一覧画面 (9削 ヨ)か /選.fjT9T ' '.L=

1つの クル-ア コマ ン ド内 :二' T大I個 J)コ-.1､tt T (ン

ド表示が可能 で､最大 - (｣個)J'2画面 3 )コマ ン トを

登録する ことがで きる｡ 

(l) レコマ ン ト登録画廊Zマニ ュア/


運用者が管制 コンソ-/レU)キ11: '
- -一 卜か / コて こ t

立案ガ イダンスを選択 すること.p二より号を録が可能 二,f)

ら.表示エ リ7内に,' 7 - (1 ,i最大 1個で 2両面 3個) ITJ)

コ7 ン ド生成が可能 とrfつている｡ 

1.6 テ レメ トリモニ タ画面

管制 コンソールのテ レノトリー-' クモ二 9性能 :主､r-

旧 シ7.テム､テレメ監視装置J)確能 (気象衛星 セン タ

一 指術報告 特 別号 18年 ' 7号 3参照)95 .iF P2

に相当する tJJで､(11Sか /逮 )れ て く,3P I) ;I ) / - CIテ レ

メ トリデー タ､役'jリア,しタ(∴テ レ /卜)デー タを

管制 コンソ-ルに表示 させる慣能が Jt)Jl ｡

コンソールや､互換性 を Llつハー ソJ JLコンヒュ一 夕

か ト1､デー タベ-スの 入れ替 えを行 うこと:二よ･rノ､テ

レ ノトリflや判断基準 を書 き換 える ことが容易 :二rj-)

た ことであるo

管制 コンソール:ま二系統あ り､税 qJ系J)テレ ノト =)

デー タ及び待機系のテレ ノトリデ-タをモニ タするこ

とがで きる｡

また､待機系のCPUが停止 している状 態で iJ､稚哨

系U-管制 コンソ-ルにて､両系統 J Jデ - 夕) )テ レ J卜 :

を切 り替 えてモニ タす ることと,で きろ｡

テレメ トリデー タ表示例をFi 二ボナ0g6:

本画面 は､固定表示エ リ7､可変黄 I---ェ リア､画面T.

選択 メニューエ リア､運用 ログェ リア､ マ ンマ シン イ

ンター フェイスエ リ7､で構成 さjiる｡

平成元年 1月現在 では､画面選択 メニ ューエ リア.'三

｢S _MARY&TEMP1Lll

｢AOC&SEll&TEヽ 1Ⅰ-2｣

｢VDM ＼'lSECLIPSE｣ 

-c l よr鳩城 きれ ~ る､o＼&T&C ) ∴ ､

画面兼ホエ り7.'士､ 1画面 :二一)き､串f31項 目 x陳3 

Tij =L'J )-;J川†. ･,二ll_ ･lH'u )哨u光･. i ' J r l耐ll , 起て､ : : )(i

面)x5 ( = (項HJ衣;-が一一能 てt}ろ｡画面) 51) ) -I; J f

圭.i･ 丁'Zi三乗示エ り,''Fig I: )/_本 日 T J.士 二ホす 上: Jフ ォー

マ ソトで-J'ナロ ブテ- タとデ シ ylレナ - タ:二分 :千/)か､

これ .'iIテレ ノ トリQ Lフォーマ ノトJ と呼 :fjLるデー

タべ- 7J二よ I)t t . =rT硬 さj て 1A麦十
 

テ L･ノト:JQ L7 す- T ./卜_チー ク,＼- ス:よ､;1:
 

i)+- J いてPJ .,+ 夕べ- 7 リ捕城 さj . _ 

HJデ シ 5 しテ レ (トリ定数ll白日)GI. l CO:-､7/ T T TlLlJl 1

STAL(TT) 

PC11 /ノ リテ - yu)- ' Lデー /:′ ∴.テl ト Ir ニ / I ' こ ノい~ 

E称 ､サ ン7 リンク情報 ､ ) - ダー変IR付 をホ ナo, -/7- // L 潮

L))1' Jプチレ j ) Lf( 0(TlMCON7+ , L卜F石歌ft Å＼AL ; . -

STA＼T) 

I) テ レメ ト )チ yJ ' J ' - 二J)I/I､し11 - )7+- /ヂ //:

デー - i:L 'rボナ ｡称､サ ン 'リン ブ値鞘 ､†JP鳩 ,I


(3SE テレ /トリri S -1 .1
) ll j歎柄 (EllT11CO＼ST-＼T) 

PCllキ ン (トリ-デー タU)SEllチー ク:二つい てデー称 ､

サンプ リン 71指令ikIY示す二

日)りア r _. '王歓i lT TL･ COXIノダ(Iテ レメ ト )L 痕 (t ll '

STA＼TI 

p)-Iしタ 1∴テレ L卜 )r-夕.二つ一･ F称､サ,, -J ' て)) ,

ン7 Jン '1 1'I 】す｡/朋｢- こ,Y,

(5 t-- くトリ77 (S TLl偶=1l1 し E弟 偵 PEUD .l CO＼･ 

ST′l＼1､)

擬 似的 :二f: ,' - )｢章 I:T成すろテレ Jト リ ---- グJ 序ほを,-す｡ 

(6鵜壱llllテ 1, /トリ (Ⅰ-SEUOTLllJ

柄 (以テ レメ トリJ)値 を設TE'す,13｡ 

(7Å D化 テ レ ∠トリ A 0 I Gl I I 八1 ( Dl TJLZEJTL 日 

･- /1 ンメ トリテ I Tシタ/ カ7'1口 ' -- - /を - L変根 で /Jl=

Jう JL･,てす｡情報 ,-)

18Tナ ロ ' Lトリ判 定 条 件 Å＼▲L TL I｢ /テ レ J ( lOG ＼ 

CHECKCO＼【)ITIO＼1 

7'+ロ ブテレ ノト'1デー タを判定 する/=J)J)惜 純を

示 す = 

(9デジタ J, / ( GI) L子 し /トリり ミ J卜÷ ェ ソ' DI TAL 

TL:＼lLlllIT CHECK)

デシータ,レテ レノ トリデー タ/i一衛星モ - ド毎 !=判定 す

ろた y)J)情報 Jtrホす｡ 

(l) - ^＼AL iu7ナロ グテ レ メ ト リ ) ミ 卜+ェ ノク ( O(, 

TLllLllIIT CHEClく)

アナロ グテレメ トリデ- タを判定 する/_･d)a)リミッ 
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編) 

a AnaLog dala 1tern †ornaI ら.DlglIaL daIa lelTl forrnaI 

トr- ..｣~二二∴･･･∴二 trlaAe1elSblank. 
(O Lher ihan (TTtL-eeCharLET)
12 characier) 

QXrpresslOnfl帥re HoldE∝d ase 
lnegrdvSOLX xpc 1nO

c

catrtre )IlT E r ss0 f8hre
X-6-Y (Y≦6) 

tk rr lvI 0nY Hl SlBl d S1 odbd CLLC 
ExpresslOn SC(岬 ±0.000000-三999999 Hl伽 eLLlVlalydL Saqleth JaaLbt aal CUr.
 

th xr LrSass止x1
eepessOILr-y )
(至 rSS1n rStO TerdL lX近叩e 0 OlLn h llc(e 

ThelefterpressofElgure Error expreisLOn 
ExpTeSSlOnOInl SS】 AS ActlOn error 
ExpessO fba上

un
s

即

g * * Th)smcssaEeShc～stopoTeTTOrr LnO rnln 

ssL OlL【 ZrLu))s fhd g rSOnPStO ecSteso Llr)uC

th 汀r lnrg l S l ass.h 叩 r Ln'7e( peSSO LU e SP tee eSSO r1 

unvLaLydt SaJUr,aaZbt aa L C]le

e叩 eSSInS.r yn) rmn o n.r O tlSSTh1fc lt 8

heck exprcss】on 
Actl0 /// euperIlk)terror 
Actl0∩

n
/me】

Th

cH
p

llllH err
ul eUpp teoCat0n/TTl erlllll rr

ro
r 

Cat0I//t c ll te-oulr 1e】M n Tr√ 
TTllS RY:SSaSeShw st叩 Ofm r 

Fi. omaoslcmeuaeg7 Fr t feet n ra

ト値情報を示すO DPC向SV信号のモニタ表示 

(ll)リアルタイムテレメ トリリミッ トチェック (RT @MONITOR 3
 

TLM LIMITCHECK) GMS向SV信号のモニタ表示
 

リアルタイムテレメトリデータを判定するための リ ④MONITOR 1
 

ミット値情報を示す｡テレメトリデータモニタ機能は WEFAX信号のモニタ表示
 

(8 () ,S
進表示)も表示することができる｡ 3UTCJTの表示

また､Fg6 周波数標準装置からの時刻データを基に表示する｡i.のような画面を､そのままのイメージで

リアルタイムでプリントアウトするLPがあり､異常画 なお､JSTの"月〝,"目〝は監視制御装置からのデータ 

面表示などの解析に役立てている｡ :二より表示する｡ 

() ,2AGC4ANT1

2.信号波形モニタ ･画像モニタコンソール ANTlおよびANT2のAGCレベ/レを表示する (相

これらのコンソ-ルのもつ機能を次に示す｡ 対値表示)｡ 

(1RF1SETRUM, F2SETRUM 5R M l,2) - PC R - PC ()TTL

システムアナライザ内のスペクトラムアナライザの リアルタイムテレメトリ装置からの リア/レタイムテ

表示している波形をスイープ表示する｡ レメ トリ信号をランプにより表示する｡ 

MONI - HP - 0UTP OWER 

CDAS内の各種通信機器からの信号を取 り込み､操 4台のHPAの出力を表示する｡メーターのレンジは 

作部のスイッチにより信号の選択を行い各オシロスコ 2Wフルスケールと24 レがあり､現在

(2) TOR1 4 (オシロスコープ) (6) A1 4 UTP

4 .KWフルスケ-J

ープに表示する｡ のレンジを監視制御装置からの信号によりランプ表示

①MONITOR 1 する｡ 

TLMlまたは 2のサンパルスおよびアースパ/ () ONTRレス 7CMDC OL

信号のモニタ表示 衛星に対するコマ ンド実行 をDPCか Jj行 うか､ 

@MONITOR 2 CDASから行うかをKEYスイッチ (DPCCMD/CDAS 

-110-



技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編) 

CMD)で切替えることができる｡ 通常は､DPCCMD

にて運用する｡ 

(8) RWITRRRORDE RE 

ON AIR,RINGING,COMMANDのスイッチがあ

り､オーダーワイヤー ･TRRR時 にはこれ らを用い

て､呼出 し等の運用を行 う｡ 

(9)VDIP AYSLCS SL E E T

画像監視部の 3チャンネルのモニタ回路をモニタし

ている信号種別をランプ表示 し､CRTに表示する画像

切替のスイッチ状態を画像監視郡に出力する｡ 

(0CRTディスプレイ1)

画像監視部からの画像データ (アナログRGB信号)

を直接CRTに表示する｡ なお､本ディスプレイについ

ては画像監視部の項を参照 されたい ｡ 
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技術報告 (特別号 1-通信機器編) 

3.1 システムコンソール 

.S mc lonsoetyse
3
1

Ab

m c elsap es nC dmo toin

t tsrac	 

lanO Otnriottahtftarolonsotse
)
S ･tsem)busrs

ThSS mc

Thes m c eWo sasamama eI eu

CMU. dl rUOt

ftnerac

l lon

lnhcn	

1･0It an

krlonso

S

tyse	

･S〉te

lp sofkits
llS
o ine,s rad ln･ itprneilerai lspay/db deyoar teIlipr- r. 

anltn dSCMU isu

mcotse)s leOllS nColliottaS itn

概要 2.

SS

システム立ち上げ 

VI R監視制御 システムの立ち上げ操作に関 してシステムコンソールは､監視制御系装置を構成 して

いる中央処理装置 (以下CPU)の一部でソフ トウェア

OF及び 

)

tta

)i2 CPU台 源 を投入することで自動的に行わJ電o

L

g.

)r.

113

JLr

の立ち上げ､停止操作､障害時の復旧操作､各種履歴 れる｡2台のCPUはそれぞれ他系のCPUを監視 してお

LT(

l.fn

F

F

として動 ｢ろ,特待系J

TF

リンタ(P):二出力 , 
TRANSERPOS
月AD朋n)O

O	 R( YCP

Eモー ドがある｡ 7

Fi1 S et

-

王フアイ/レの出力､データベースフアイ/レの作成 と更新 り (CPU間j引言熊能 )ごt

N)RKJJiGFOOEPPASI
LlST
Y
SY

仙
O～.

8Y

らかが先に運開系 として立,

等､ソフ トウェアの開発 ･メンテナンス､CCTモー ド

NEIL- 時の作業等を行 うためのもので､冗

長構成の 2機のCPUにそれぞれCRTター ミナ /レ1機､

シリアル7リンタ 1機及びラインプリンタ 1磯から構

成 される｡

本稿では､システムコンソーJレ画面 イメージとそJ)

作繋:二/)いて説明するo 

･.

C1hY守｡8空手宮;;sp .,孟竺-
A 急｡N

＼罪 
ノ④ 7

1
l.システムコンソールの動作モー ド

は､接続 されたCPUのモー ド:二L,シテ 7,ムコンソI J 

虹より､ 

)Hi系J場合'dlCl)Uがj OPEMODE 

CPUが :寺粍糸( TS -BY MODE山喉 台 

哨缶:二は､モー ド+ェンジ

FL);
SIEFu8-

F
E
ST

hu
FOLE

Nu
FOLE
RA作TO

AISFERPOSS 
DO

与指左すること:二よ F)､CCTJ)作成 を行 うCCTモ- ◆･F
ド､蓄横 きれたテレメトリデー タをク(ノクルックフ

qA旺RAI
脈mTOR (OPRCP

､-F
ォーマット:こ変換 してラインプ

行う0ト､ト LI
YSPA FFR 

igI:二シ-̂テムコ1ソI,レモー ド遷移を示すこ 
iagraiotirans nd m ofCPU 

-

htelftconrooderll

1
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技術報告 (特別号 Ⅰ-通信機器編)

ち上がると､他方のCP .i待憐系として立ち上がる｡U'

また､CPU間通信により他系CPUがシステムダウン

したと認識した場合には､白系を運用系として立ち上

げ､運用上の障害を最小限の むのとしている｡ 

3.画面体系 

Fig2にOPE-MODE画面体系図を示す｡

画面は､メニュー選択によるページ切 ()替え:=よっ

て行き)れ､前画面に戻る時は､､､R′′の入力により行わ

れる0 

4.OPEMODE

接統されたCPUが運伺系 として立ち上がるとシス

テムコンソ- i.ルにはFg3に示す画面が現れる.
 

OPEMODE時は次の操作が行える｡
 

(1)履歴出力操作 

(2)7ニュアル操作による無線局業務日誌の出力操作 

(3)データベースファイルのLP出力､屯所､他系CPUか

らの コ ピー､磁 気 テ- 7 (MT)問 の SAVEI 

RESTORE拙作 

() 周波数標準装罷､ I装置の4管制コンソール､ 大規模PO


障害時の復旧操作
 

(5)
MT装置の接続切リ替え 

(6)西暦年情報の更新操作 

(7測距データ/コマンド履歴のDlC) Jへの伝送操作 

(8)無線局業務日誌の出力の自動/手動の切り替え操作 

9DAI P 出力の自動 )() RYREORTO) 手動J切 り替え

操作 

(1)C0PMアナログテレメトリデータの リミットエラー

発生時のブザー鳴動のON OFFJ)Vf替え操作 

(llテレメ トリ/コ7ンド系装匙U r) )デュアル運開u) 

ON,OF切り替え操作/ F

(2リアルタイムテレメトリのリミットチェックの時間1)


指定操作
 

(1) OP E から待燐系 (TBYMODE)3運用系 ( RMOD ) S -

への切 り替え操作 

(i) ,llシ7テム停止操作

5.ST-BYMODE 

ST-BYMODE時は次の操作が行える｡ 

(I)履歴出力操作 

(2)データベ-スフアイルのLP出力､更新､他系CPUか

らの コ ヒ一､位 気 テ- 7 (MT)間 J)SA＼-E' 

RESTORE操作 

(3)管制コンソーJレ､周波散漂準装置､大規模PIO装置の 

-

障害時の復旧操作 

(4)
MT装置の接続切り替え 

(5)西暦年情報の更新操作 

()AI P Tの出力の自動 /手動のり]り替え6D RYREOR

操作 

(7)PCMアナログテレメトリデ-タの リミットエラー

発生時のブザー鳴動のOTIIOF切り替え操作t F

(8川 アルタイムテレメトリのリミットチェックの時間

指定操作 

(9)対DPC待憐系デ-夕回線の伝送の有無指定操作 

(0S -YMODE C への切り替え操作1)TB からCTMODE

rH)衛星選択操作

り2S -YMOD からOF I への切り替)TB E FLNEMODE

え操作 

(13)システム停｣卜操作 

6.CCTMODE 

CCTの作成時は､CPUのメモリ内に衛星向けフォ1 

7 ツトス トレッチ ドVISSRテ-タの 1観測分を一時

的に格納し､その後､磁気テープへの記録が行わJLる｡

このためメモリ容量の関係から通常の待機系として

動作することが不可能となるため､CPU動作モー ドを 

CCTモードに指定 しなければならない｡この指定は､

待横系CPUからのみ行える｡ 

CPUは本モー ドへ移行すると管制コンソールに 

CCTと大きく表示し､待筒系として酌作していない旨

を運用者に通知する｡ 

CCTモー ド時に運開系CPUに障害が発生 した場合

には､CT作成処理はL断さjC'C ll LIUは運用系として自

動立ち上げされろ｡ 

7.OFFONEMODE 

OFFLINEモードでは､ティスク上に蓄横されてい

るPCMテレメトリデータ (最大で 3日前まで)をテレ

メトリクイックルック画面のフォーマットでLPに出

力を行う｡ 

*TbelにデータベースファイJ,al L一覧表を示す0 
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技術報告 (特別号 Ⅰ-通信機器編) 

14. DCP系装置 
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概要	 
その他のDCP関連装置に関 しては技術報告特別号 

-1 52 (昭和5年 3月発行)を参照されたい｡ 

CDASにおけるDCP系装置はDCP変調器､復調器､ 

DCP標準装置より構成されている｡ l. DCP復調器 

Fi 1g. にDCPシステム構成図を示す｡

20各DCPは4

数を利用 してGMSに気象情報を送信する｡ 2g.

F07

MHz帯にそれぞれ割 り当てられた周波 1. 1 動作概要

本装置の系統図をFi に示す｡ 

MHz帯I信号は､帯域フィルターを通 してDCPR17.GMSは これ を 

CDASはこれを復調処理 した後､マイクロ回線を通 し

GHz帯 に変換 しCDASへ 中継､ 

F

45.

FI

07.

7

0

信号 (

てDPCへ伝送する｡ この信号は衛星による周波数 ドリフ ト成分を含んで

又､現在ではこのDCP衛星中継回線を利用して､舶 いるため､DCP標準装置により計測された周波数 ドリ

用気象レーダや本庁一沖縄間で気象データ伝送 も行っ フ ト分で局部発振器の出力周波数を制御 し､この出力

と7MHz 信号を混合することで ドリフ ト補正が行

われた1 MHzの第二I信号を得ている｡

)MHz±200KHzのみが抽出される｡

ている｡

本章ではデジタル処理に関する新技術を導入して新

規に整備 したDCP復調装置について､またDCP回線は

07.

07.

ksaa

以下､1

そのほかに沖縄衛星回線 ･舶用気象レーダ衛星回線 と 3に示す｡

して利用されていることに関して紹介する｡ その後､中心周波数1 MHz

Ma

g.MHz帯アナログIFアンプ郡系統図をFi

･帯域400KHzの帯域フ

菅井雅章､増測光蔵､鬼形俊雄 uziSUGAI,Ko iT hosoMASUBUCHI, oONIGATA 
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編)

イルタにより不要波が除去 され､AGC増幅器により一

定レベルまで増幅 される｡ 

(AGC増幅器はIF信号 を包絡線検波 しこれをフィル

タ リングした ものでその応答特性 はループバ ン ド10 

Hz程度に設定されている)

次にIF信号は 2分配 され､後段のデジタルシグナル

プロセ ッサ一部 (DSP)にてキャリア抽出を行 うため

に90Cの位相差 を持 った 2種類 の局部発振信号 (10. 

7021MHz)にてそれぞれを乗積 し､直交する 2種類の

ベースバン ド信号 (IIDATA/Q-DATA)を得ている｡

このベースバ ンド信号はそれぞれデジタル復調部に

入力 される｡

今回の整備では以下の部分をデジタル化することに

よりその復調性能 と信頼性 を向上 している｡ 

Fig.4にデジタル復調部系統図を示す｡

ここでは最初 に133CH全情報 を含む信号 か ら所定

の情報を取 り出すため､離散 フー リエ変換処理を行 う｡

これは入力デジタル信号に対 して､処理後抽出 しよ

うとする周波数成分に相当する単位ベク トルを乗積 し､

乗積結果の各点の総和 をとるものであり､以下にその

一般理論式を示す｡ 

N-1 
F() ∑ ()ej7k"k-

∩-0xn･-2m /

x(n):n個めの入力信号 

N:サンプル数 

k:周波数成分 

(実際の回路では加算子∑はFg4のACC部分 に当たi.


り､回転子eはPH-SHIFTの部分に相当する｡)


デジタル復調部ではまず各ベースバ ンド信号に対 し

独立にサンプルホール ドを行い､交互にA/D変換器へ

送 りデジタル化 している｡

ここでは､各DCPに割 り当てられた lCH分の帯域 

3KHz間隔の信号を抽出する必要があるため､サンプ

リング の定 理 よ りサ ンプ リン グ周 波 数 Fs-3 

KHzx256の768KHzでサンプリングを行っている｡

しかし､ このサンプリングされたデジタル信号に対

し直接 N-256ポイン トの離散フー リエ変換処理を行い､ 

3KHzの間隔の信号成分を抽出しようとすると､受信

信号の周波数変移が ±750Hzであることか ら抽出成分

の振幅低下が考えられる｡

この為 ここではN-128ポイン トの離散 フー リエ変換

処理を行い 6KHz間隔で信号の抽出を行っている｡ 

(Fg OCKの部分)i. 4に示す各 BL

この 6KHz間隔の周波数成分に対 し､更に 3KHz間

隔の周波数成分に分離 しなければならないため､前記

理論式の回転子の部分 (27n/ に7を加算する操作TkN) T

を行っている｡

その結果 この項は､ 

27mk(1+0.5)/N

となることから周波数成分kは 6KHz周波数成分に対

して 3KHzずれた所 に同等の周波数成分が等価的に

構成されることになる｡

実際の回路では初段の位相回転部 (PH-SHIFT)に

おいて入力信号 とこれに対 して1800常に余分に位相 シ

フ トした信号を独立 した回路で発生 し､次段の加算部 

(ACC)で別々に処理することによ り隣接チ ャンネル

の分離を可能 としている｡

よって以上の構成か ら全体 として133CH分の信号

抽出が行われる｡

各チャンネルに分離された信号はそれぞれデジタル

シグナルプロセ ッサ一部 (DSP)にてキャリア再生 と

ビット同期が とられる｡

ここで信号 はまずAGCがかけられ一定の検波感度

を得ている｡ 

(このAGCは初期状態では信号 レベル+雑音 レベルに

よりかけられ､キャリア捕捉後はキャリアレベルのみ

によるものに切 り換 えられる)

キャリア再生はフェーズロックループにて行われ､ 

)レ-プバンドは初期状態では100Hzであ り､ロック後

順次 10Hz程度 まで狭 くすることにより再生 ジッタを

抑 えている｡

またビッ ト同期 は 1bit区間において一定区間の積

分を行い､ これを100bit程度積分 しっづけて固定 ビッ

ト周期パ ターンか ら得 られる積分値 と比較 し､位相ず

れを推定 して位相設定をしている｡

さらに同期確立後の トラッキングにおいても､ この

積分値 をもとに トランジション発生部前後の積分値の

差が最少 となるように常にタイミング調整が行われて

いる｡

このビットタイ ミングでデータが再生される｡ 

1. 2 性能 

(1)入力周波数 10.7MHz±200KHz(DCPR

回線全チャンネル) 

(2)入力レベル -53dBm(標準 ･1波当たり) 

(3)入力C/No 41dBHz(標準 ･1波当た り) 

(4)入力インピーダンス 750(VSWR≦1.5) 

(5)入力信号形式 PCM-PM (変調度600)

(6)捕捉可能周波数範囲 公称中心周波数 ±750Hz以上
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技術報告 (特別号 Ⅰ-通信機器編) 
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編 ) 

Table.1 C

*()Shows evalueoflchannel 

i4g.F dltuaorde
lta
ig
Di mo

krteittahtfoicsh it taracers es ellen wo

DCP I

Il 

CL
5 

A｢ 

へJ

rI

日H

r.-
〜 

9

6

0

7
' 
l 

7

5

〜 
6

4

ウリ
00
5

0

3 

00
5

4

00
4

4

4

9

2

4

2

1

4

9

5

｢

3

1

3

㌧
日日
日日 

-

ハU

OU 

AT 

uJ 

日H 

〜

〜 
C⊥
3 

9

9

1. 

r.-

3

4
ー 

6

9

9

∩

1

0

9 

0 
n0
00
00
9

9

4

5

2

9

3

2

5 
(

3

3

3

1

L
日日

一

一

一 

←
J 

DCPR 

6)(1

(4

(1

(5

14

17

1-

(-

(-

2233 

1-

hU
LJJ 

PS

一
l 

､ ､ 

PCM- K . 

1 

410. 372.

1 

1 65. 

7

2

4

1

0

1

ハ 

7-
.
9
.

.0

36

だ 
5-

98

4-

1

1

1 

r

一 

l 
J 

-I4. 

-1883. 

01. 

-06. 

531. 43.) 

293. 

-1 .8 50.) 

986. 

748. 36.) 

405. 03.) 

348. 

57.(55.) 

175. 73.)

1 

Sate11ite Link 

Frequency(1Hz) 

TypeofMdltouaion 

EIR...ド(dBm) 

TXofトbeamc tener(degree) 

TXoff-beamC tenerLoss(

/'K

B) 

dB

dB) 

FreeSpaceLoss (d

//k

G/

B) 

RXofトbeamc tener (degree) 

RXoff-beamc tenerLoss(d

RXInputpHoerLevel(dBm) 

RXS tysernNioseTemp T( ) 

RXC/T(dB/KH.Z), 

Blotsman 'Sc tonsant(dBm ) 

C

B′

dB

id

B) 

B/

/N

(d

/No (d Hz) 

T ltoa C o(/Hz) 

R i dequre C/＼o (d/Hz) 

M iargn(d

C/

T?XBandH th(kHz) 

～ Rt.lz) 

-

ht

- 1 23



技術報告 (特別号 Ⅰ-通信機器編) 

GMS(Himavari) 

RelayStation :WeatherRADARonShip(S) Okinawals･ 
(1-NyC nicaLion) 

:Okinawa
a

DC
o
P.
mu

(2-wayComunication) 

Fi. ahrRADARdt ia rnmiinrueg5 Wete aa& OknwaDCPtas sso ot

(7)受信チャンネル数 

(8)チャンネル間隔 

(9)復調方式 

(0出力信号 レベル1)


(ll出力信号 コー ド形式
)

(2ビットレー ト1)


2.舶用 レーダ衛星回線 

20CH(133CH受信可能) 

3KHz

位相同期方式 (PM変調 され

たFDM信号の一括復調方式 ) 

CCITT V-28に準ずる｡ 

NRZ-L 

IOObps

本回線は､啓風丸及び凌風丸に搭載 した気象レーダ

によって観測されたエコー強度データ､エコー頂高度

データ､1時間積算降水強度データ等をGMSのDCP回

線を用いて気象庁本庁に向けて伝送するためのもので

ある｡ Fig.5に概念図を示す｡

船岡レ一夕で 観測 したデー タは､Fig.1内に示す装

置により､ 1200bpsのデジタルデータで 4相位相変調

のかけられた信号 に変換 された後､DCPR(402MHz

帯)回線 を用いてCDASに伝送 される｡ Fig.6に船舶 よ

り送 られる観測データのフォーマ ットをまた､Table. 

2にデータ伝送方式の諸元を示す｡CDASでは､これら

のデータを復調 し､さらに､1200bpsのモデムを通 して

既設の地上マイクロ回線経由で気象庁本庁に伝送する｡

最終的に､船舶か らの観測データはL ADESSシス


テムに取 り込 まれて処理される｡


この目的のためにCDASには静止気象衛星用1200
 

bpsデータ復調装置が設置されている｡
 

2. 1 本装置機能 

(1)4相位相変調のかけられた信号を復調する｡ 

(2)復調 されたデジタルデータを､専用マイクロ波回線

に出力する｡ 

(3)IFループバックテス ト機能 (機器試験用) 

2. 2 構成 

(1)IF増幅回路 

() 位相誤差検出回路2位相検波回路 //

(3)クロック再生回路 

(4)通信制御部 

2. 3 動作概要 

(1)IF増幅回路 

QPSK復調装置の入力には､DCP復調系装置からの 

107 帯 (063MHzの､受信I信号が接続 され.MHz 1.76 ) F

る｡

入力されたIF信号は､AGC増幅器により一定 レベル 

- 12 4 -
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55まで増幅された後､4 波数を 

る｡ ことにより600Hzを得ている｡さらに､この分周の過程

KHzの第二IF信号に変換され 640398. MHzとし､この周波数を1 483 分周する

5

)

4

2( 12.

F

位相検波回路 /位相誤差検出回路 

KHzのI信号は､2分配され､ⅠデータとQデータ (4)通信制御部5

KHzのクロックも得ている｡において 

の位相検波器に入力され､位相が互いに直交 した基準 通信制御部に用し)られる搬送用モデムの仕様を以下

信号によって同期検波されてベースバンドの復調信号 に示す｡ 

となる｡

この復調信号は､Ⅰデータ､Qデータ共に 2分配 さ

通信方式 4線式 :全二重a.

b. 1200 b

変調方式 位相変調方式 

′s/ti通信速度 

れ､一方は識別器､他方は位相誤差検出回路へ入力さ .

d.

c

搬送周波数 0081 Hzれる｡

位相誤差検出回路では､Ⅰデータ､Qデータの復調信

号が互いに乗積され､乗積結果の差電圧が位相誤差電

84,C

163
-
SI

e

J

･入力インターフェース:CITT勧告V2 V2及び 

C6 に準拠

圧 として抽出される｡ 以上の過程によって復調されたデータは､通信制御

この誤差電圧は､ループフィルタを経由してVCOの 部を経てマイクロ回線芽置により本庁まで伝送される｡ 

制御電圧 となり､キャリア再生ループを構成する｡ 

)3(クロック再生回路 3.沖縄衛星回線

Ⅰデータの復調信号は 2逓倍され､シンボルクロック

成分である600Hz成分が生成される｡ この600Hz成分 本回線は､沖縄気象台庁舎の合同庁舎移転にともな

-1

CL

Lを基準信号 としてP Lを構成 し､クロックの再生を行

っている｡ このクロック再生用P Lは､VOの発振周

い､従来のAIA短波無線通信回線に代わ り沖縄気象

台一本庁間を双方向に結ぶために整備されたものであ 
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編) 

Tabe2 Caatrsis o ros DCPsl. hrceitc f Vaiu '

Transmission 

Ⅰtem Specifications 

1 bitrate&Bandwidth cb OJ4e22Aitna.+ Oelppp′′kAnAJR SwAHHHzzzhDDCCpPP...11a rRasss/ aa W8000000bbbkM ht ii5KKKD22Ma(((i))) 

2 Modulation Quadri-phaseShiftKeyi

type EEoe f11i tuu111hiffe n(hst0)P(QnaPsn ood00K)wnhedOOiQLhdt0cuuca irCrrrr77Cd//22teeehcトccSdg -pptt P3aa7 i

3 CodeType NRZ-L

ng 

a1 

る｡

回線設計 をTable.3に示す｡従来DCP回線 は通信速

度 100BPSであったが､本回線 は上 り回線 (沖縄-本

庁)1200BPS､下 り回線 (本庁-沖縄)4800BPSを使

用 している｡

回線 ルー トをFig.5に示す｡本庁 -CDAS間の地上

ルー トは既設マイクロ回線 (筑波山系､CDAS-DPC系)

で結ばれ､沖縄 -CDAS間の上 り回線 はDCPRチ ャン

ネルを､また､CDAS-沖縄間の下 り回線 はDCPIチャ

ンネル (個別)使用 している｡ 回線構成図をFig.1に示

す｡ 

3. 1 CDAS変復調装置


本回線整備 にあた り､CDASに 4相PSK変復調装置

が設置 されたので解説する｡ 系統図をFig.7に示す｡ 

-1
26
 

3. 1. 1 機能
 

(1)本庁 か ら既設 マイ クロ回線 で伝送 され た4800BPS

デー タによって72MHz帯搬送波 に対 し 4相 PSK変

調 を行 う｡ 

(2)4相PSK変調出力信号の帯域制限 を行 う｡ 

(3)外部制御 によ り変調出力のON/OFFを行 う｡ (将来

予定) 

() 20 K信号の復調 を行い､既4沖縄か らの 10BPS4相PS


設マイクロ回線 に出力 し本庁 に伝送する｡
 

(5)IFループバ ックテス ト機能 を有する｡ 

3. 1. 2 構成
 

(1)搬送波周波数合成器 

(2)変調器 

(3)復調器 

(4)制御部 

3. 1.3 動作概要 

(1)搬送波周波数合成器は､沖縄気象台の受信周波数が､


衛星 の中継器局発周波数の ドリフ トに よ り最悪 ±10
 

KHz程度偏移する可能性があるため､DCP標準装置の
 

9MHzと 5MHzの基準信号 によ り周波数補正 を行 い､

搬送波周波数 7294 ±1KHz.7MHz 0 を周波数合成 し変

調器 に出力する｡ 

(2変 調 器 は､搬 送 用 モ デ ム か らの送 信 デ ー タ (.) 48
 

KBPSデータ､4.KHzクロック)または試験 データに
8


よって搬送波 を 4相PSK変調 し､送信系IF切替装置 に

出力す る｡ データは 7段 シフ トレジスタによるPNコ

ー ド(CCITT V27準拠)によってス クランブル され

る｡ 4相PSK変調器 は互いに直交 した搬送波 をもつ 2


つの PSK変調器 により構成 され (Ⅰデータ､Qデータ)そ

れぞれローパスフィルタにより帯域制限 し出力スペ ク

トルを決定 している｡ (占有帯域幅約 4KHz) 

(3復調器では､1.86 のI信号 を復調す る｡ 復調) 089MHz F

過程 は舶用気象 レーダ回線の説明 と同様である｡ 復調


されたデータは再生 クロ ック (48 )
.KHzとともに搬送


用モデムへ出力 され､既設マイクロ回線 を通 して本庁


に伝送 される｡
 

(4)制御部 は､本装置の動作モー ドを設定する機能 を持


つ とともに､変復調器 を組み合わせたIFループバ ック


回路 (機器試験用)を構成す るため､変調器の出力周波


数 7294 を復調器 の入力周波数 1.86 に周
.7MHz 089MHz

波数変換する機能がある｡ 

-



技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編) 

Tabe3 Caatrsis fh aellt eworkl. hrceitc o test ient

S a t (1 1 1 i t e l i n k D C Ⅰ)Ⅰ D C P R 

CDAS.⇒GMS GMS｣のkinawa Okinawa→GMS GMS→CDAS 

S ロ a rt (Km) .77000 36800 3680(〕 37000 

Fr.equency (MHz) 2〔〕34.974 468.924 402.3896 1694.6896 

Type of m()dulaLir)∩ PCM 4¢PSK PCM 4¢PSK PCM 4¢PSK PCM 4¢PSK 

F:. I.R . P (dBm ) 84.0 46.0 53.0 12.8 

Tx ANT Lracking loss (dⅠう) -0.7 0.0 -0.2 0.0 

Rx ANT tracking ーoss (df3) -0.6 

Free space loss Ⅰう) 9口,0--1106.7 -- 77i1..2211: 75 8--1123..0 - 88 4RX ANT inpuL power ((ddBm) -1176..2 

Boltsman'S constant (dBm/K) -198.6 -198.6 -198.6 -198.6 

G/T (dB/K) -22.0 -5.6 -23.0 28.9 

C/N8 (dB/Ii-z) 69.9 61.8 52.0 51.3 

Total C/N8 (dB/Hz) 61.2 48.9 

Required (/NL ( 3 7)｢ ' df/11. 5(〕.6 43.9 

3. 1. 4 性能 3. 2 沖縄地球局

(1)4800BPS変調部 沖縄気象台は台風の経路 となるため､アンテナ (4.2 

出力搬送波周波数 72.974MHz m¢)はグ リッ ド型 とし風速 90m/S(瞬間)に耐 えるよ

出力レベル -10dBm± 2dB う考慮 されている｡ また､低雑音増幅器､ダウンコン

出力信号スプ リアス -50dB以下 バータ､送信機 などはアンテナ直下の屋外壁体に収容

占有帯域幅 5KHz以下 され沖縄の直射 日光および内部熱などによる温度上昇

変調入力信号 に対する熱対策が施 されてお り､運用室で置体温度お

信号 レベル ロジック 0-+10± 5V よび送信電力のモニタが可能である｡

ロジック 1--10± 5V 本庁および沖縄の端末にある回線試験器は､試験デ

(3Kn負荷 ) ータの送受信機能があ りデータの記録保存が可能であ

データ符号形式 NRZ-L る｡ また､本庁から送信 したデータを沖縄で自動折 り

ビットレー ト 4800BPS 返 しし誤 り率の測定 を行 える｡ さらに､非常時には回

搬送波周波数合成 DCP標準装置か らの 5MHz± 線試験器により切 り換 えることによって､本庁 -沖縄

1MHzを もとに72.974MHz± のCDF送画が行 える｡ 以下に沖縄地球局性能 を示す｡ 

10KHzの搬送波周波数 を発生｡ (1)性能 

(2)4800BPS復調部 a. アンテナ

入力周波数 10.8896MHz 4.2m¢グ リッドパラボラ

入力周波数範囲 ±750Hz以上 受信 23.8dB

入力信号ダイナ ミックレンジ20dB以上 送信 22.5dB

入力信号変調方式 4相 PSK変調方式 (差動エ ンコ 偏波面 右旋円偏波 

ー ド付 ) ビーム幅 ±50以下 

信号 ビットレー ト 1200BPS VSWR 1.3以下 

復調方式 同期検波方式 耐風速 90m/S(瞬間最大 ) 

搬送波再生方式 コスタースループ方式 F/B比 25dB以上 

デスクランブル 自己同期方式 F/S比 15dB以上 

角度調整 AZ ±180o 

EL ± 100 
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編) 

15. WEFAX系装置 

15.WEFAXsubsystem 

Abstract 

Thissubsystem isconsistofsubcarriermodulators,Carriermodulatorsanddemodulators. 

WEFAXsignalgeneratedbyDPCcomputersystem andsenttoCDAS,ismodulatedbythis 

subsystem andretransmittedtoSDUSviaGMS.WEFAX signalrelayedGMS,isreceivedand 

demodulatedbythissubsystem inordertomonitortheoperationalcondition.

号のS-VISSR方式 となったため､これにともなって､ 
概要

LR-FAXをWEFAXと呼称することとなった｡ 

従来､GMSで中継 されていたファクシミリ信号 に WEFAXの伝送系統図をFig.1に示す｡ 

は､HR-FAX(高分解能ファクシミリ)とLR-FAX(低 DPCの計算機か ら出力 され るWEFAX信号 は､ 2 

分解能ファクシミリ) との 2種類があった｡ しかし､ GHz帯PCMマイクロ回線でCDASへ送 られ､マイクロ

中継によるHR-FAXが廃止 とな り､デジタル信 搬送端局装置か らDC成分 を含むベースバ ンド信号 と 

麗l別幸
GMS

虚室∃
MICRO EQ Micro wave Equipment 
HPA High Power Amplifier 
UP CON∨ Up Converter 
IF COMB IF Com bi∩er 
LNA Low NoiIe Amplifier 
DOWN CON∨ Down Converter 
IF DIV IF Divider 
MOD WE-FAX Carrier Modulator 
SUB MOD WEFAX Sub Carrier Modulator 
DEM WEFAX Carrier Demodulator 
SUB DEM WEFAX Sub Carrier DemoduJaIoT

IM …ON 】mage Monitor 

二∴

WEFAX Subsystem 

Fig.1 W EFAX subsystem schematicdiagram

金沢芳之 YoshiyukiKANAZAWA 
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ル変調器の系統図をF に示す｡

装置でAM変調 され､さらにWEFAX主搬送波変調装 マイクロ端局から出力 されるWEFAX信号は､F . 

alforma ieubcarr

この信号は､WEFAX副搬送波変調して出力される｡

置でFM変調 されたのち､送信系装置で2033O.MHzに 2に示すように 1V｡_｡のベースバンド信号であり､そ

6,

1.69

周波数変換 されて､GMSへ向けて打 ち上げられる｡ の伝送帯域は 0-18KH

O

zである｡ 二の信号は､LPF

GMSではこの信号を1

JcGsco

4.

em

MHzに変換 して､SDUSに で不用信号帯域成分が除去され､AM変調器で副搬送

波 周波 数2KH

t

z､変調 度80%の AM波 とな って､向けて中継する｡ 

CDASに於けるWEFAXに固有の装置は､WEFAX WEFAX主搬送波変調装置へ送 られる｡

副搬送波変調 装置､WEFAX主搬送波変調装置､ 一般 に､

WEFAXモニタ復調装置であり､これらの装置につい 変調信号 : V (t)

て解説する｡ 変調波 es-Ks･V (t)

Kc ｡tsuco･搬送波 e｡ -

l.WEFAX副搬送波変調装置	 とすると､被変調波emは､ 

-Kcil+ (Ks･V (t))//Kct･ 

本装置は､63年度計画で片系 (1系)が更新 で表される｡ 二二で､変調指数mは､('89年 

3月)され､そのAM変調方式が､アナログ処理による m- iK｡+ axlmes - ls

in
ls


ln


(K｡+em

m) 

-0であることから､

in)i 

mals

Ⅴ (t m 1 t m)la ,Ⅴ ()l入 -

/ (K｡+e x+Kc+e

3.ig

方式からデジタル処理による方式に変更 された｡

既設のアナログ変調器の系統図をF に､デジタ

ー 1 2 -3 



技術報告 (特別号 Ⅰ-通信機器編) 

】∃lてこ±｣｣｣=r 
WEFAX Sub Carrier Modulator 

dltuaor 

dltuaor 

ie

ie

su

su

WEAX bcarrrmoF

F

i3g.

ig

F

F .4 WEAX bcarrrmo
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編) 

m-Ks ( +K) F iにオフセットデ/ 2K｡ s WE AXデジタルデータが､上位 8bt


- K ,
Ks 8･ ｡ ただし m-08 ータが加えられ､このア ドレスの示すROMテーブルに

したがって､ は両者の加算結果が 8btiデータとして前 もって記憶

em-Kc(1+8･V (t))･cosuct されているために､出力データバスには加算結果が得

-K｡ (.2+V ( csc･ ( られるものである｡'015 t))･out- *) このデータは､乗算器に相当する 

ただし K' K MUL P Yに送 られ24 副搬送波 と乗算 される｡｡ -8･ ｡ TIL .KHz

上式 (*)は､Ⅴ (t)に､V (t) 0_,の0,125倍のDC MULTIPLYは､LEVEL-COMPと同様64Kバ イト 

電圧を加算 し､さらに､ これ と搬送波 とを乗算するこ ROMを開いて演算するもので､ROMテーブルには正

とで､変調度80%のAM波を得ることができることを 弦波の瞬時電圧値に相当するデータとの乗算結果が記

意味する｡ 憶 されている｡ 下位 8btこのア ドレスバス ( i)を同期

したがって､アナログ方式では､WEFAX変調信号 式バ イナリーカウンタで掃引することで副搬送波 との

)と､音叉発振器で発振 した24Ⅴ (t .KHz搬送波 とか 乗算を行っている｡ 

4 GE

て､変調度80 に相当するROMテーブルの掃引周波数は､24 で

ら､ICを用いた高精度 4現象アナログ乗算器を使用 し 2.KHz Nは､この掃引回路であ り､正弦波 1周期

%のAM波を得ている｡ .KHz

デジタル方式は､アナログ方式によるもの と原理的 ある｡

には同じであるが､WEF Dコンバー iの演算データは､D/AX変調信号をA/ こうして得 られた 8bt Aコンバ

タで一旦デジタル量に変換 し､デジタルによる加算､ ータで再びアナログに変換 され変調度80%のAM波 と

乗算 として扱っている｡ なる｡

デジタル方式の副搬送波変調装置に入力されるベー これ らは､TIMING-GENによって同期が とられ､

スバンドのWEFAX信号は､LPFで不用帯域成分が除 デジタル化のサンプリング歪によって発生するスプ リ

去され､A/Dコンバータに入 り､41.7/JS(クロック周波 アス成分は､FILTERにより除去 される｡ 

敬 :24KHz)の周期でサンプ リングされて､ 1V｡ーPの CPUは､べ一一スバンドWEFAX信号のオフセッ ト値 

アナログ信号か ら 8biのデジタルデー タに変換 され 黒レベル)と振幅 ( _t ( 1V｡ p) の微少偏差 も変調度に直

る｡ (5mV/LSBに相当) 接影響することから､デジタル的にこれを補正するた

このデジタルデータは､加算器に相当するLEVEL- めの ものである｡ A/Dコンバータ出力からWEFAXl

COMP .2が加算 される｡ E Lでオフセット値の015 画像のオフセットと振幅の偏差を読み取 り､LVE -

LE LC は､ア ドレスバ ス1bt 4 C 内にある補正用ROMテーブルを利用 して次のVE -OMP 6iの6Kバ イト OMP

EPROMを用いて､ROMテーブルを利用 したア ドレス 画像上で補正を行 う｡ この信号処理は､V40/CPUによ

バス対データバ スのデータ変換により加算を行 う｡ り行われている｡LEV-COMp-SWITCHは､この補正

す なわ ち､ROMの ア ドレ スバ スの下位 8biにt をマニュアルで設定するための ものである｡ 

STt).IN Std.Freq.71.OMHz 

1///2強 . Phase f-

- net. て `1/256 く 

VCOCont, tDTransnltarSubsyst8m
fromSub(上rr. 二DIODE91- ,I 

M ulator 71.OMHIFl EFl仰/AGC iF 

IN 2.4KJIzM 

旺VIATION 

】VCOCont .

T ;LEVELCO～T 

(1訪 KTlz｡_,) lia ■■■ 
ia/-ノ/ -ATF

HYB

BRAhiCtl 

A･VP -
一一一･･･一→ 

10DDESh--
nevlationLBVe1 -bx.Freq.nevlatLOn 

ldj. Cont. FM MOD 

VI)O 丈SltE 二 LBCD

一一｣BRANCH 

て ;AL【DeT 

WEFAX Carr1er Vodulaior 

Fi. F arremouaog5 WEAXc ir dltr 
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デジタル変調器を開いる利点は､ WEFAXの画質に 

影響する変調の直線性が､ROMテーブルの値により一

義的に定 まるため､変調の直線性 とその安定度が格段

に向上することにある｡ 

2.WEFAX主搬送波変調装置

本装置の系統図を Fig.5に示す｡

AM変調 された WEFAX信号は､周波数偏移が規定

の値 (最大周波数偏移 : 126KHz｡_ド) となるようにレ

ベル調整 されて､FM変調器に入 り､VCOの発振周波数

制御電圧 として印加 される｡ VCOはバ リキヤソプを用

いたハー トレ-発振回路で､高安定基準周波数 との間

で PLL回路 を形成 している｡すなわち､変調器出力

は､基準信号 (71.OMHz)との間で比較検波され､位

相差に相当する誤差電圧が VCOに帰還 される｡この帰 

Fi. F ntre dltrg6 WEAXmoiodmouao
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還ループは､ベースバンド変調信号に比べて十分低い

時定数をもたせているため､変調波の中心周波数が基

準周波数に一致するように動作する｡ 

FM変調波は､Ⅰト HYB内の帯域 ろ波器で不同帯域

が減衰 されて､送信系装置に送 られる｡ 

3.WEFAXモニタ復調装置

本装置の系統図をFig.6に示す｡

本装置は受信系装置か ら出力 され る71O I.MHzF信

号を､DC成分を含むベースバンド信号に復調 し､画像

モニタ装置へ送出するものであるが､主搬送波復調部

と副搬送波復調部に分けられる｡ 

WEFAXVidどo 

2 4 K fl I 

W E F A X 
■ 

1
 

i	 Ti lこ こ r 1 e r 

1
0 O	 7 2 1< H I
 

1 6 8 1< fllI
 

T,	 ヽ 
fl24トトJ	 1 8 4 Ⅰ< I
 

072 4(トl	 1lI1hHz 瀬rI EKi

Fi. pcrm o AX sbc iradg7 Seta fWEF u arre n

vido & feunycneso u arree, rgec ovrinsbc ir 

3. 1 主搬送波復調部 

71O のI信号は､ 07.MHz F BPFを経てミキサで1.MHz


の第 2IF信号 となり､PLL型の復調器を使開して､2.4
 

KHzのAM波に復調 される｡


また､本復調部には､71MHzのテスト信号発生器が

ある｡ 

3. 2 副搬送波復調部

主搬送波復調部で復調 された2.KHz4 のAM波は､本

復調部でAM検波 されベースバンドのビデオ信号に復

調される｡ しかし､AM波 とビデオ信号出力のスペ クト

ラムは､Fg7に示す関係にあり､そのまま包絡線検波i.

した場合､副搬送波信号成分が残留することが考えら

れ､このためのフィルタの設計は周波数スペク トラム

が重複 しているため非常に困難である｡ これを避けて､

副搬送波信号 を一度 ビデオ帯域 より十分高い周波数 

84
(1.KHz)に変換 し､その後AM検波を行い解決 して

いる｡

各装置の性能をTal.be1に示す｡

既設のWEFAX系装置は､過去の技術報告にも掲載

されてお り､GMSシステム総合報告 (特別号Ⅰ-2)に 

FAX系装置 として紹介 されているので､参考にされた

い ｡ 

Tal. hrceitc fWEF dltr/e dltrbe1 Caatrsiso AXmouaosdmouaos 

Item 

Type of Modulation 

lnput Signal 

lnpui ド rpquency

Deどree o∫ Moduュatio∩ 

Max.Freque∩c∫ Deviatio∩ 

MainCarrier Fr印uenCy Deviation 

Input Level 

Sub Carrier ドrequency

Ma主n Carrier Frequency 

Output Level 

Output Signal 

Spurious Level 

Mcdulation/Dendulationr)istortion 

Stahi1ity o∫ Output Signal 

Start T ime of Carrier Transmission 

Sub Carrier 

Modu1ator 

AM 

BaseBandHEF4XSignal 

DC-1.(嘉KHz 

恥,･00 

1
 

1V｡ .V(5 町
川	 5 70二1


2.4KHz二0.1%
 

AOd 二0 加b7f 0):
h	 . (52二1%

2.4KHzAM
 

LessThan±6%
 

Carrier CarFier 

Modullator Demodulator 
ll.一.一.一･･････.一一一一-1-

冨 
FM FM - AAMM 

2.4KHzAM 71.0MHzIFSigna1 

2.4KHz 工 1.6KHz 

-

1XKHz｡_｡ 二0.加b】 

.dh (n i一e) 工■ 

71.OMHz . 
0T0.加h 

L 

71MHz

Jsub CarTier 
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16. DPC通信システム 

16.DPCtelecommunicationsystem 

Abstract 

Thissystem iscomposedoftheVISSR interfaceullit,monitoralldcontrolunit,automatic 

imaercre ll te nt,hvn hs Iismoio n otrlatmaiall yg eodradohruis aigteeu-t ntradcnoo uo tc yb


microprocessor､asshowninFig.1
 

Thesystem performanceistoprocesstheimagedataandothervariousslgnalswhicharesent 

from CDASviathemicrowavelinkbetweentheDPCandCDAS,andthenthesesignalstransmit 

totheDPCcomputersystem andprocessedFaximage(WEFAX)andothersaretransmittedto 

theGMSviaCDAS.Furthermore,WEFAX istransmittedbylandlinetodomesticusers.

概要 として出力 される｡ この信号は､FAX分配盤のバ ッフ

ァアンプで各回線 ごとに規定の電圧に補正され､各回

DPC通 信 シ ステ ム は､DPC計 算 機 シ ステ ム と 線 (2GHzマ イクロ端局､ 7GHzマイクロ端局､画像

CDAS､気象庁 と結ぶ地上通信施設である｡ 記録装置)へ向けて出力される｡

GMSは､CDASを経由して､2GHz帯PCMマ イクロ 画像記録装置に送 られるFAX信号は､FAX変換盤

波多重無線設備により､DPC計算機 システム と結 ば でA/D変換 され受画装置お よび自動現像機 との一体

れ､GMSの ミッションデータは､計算機に取 り込 まれ 化された自動処理 システムでフイルム上に記録 される｡

処理 される｡ 計算機で処理作成 されるFAX画像は､再 各回線の信号監視､回線制御および画像記録装置の

びCDASに送 られ､GMSを経てSDUSへ配信 されると 制御等は､管制 コンソールで集中的に管理 される｡ 

ともに､7GHz帯PCMマイクロ波多重無線設備によっ 1977年DPC発足以来､機器の新設､改造を経てその

て筑波山を中継 して大手町の気象庁へ伝送 される｡ 機能を果たしてきたが､一方では機器構成の複雑化を

DPC通信 システムは､これ らの無線設備 と､通信機 きたし､ また老朽化が著 しくなったので今回整備更新

能を監視制御するためのインターフェイス､回線監視､ を行った｡ ここに､DPC通信システムを紹介する｡ 

回線制御､回線試験装置およびFAX画像記録装置等で

構成 され､その処理機能は次の通 りとなる｡ l.更新整備の特徴 

CDASか ら伝送 される 1MbpsのS一一VISSR信号 は DPC通信 システムの機器は機能上､次の処理系に分

DPCの搬送端局装置から出力 され､VISSRインターフ けられ運用を行っている｡ 

ェイス盤に入る｡ ここでビッ ト同期､フレーム同期が

とられ､ 8ビッ トのパラレルデータに変換 されて大型 VISSR系､FAX系､監視制御 系､マ イ クロ回線 系 

計算機のHCCPへ出力 されるとともにデータレコーダ (CDAS-DPC系)

装置で磁気テープに記録 される｡ マ イクロ回線系 (筑波山系)､C-ADESS電報処理系

計算機に取 り込 まれたS VISSRデータはFAX画像

に変換 され､計算機 システムのD/Aコンバータでアナ 今回､更新にあた り既設 システムの運用過程で改善'

ログに変換 されて､各FAX信号 (HR-FAX､WEFAX) を要する事項及び業務の変革等を考慮 し 〔静止気象衛

三田貞夫､岡崎 司､安斉艮悦 SadaoMITA,Tsukasa()KÅZAKI,RyoetsuANSAI 
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星データ伝送監視記録装置〕 として､伝送監視制御装

置､管制 コンソール､画像記録装置の三装置を更新 し､

次の処理系において改善された｡ 特徴は次の通 りであ

る｡

･VISSR系

搬送端局装置か ら入力するS-VISSR信号の処理機

能 と機器構成をVISSRインターフェイス部に集約､冗

長構成 とし障害の一次対応､及び監視の容易化を計っ

た｡

･FAX系 

DPC計算機から出力するFAX画像信号の配信系は､

監視制御部に機能 と機構を集中させ､回線に予備アン

プを設け障害時の一次対応の迅速化を計った｡

記録系は､DPC保存FAX受画記録装置の記録現像部

構造の一体化 とフイルム記録処理工程の自動化､管制

コンソールによる機器監視制御及び明室による機器操

作が可能 となった｡

･監視制御系

主要機器の状態､入出力信号状況の検出及び制御信

号を監視制御部に集約 し､管制コンソールのコンピュ

ータ処理による､表示 と制御､切替､配信スケジュー

ル照合､表示等集中管理が可能 となり運用監視の充実

が図られた｡

上記更新機器部は処理系の主要部 をしめ､管制コン

ソールはシステム機器の管理運用の中心 としてその役

割を果たしている｡ 

2.機器構成

更新後の通信システム機器構成は次の通 りである｡ 

(Fg1参照)i.

静止気象衛星データ伝送監視記録装置 

(Teeo ncto ntr/oto ytm)lcmiuainMoio′CnrlSse

伝送監視制御装置 

(Monitor/ControlEquipment)

･VISSRインターフェイス部 

(VISSRInterfaceUnit)

･監視制御部 

(MonitorandControlUnit)

管制コンソール 

(System Console)

画像記録装置 

(FacsimileRecorder/ProcessorEquipment)

･FAX変換盤 

(FaxConverter) 

･FAX受画機 

(Faxrecorder)

･自動現像機 

(Automaticprocessor)

画像モニタ装置 

(ImageMonitor)

データレコーダ装置 

(TapeDataRecorder) 

2GHz帯PCMマイクロ波多重無線設備 (CDAS-DPC

系) 

7GHz帯PCMマイクロ波多重無線設備 (筑波山系) 

TSS端末装置 

3.機能 

3. 1 伝送監視制御装置 

(1VIS) S Rインターフェイス部 

CDASから送 られたS-VISSRに対 し次の機能 を有

する｡

･ビット同期､フレーム同期及び信号のシリアル/パ


ラレル変換を行い､DPC電子計算機 とのインターフ


ェイスの役割を果たす他､画像モニター装置､デー


タレコーダ装置に信号を出力する｡


･ドキュメン トデータの中から信号監視に必要なデー


タを抽出し管制 コンソールに出力する｡


･入力部をSIVISSR信号､データレコーダ､試験信号


に切替える機能｡
 

(2)監視制御部

･DPC電子計算機から出力されるFAX信号 を下記の

装置に出力する｡ 

SDUSユーザ向けにマイクロ回線 (CDAS-DPC系)

搬送端局装置にWEFAXを出力､本庁向けマイクロ

回線 (筑波山系)搬送端局装置のFAX伝送装置にHR 

-FAX､WEFAXを出力､DPC保存用フイルム画像

記録装置にHR-FAXを出力､外部機関配信用モデム

にWEFAXを出力｡

･入出力FAXを監視するためデジタルボル トメータ

で測定 したFAX信号の同期信号部電圧及び同期状

態､各装置機器ステータスを管制コンソールへ出力｡

･回線試験のための試験信号発生｡

･管制コンソールからの機器切替信号の各部への分配｡ 

3. 2 管制コンソール

管制コンソールのインターフェイス部である監視制

御部への制御信号出力､集約された情報の取 り込みを

行い次の機能を行う｡
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技術報告 (特別号 Ⅰ一通信機器編)

･各装置ステータスの監視 と表示及び制御

･S-VISSR､HR-FAX､WE-FAX信号の同期状態､

信号電圧の表示｡

･スケジュール照合 と表示｡

･回線用試験信号パ ターンの設定｡

･運用履歴データの収集 と出力｡

･冗長系機器の自動切替機能｡ 

3. 3 画像記録装置 

(1FAX変換盤)

DPC回線で入力する保存用HR-FAXに対し次の機

能を有する｡

･FAX信号のA/D変換｡

･受画機､自動現像機 と監視制御部 との制御信号のイ

ンターフェイス機能｡

･テストパ ターン信号の設定 と発生｡ 

(2)FAX受画機

信号入力によりフイルムの ドラム巻付及びコンベア

への排出は全て自動化 され､さらに次の機能 を有する｡

･操作パネル設定による階調濃度補正機能｡

･3ライン多重記録による画質の向上｡

･自己テスト機能のための受画信号発生｡ 

(3)自動現像機

自動現像機 と受画機 とはコンベアで連結 され受画機

から排出されたフイルムはコンベアによって自動現像

機に挿入される､ また次の機能を有する｡

･操作パネルによる現像時間､乾燥温度､現像湿度の

設定｡

･機器ステータスの管制 コンソール表示 と制御により

遠隔監視運用｡ 

3. 4 マイクロ回線 (CDAS-DPC系) 

CDAS-DPC間を結ぶ 2GHz帯 PCM多重マ イクロ回

線で､CDAS経由GMSとDPC電子計算機システムとの

信号送受を主たる目的 とした無線設備で次の回線で構

成 されている｡

･高速回線 

S-VISSR信号 (IMbps固定)
 

WEFAX信号 -i6KHz
(0 .8 )


･中速回線	 (1200bps)
 

PCMテレメトリ信号


リアルタイムテレメ トリ信号
 

VISSR運用情報
 

DPC情報､CDAS情報
 

コマンド､測距 ..ノ/履歴データ
 

標準周波数 (1KHz)
 

･低速回線	 (100bps)
 

DCPI信号 (4回線)
 

DCPR信号 (133回線 )
 

･電話回線 (.-34 )
03 .KHz


沖縄衛星回線 (1200bps′4800bps)


舶用レーダ回線 (1200bps)
 

3. 5 マ イクロ回線 (筑波山系) 

DPCIJMA間を筑波山を介 して結ぶ 7GHz帯 PCM

多重マ イクロ回線でDPC電子計算機 システムか ら出

力するHR FAX､lVEFAX信号の伝送､データ回線 

(9600bps)､沖縄衛星回線､船岡レーダ回線及び電話回

線で構成される｡ なお本マイクロ回線系は別項で記述

する｡ 

3.6 デー タレコーダ装置 

VISSRインター フェ イス部 を介してビッ ト同期 を

ヒられ上s VISSR信号(1Mbps)の記録及び再生を行

つ｡ 

3.7 画像モニター装置 

VISSRインターフェイス部からJIS VISSR信号､

また監視制御部か らのHR-FAX､WEFAX信号 を入

力 しA/D変換を行いメモ リー格納､及びD/A変換を経

て画像表示をする｡ 

3.8 TSS端末装置

マイクロ回線 (筑波山系上 データ回線による電報J)

集配信はDPC電子計算機 システムにより行われ伝送

処理は次のと打 )である｡ (Fig.2参照)

･電報受信処理 

C ADESSから送 られてきた受信電幸鋸ま ｢ADESSデ

ー タ集配信プログラム により一旦､一般気象報ファ

イルまたは運開報フアイ/レに格納 される､この両 ファ

イ/レを5分毎にさかのぼって検索 し､一般気象ファイル

については指定のヘデ ィングの ものを､運同報 ファイ

ル,については入電 したものを抽出する｡

抽出された電幸酎ま受信電文ファイルに書 き込 まれ入

電ブザーによる通告でTSS端末装置 によリファイル

読み出しを行いプリンターに出力する｡

･電報配信処理

配信電報はTSS端末装置を使って ｢電文作成集信プ

ログラム｣によりフォーマットチェックを受け作成を
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SATELL工T COTTTROL ～1OPERATION SYSTEM 
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行い配信電文への書 き込み及び記録 ファイルへ格納す 号 及 び W EFAX信 号 を､ CDAS (GMS向 け : 

る､さ らに ADESS配 信 フ ァ イル へ の 書 き込 み､ WEFAX)､気象庁 (JMA向け :HR-FAX､WEFAX)

｢ADESS集配信プログラム｣による伝送処理によりC- 向けに各マ イクロ搬端へ出力すると共に､HR-FAX信

ADESSへの配信が行われる｡ 号 (DPC向け :保存用FAX)をFAX変換盤 を介 して画

像記録装置に出力する｡

以下､次項 は今回更新整備 した各装置について記述 さらに､本装置を構成する各機器のステータスの抽

する｡ 出､ルー ト切 り替 えの制御等システムの信号状態及び

動作状態の監視を行い各装置前面及び管制 コンソール

4.伝送監視制御装置 に出力する｡ 以下に各機器構成､性能及び機能概要を

本装置は､CDASか ら送 られて くるS-VISSR信号の 述べる｡ 

ビッ ト同期､フレーム同期処理及びビットシリアルデ

ータをパラレルデータに変換 し､DPC電子計算機 シス 4.1 機器構成 

テムへ画像 データを出力する｡ (1)VISSRインターフェイス部 

また､DPC電子計算機 システムか らのHR-FAX信 VISSRインターフェイス盤 2台
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CASE1(NORlmL 

(1) PARALLEL OUTPUT 

E～ 

E3CAS

CAS

_ _=

l'り )Ho.20しTTP T 

Fig3 C. itrafitr gu on 

歪んでいるため同期をとり直す｡ 

olteompu rotpu utcon con

)監視制御部

監視制御盤 

(2

2台 S-(SV YNCユニット)

入力 されるS-VISSR信号は､シリアルデータのため 

C. シリアル/パラレル変換 

台

台

1

1台

(ソL
台

FAX信号分配盤

試験信号発生盤 

FAX変換盤 (画像記録装置用)

オシロスコープ

DPC電子計算機 システムに適合するようパラレルデ

ータへの変換処理を行う｡ 

d.監視データの抽出及び監視制御盤への出力 (SV 

パネル前面及び管制 コンソー/レのCRT上 に以下の

1 
台

台 

1 
1 

SYNC･SV-CHK･SV-DISTRユニット)ディジタルボル トメータ

ファンクションジェネレータ

項目を表示するために必要なデータを抽出する｡

4. 2 VISSRインターフェイス部 ･同期状態

･同期確立時間(1)概要

マイクロ搬送端局装置から入力 されるS-VISSR信 ･ビットエラーレー ト

号のビット同期､フレーム同期をとり監視制御盤及び ･伝送タイミング

DPC電子計算機 システムへ出力するための インター ･ドキュメン トデータの抽出 

フェイス部である｡ 構成されるVISSRインターフェイ e.波形モニター用S-VISSR信号の D/A変換 (SV-

ス盤は､冗長構成になっておりシステムの信頼性の向 CHKユニット)
 

上を図っている｡ f. DPC電子計算機用､画像記録装置聞及び既設画像


(S(2)機能 V

入力されるS-VISSR信号に対 し､下記の機能を持っ 本機能は､SV-DISPユニットからの制御による｡ ま

ている｡ た､本ユニットはマンマシンインターフェイスの機能

-DISTRユニット)モニター用の信号分配 

S-(SV YNCユニット)

入力されるS-VISSR信号､データレコーダ再生 S- 御操作やステータス表示のための制御を行 う｡ 

VISSR信号及 び試験 信号 発生盤 か らの試験 用 S- g. 2系統のVISSRインターフェイス盤間の出力切

a. 3系統の入力切替 を有 し､コントロールキーやパ ネル前面での入出力制

VISSR信号の中から 1信号だけ入力選択を行 う｡ 香 (SV

制御が行える｡

-DISTRユニット)Fig.3に示す信号出力切替

b. YNCユニット)

入力 されるS一VISSR信号は､雑音や帯域制限により 

S-ビット/フレーム同期検出 (SV

ig尚､VISSRインターフェイス盤系統図をF .4に示
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す｡ 

(3)動作

入力 されるS VISSR信号の内､選択 された 1信号

は､VISSRインターフェイス盤のSV-SYNCに入力 さ

れる｡ ここで､ 2逓倍 され最小660KHz(1MHz)成

分が取 り出 される｡ さらに､タンク回路で矩形波の高

調波成分を除去 し正弦波を出力する｡ さらに､矩形波

に波形変換 を行 いPLLで位相同期 を とり 1/ 8分周

し､再生 クロックを抽出 しビット同期が とられる｡

ビ､ソト同期確立後､ ビッ トクロックとデータの同期

をとりフレーム同期の一連のシーケンスにはいる｡ こ

の シー ケンスは､制御信号 に よ り制御 され る｡ S-

VISSR信号の同期部は､ 15段M系列 PNコー ドか ら成

る同期 コー ドを検出しデータのワー ド位置を決定する｡

内部発生 したPNコー ドと入力信号であるS一VISSR信

号を 1ビッ トづつ比較 し64ビッ ト間の不一致の数をカ

ウン トし､ 4ビッ ト以上の場合には､同期が確立 され

ていない と判断 し確立 されるまでシーケンスを繰 り返

す｡ また､ 4ビッ ト以下の場合には､同期が確立 され

た と判断 し同期部の15ビッ トall〟1〟を検出 し同期部

の終わ りを判断する｡ また､この期間中に､監視項 目 

である同期確立時間 とビッ トエラー数の検出を行 い 

SV-DISTRユニッ トを介して監視制御盤へ出力す る｡

管制 コンソールでは､同期確立中の総 ビッ ト数 と上記

ビッ トエラー数によりビットエラーレー トを計算 し､

ビッ トエラー数 とともに画面上に表示する｡ 

all"1 を検出すると､そこを 1ラインの画像の始〟

まりとしてS-VISSR信号の監視のための各種制御動

作を開始する｡ 

6bit/W (VIS画像領域)､ 8bit/W (IR画像領域)

のワー ドクロックは､VISSRインターフェイス盤の主

なコン トロールを行 うROMのア ドレスカウンターの

クロックとして使用され 1ライン中の画像域のワー ド

数をカウン トしてお り､ 1ラインの最後でラインエン

ドを検出 しフレーム同期部 を初期状態にセッ トする｡

このようにして､シリアル画像データはデスクランブ

ルされた後､ 8ビッ ト毎の 1/0反転後､IR画像等の 

8bitシリアルデータは､ 8bitパ ラレルデータに変換

される｡ またVIS画像等の 6bitデータは､ 6bitシリア

ルデータのMSB側 2bitを〟0〟として 8bitパラレルデ

ータに拡張 された後､HCCP (DCP電子計算機)に出

力する｡
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伝送タイミングは､内部で発生する100KHzクロ､ソ

クを使岡しその周期が測定 され､600msで自走するカ

ウンターにより670ms以上たっても新たなラインスタ

ー トがない場合､ロックオフと判断 しこの情報 を管制

コンソールに出力､表示する｡ 

SV SYNCで発生する波形モニター用の トリガは､ 

300mVに変換 され､また､8bitパラレルデー タはD/′A

変換 され､AMPにより 0-300mVのアナログ信号 と

し波形モニター用のS-VISSR信号 を出力する｡

出力信号であるS-VISSR信号 は､画像 モニ ター向

け､DPC電子計算機向け､画像記録装置 (FAX変換盤)

向けに出力選択制御信号により､出力選択 される｡

画像モニ ター向けの画像デー タ信号は､一度バッフ

ァリングされた後､制御信号によりゲー トがかけられ

画像 デー タ領域以外のデー タはall"0 に設定 され〝

る｡ この信号は､レベル変換 され制御信号 とともに画

像モニ ターへ出力 される｡

次に､DPC電子計算機向けの画像データ信号は､バ

ッファリングされた画像データに対する処理は上記画

像モニター向けと同様であ り､二の信号 はHCCP#1向

けおよびHCCP#2向けとしてレべ /レ変換 され制御信

号 とともにDPC電子計算機へ出力 されるO

次に､画像記録装置向けの画像デー タ信号は､一度

バ ッファリングされた後､制御信号によりゲー トがか

けられ画像データ領域以外のデータはall"0′′ に設定

される｡ この信号は､REC‡1向け (FAX変換盤#1向

け)及びREC#2 (FAX変換盤#2向け)としてレベル

変換 され制御信号 とともに画像記録装置へ出力 される｡

これ ら出力信号の切替動作の制御は､SV-DISTR1 

(画像 モニ ター向 け出力信号 の切替制御)及び SV 

DISTR2(DPC電子計算機向け､画像記録装置向け出

力信号の切替制御)にて行 う｡ 

4. 3 監視制御部 

(1)概要

監視制御部 は､CDASか ら送 られて くるS-VISSR信

号及びDPC電子計算機 システムか ら出力 されるHR-

FAX､W EFAX信号等の画像信号 を集約的に制御監視

を行 う部分である｡ 

(2)監視制御盤

管制 コンソール との インターフェイス郡であ り､冗

長構成 (監視制御盤- 1と管制 コンソール - 1､監視

制御盤 -2と管制 コンソール -2がそれぞれ対応) と

なっている｡ 各盤の機器状態及び信号状態等の監視デ

ータはすべて本盤に集められたの ち管制 コンソールへ

600ms間期で出力する｡ また､管制 コンソー)L,か らJ)刺

御信号 も全て､本盤 より各盤へ分配 される｡ 

a. 機能

本盤は､下記の機能 を持 っている｡ 

(a)S-VISSR信号伝送状態監視のために､S-VISSRド


キュメン トデー タの一部及び監視データの収集､編


集 し管制 コンソールへ出力する｡
 

(b)FAX信号 (HR FAX :4系統､WEFAX :3系統 )

の同期状態の監視及びその情報の管制 コンソーー′Lへ

の出力｡ 

(C)装置各部のステー タスの収集及び管制 コンソール

への出力｡ 

(d)管制 コンソールか らJ)Jレー ト切替制御信号J)各部

への出力｡ 

(e)現開 /待機系切替制御｡

尚､監視制御盤系統図をFig.5に示す｡ 

b. 動作 

VISSRインター フェイス盤 よりのS一一VISSRデー タ

及び クロック､ラインスター トを入力し､バ ッファメ

モ リに常時データの書 き込みを行 うo

書 き込み動作は､ラ インスター トによりメモ り開ラ


イトア ドレスカウンタをクリアし､ これを基準に常に


ア ドレス "0′′より順にデータを書 き込んで行 く｡ (8


ビッ トパラレル､アスキーコー ド､ メモ リア ドレス 1
 

KB)以後､S VISSR勤作中はこれの繰 り返 しとなる｡


読み込み動作は､Ⅰ/0制御 により読み込 みモー ドと

なった場合､ メモ リ一間 リー ドア ドレスカウンタの ク

リアが解除され､管制 コンソールより読み出 しがかか

る毎にア ドレス やo"より順にデータを読み出す｡

読み出し､書 き込みが同時にかかって も順次制御 さ

れる｡ 読み出し､書 き込みは常に 1MHzのサ ンプ リン

グで監視 され､バッファメモ リのデータ入出力を切換

えている｡ 

FAX信号分配盤 よりHR-FAXのデータを入力 し､ 

HR-FAXフォーマ ッ ト上の1.5 プレカーサ)を87KHz(


フィルタで抽出し､このレベルをコンパレータで検出


する｡ これにより､プレカーサはほぼフィル タの遅れ

を含め､出力区間をLOW レベルでコンパレータより出


力する｡ このレベルの変化開始点か らタイミング発生


郡でデ ィレーを発生 させ (約33 ) -.ms､HR FAXフォー

マ ッ トのシンクパルスの立下 りに合わせて約 1.5msJ)

同期信号検出ゲー トを出力する｡ この信号 とシンクパ

ルスの立下 りで発生する 1〃Sゐパ ′レスとANDをとり､ 

sYNCとして検出する｡ また､450HzENDTONEは

検出レベルとして管制 コンソールへ送出 し､同管制 コ

ー144-



1

技術報告 (特別号 1-通信機器編) 

lNPL'1 C NNE(1 CTOR I0 BUS 
o 
LL
コ
H
tti

I - /F〔" 日 警 

)
1 

n
LL
S士ト S-＼rI/F( 

S 

n 

q 4 

S 

∑
O 
t
l
L

∝
o
LL
⊃
g
l
∝
L
S
T
(J
1
V
N
E)T

山 

d
O

g

t
r 

t
l
L
L 

GM S IN 

=
)
N

 ̂
S

I
X
V
J
l
rA

3 

r

(
∑
l

lV
)
S 

H
L･i

U
N
E)

}､TRIC.三ht

SINAL 
IうrRBUTL" 〔

｢ 'LRr R()

仁;

爪ltt

1,
H)S
Ot

[
) 

N

.
S

I
〓

lVnTTRIGJ209 
S 

I 

U 

I 

卜＼､こ

＼ V

N 

(

〜 

) 

I

)
N
.L
S
-
X
V
J
I
≡ 
1

f
) 
T 

S 

∑
O
t
lLi 

MDN TRIG 0 

一一 j
N

 ̂
S 

X
V
J
I
と
H 

r

-
LIPLr-し兄TPLTI CONhTECTOR 

RSりN LL＼r_fJ
O

JTTER)tTIHし)r,
I 

TLll 'I CONNECT R

lh

/勺) 

( 

l T ( 10R 

LI

(二T｢Ih'L

Lj10

'し 

/'f
1
N 
U 

〜 
O
Z
K 
]
)
(
Z
つ
Z
S
コ 

(60
-

＼'r-S-･1

N 

fト S_日 ,r〔 (
こ 

l
(
】 

 ̂

V 

l

d

S 
l
u

S 

r
ノPL'h'

) 

J2
AG NCI

trr& coniaFig. okd g5 Blc itram ofmon o ollerpanel

ンソー ′しこ二送出 され るLOCK OFFの タ イミン グで 信号､WEFAX信 号を､CDAS､気象庁､及び画像記録

ENI)TONEの判定 を行 う｡ 装置へ分配 し､ レベ ル調整後 ､各回繰別に出力する｡

二言､レベル,監視開 トリガ信号は､ロ､ソクオン状態1'J. また､パ ネル前面 には､Uリンクが設 けられてお り障害

か ら出J]を開始 し､ タイミングROMよりつ くられ るO 発生時等 に各回線の予備系への切替 えが行 えるように

同様 言､FAX信号分配盤 より入力 されるWEFAXの 配慮 されている｡ 

デー タ亡上 WEFAXフォーマッ ト上の300Hz(起動信 a. 機能

早 )をトーンデテクタで検出 レベ ルを発生 させ る｡ 次 入力 されるFAX信号 に対 して､下記の機能 を持 って

に ニ J~)レ ベルJ)変化開始点か らタイ ミング発生部 でデ いる｡ 

(a

(b

)各回線別の レベル調整及び信号分配 

)オシロスコ-プでJ)波形モニ ター及びデ ィジタル

イし-を発生させ (約 3秒 )､デ ィレー後約 2秒の区間

ハ JLスを発生 させる｡ この間のシンクパルスの立下 り

ボル トメー タでの入出力 レベ ル測定のための FAXパ ルスがSYNC 

50 

LSが発生すると､立 下りに合わせて 1F

PLSヒして送出する｡ この 2秒間出力 しているSYNC 信号､S-VISSR信号の選択｡ 

また､4 )試 験 信 号 発 生 盤 か らの テ ス ト開IiR-FAX､(C

WEFAX信号の入力切替｡ 

PLS言 より､次段 にてロックの判定 を行う｡

L,HzENt)TONEは検出レべ J として管制 コンソール

,に送出 されるLOCKOFF (d)本盤の ステー タス情報の監視制御部への出力｡し.･＼玉出 し､同管制 コンソール 

vT)夕 (ミングてEND TONEの判定 を行 う｡W EFAX 尚､FAX信号分配盤の系統図をFig.6に示す｡ 

二才,, ⊥るLOCK OFFO)タイミン グはLOCK ONか ら b.動作 

F-ItR

DPCの 2系統が入力 され､試験信号発生盤か ら 1系統

AX信号 はDPC電子計算機 システムか らJMA､i)内部 =7(ンクロック (250ms間期)をカウン トし､所

30定 J)佃 8 

F-

カウン ト)をカウン トアップ後､LOCKON

FAX信号分配盤 

AX 

ステー クスをOFFにしている｡ 入力 され計 3系統 入力 され る｡ 入力 され た信号 は､ 

(3)

DPC電子計算機 システムか ら入力 されるHR

FAX一一AMP内で75r之で終端 された後 3系統 (外部､監

視制御盤､画像モニター)へそれぞれ出力 される｡

14- 5-
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wEFAX信号はDPC電子計算機 システムか らGMS､ 

JMAの 2系統､試験信号発生盤から 1系統の計 3系統

が入力される｡入力された信号は､HR-FAX信号 と同

様の処理及び同様の回線に出力される｡ また､GMS信

号に関 してはさらにBUFFAMPにより 6系統 に分配

できる｡ 

Fig.6中{}部は､波形モニターポイン トでアナロ

グモニター切替部により任意のポイン トを選択できる｡

選択 された信号は､一旦アンプにてバ ッファリングさ

れ､オシロスコープへ出力される｡ 切替信号は､監視

制御盤から入力される｡ また､ トリガ信号は､管制コ

ンソールより､画像モニタ一周FAX-SYNC信号を分

配 し､FAX信号分配盤へ入力 され分配盤では､オシロ

スコープの表示選択信号 を用いてFAX-SYNC信号

の選択を行い､選択 された信号 をオシロ用 トリガとし

てオシロスコープへ出力する｡ また､S-VISSR用の ト

リガ信号はVISSRインターフェイス盤 より入力 し､オ

シロス｣ -プの表示選択信号を用いて切替制御 を行 う｡

電圧モニター信号は､前述の波形モニターポイント 

と同一のポイン トをモニター (S-VISSR信号のモニ

ターを除 く) している｡

トリガ信号は､監視制御盤にて選択 された トリガ信

号をそのままデジタルボル トメータへ出力する｡ 

(4)試験信号発生盤 

S-VISSR信号､HR-FAX信号､WEFAX信号のい

ずれかの疑似信号を管制 コンソールからの制御により

発生させシステム機能のチェックに使用する｡(各試験

信号については､電気的特性の項参照｡) 

a.機 能

本盤は､下記の機能を持っている｡ 

(a)本盤 と管制コンソールとのインターフェイス 

(PC-IF-Ⅴ ユニット) 

(b)PC-IF一Ⅴユニットを介 して管制コンソール

から送 られて くる制御信号により､各データの

書 き込み､読み出し及び疑似信号の発生 (TEST 
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Fig.7 Blockdiagram o

S-VISSR 

S-VISSR 

0

0 

1

2 

UT 

UT 

UTFAh屯 XO
HR FAX OUT 

EXT CLK IN 

_ 

iststef gnal leanptaereng or

1月0､ 1 25/1

2.KHzの BRCLK(ビッ トレー ト クロック)

0に 分 周 し て､そ れ ぞ れ 1MHz､900SIGGE＼ 1 ユニ ッ ト) 

KHz､ 7(cl毒酎以信号発生のための ビッ トレー トクロック､

ヒ 7セ′レクロックの発生及び各疑似信号の外部 を作 り､入力 したモー ドセレク ト信号 によ り上記 3つ

I/ンクーフェイス (TESTSIGGEN2 ユ の クロック､ または外部 クロックの うち 1つを選択す
二 )

itit､ 6b

周の PXLCLKを作 る｡ HR-FAX､WEFAX疑似信号

BRCL /6､1/8Kはさらに 1 に分周 し､ 8b

ig

ノ 1､1 る｡L

尚､試験乍号発生盤の系統図 F ･7に示す｡ 

岡の PXLCLKを使周するが､ itの場合 は､つねに 8b

S-VISSR疑似信号の場合は､ 8b /6bitit

itIF

管制 二ン ノー ,日こおいてテス トパ ター ン信号 を選択 cLKを使開する｡ 8bitCLKか ら 6bitCLKの切替 え

両岡の PXL b.酌 巧言

は､TE STSIGGEN lか らの 6b SEL信号 によって,､PC- -Vにおいてデータ､ア ドレする 二 土 .二三 ･ 

行う ｡ it｣I.,F信号 をTTLレベルに交換 し､ 4b のア ドレ

ス信 号 DATA SELO-3)をTEST SIG GEN lで

検出 ∴ J ､ソフセ レク ト信号 (各データの書 き込 み､ (5)FAX変換盤

ス､銅

本盤 については､画像記録装置の項で述べる｡読み:上 it､ ステータス設定)及び 8b パ ラレルの疑似

信号÷一 夕を発生 させ TESTSIGGEN 2に出力す る｡

J ,場 合､S- (6)オシロスコープ及びデ ィジタルボル トメー タ IS～, itSR疑似信号 は 8b パラレルか らシ

リ7 ,,∴ 二変換後､ラ インナンバーをシリアルデータで S-VISSR信号､ HR-FAX信号及 び WEFAX信号

付加 ∴ 主上 HR-FAX､WEFAX疑似信号 は､ 8 を､オシロスコープ及びディジタルボル トメータによ

ニ 

,Lデー タを TEST SIG GEN 2よ りの PXL り信号 レベルが測定 される｡ デ ィジタルボル トメー タ

/9

itb

CLK (ヒクセル クロック)で一度ラッチ したのち出 の測定値 は､ GP-IBを介 して管制 コンソールによ り

力す る二 集中表示監視 を行 う｡ 

､ 

ノ､ラ し 

TEST SIGGEN 2では､ 9MHz水晶発振器 を 1
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-T＼'

e/㌔
"DF5

･''
▲＼瓦L/7::-I-I----I-- ∴ニー一一

管 制 コ ン ソ ー ル ･ハ ー トウ ェ ア 枕 成

＼'IS S R イ ン ター フ ェ ー ス 盤

H R I F A X蛮 拍 盟

】監視制御盤 iF試験は号発生盤L- ---l-L- -___ --- --
｣デジタル･ボルトメータ

Fig8 Shmai iga fhrwae. ce tcdarm o ad r

configuration 

(7)ファンクションジェネレータ

試験信号発生開外部 クロックJ~試験信号発生盤へJ) )

供給及びFAXアンプ調整信号の発生に使閏する｡ 

4.3 性能

以下に､本装置の主性能 を述べ る｡ 

(1)VISSRインターフェイス盤

●入力デー タ信号	 SIVISSR (NRZ-L) 

●データ伝送速度	 1Mbps固定 

●デー タ量


赤外 ドキュメン ト 8ビットx256ワ一一ド
 

赤外デーク量 8ビット×6688ワー ド
 

可視 ドキュメン ト 6ビッ トX64ワー ド×4
 

可視データ量 6ビッ ト×13376ワー ドx
 

i 

●入力 インピー ダンス	 lOOn±20% 平衡型

●出力 タイミンブ	 ワー ドクロック 

●出力インターフェイス	 CCITT X-27

●通信方式	 単向通信方式 

●出力信号形式	 NRZ-L 

●ビッ ト同期方式	 PLL位相同期方式 

(2)FAX信号分配盤 

a.入出力画像デー タ種類 

(a)HR-FAX系

●入力信号	 DPC電子計算機システム

監7早年̀ 懲 ･ 敏男
乍号監

/(

畑 乍L.部 処 甥 

申
器 入 = ◆:軒 一部 処 確

時を菅母FI甲L

OP一IB別解 称 呼

日J時l設竹4fJ定男 

Figg ce ticdagrm o sfwae. Shma i a fot r

c(niuain)fgrto

●出力信号	 JMA (気象庁)向 け 

DPC (保存開)向け 

GMS向け (64.1.5廃 1ヒ) 

(b)WEFAX系

●入力信号	 DPC電子計算機システム 

●出力信 号	 (iMS (机開局)向こ十 

JMA (気象庁)向 け 

b.電気的特性 

(a)HR-FAX系

●入力 インヒー ブンス	 750±20% 不平衡型 

●信号 レベル	 1 Vo p

●信号形式	 ベースバンド･アナログ信

亡二コ 
Tj-

●最高画問波数	 21KHz 

●S N比	 40dB 以上 

●増幅器間波特性 -30KHz ± 1dI3以内0
(b)WEFAX系

●人力 インヒーブンス	 750工2O% 不平衡型 

●信 号レベ ル	 1 Vo-p

●信号形式	 ベースバンド･アナログ信

号 

●最高画間波数	 1.68KHz 

N比 (d 以 ヒ●S′	 4)B

●増幅器間波数特性	 0-4KHz ± 1dB以内
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(3)試験信号発生盟 

a.テス ト信 号 

(a) VISSR信 号

●一定階調波形

●縞模様波形 (縦縞模様 )

●縞模様波形 (横縞模様 )

●連続階段波形

階調設定 0-9 

0と最 大 レべ Jレ及び 0と半

値の方形波

間期設定 2､4､6､ 8､ 16､ 

32､64ワー ド 

0と最大 レベ ル,及び 0ヒ半

値の繰 り返 し送査

間期設定 2､4､6､8､ 16､ 

32､64ラ イン 

0と最大 レベ ル まで 1レベ

ルステ ップで増減する直線

階投沌 F之ゾ0-255(IR㌦ 

にlラ インに各 1回出力 

5.管制 コンソール

本 コンソー ルは､静止気象衛星 デー タ伝送監視記録

装置 Uリ監視 ･制御機能 を集約化 し､運 用の一元化 を行

うもJ)である｡

伝送監視制御装置及び画像記録装置の各機器の動作

状態並びに伝送信号状態の監視記録 を行 う｡ また､一

部の機器の自動制御 を行 う機能 を有 し､パー ソナル コ

ン ピ ュー タ及 び 周辺機 器 と監 視 制 御 ソフ トウ ェア 

(MS-DOS上で動作)か ら構成 され る｡

ソフ トウェアは､各機能単位のモジュール化により､

処理の効率化 ･拡張性 を図っている｡ また､変更の可

能性のあるパ ラメー タについては､デー タベー ス化を

図 り柔軟性 を持たせている｡

0-63( S)レベ ル間 を16 本 ソフ トウェアによる管制 コンソールの主要機能 を'I＼′

ステ ップで増減する指数階 以下 に述べ る｡

段波 

●ピッ LL一 卜 1M bps±10% 可変可能 ●各装置代態の監視表示及び制御｡

●各信号 (S-VISSR､ HR-FAX､WEFAX信号)

(b)FÅⅩ信号 の状態監視 (スケジュール との照合 を含む｡)及び

1ーDC0-1

●間沌否/特 性調整 用信号 正弦波､方形波 0( -

表示｡●利 得調整里信 号

171

0-31 ●試験信 号のバ ター ン設定｡

●履歴デー タの収集及び出力 ｡

●一定 l 調波形

●縞頂環書形 0と最大 レベ ル､ 0と半値 ●スケジュールの表示｡

EEIL 階調設定 

レべ ノレ ●冗長系 自動切替｡

周波数 0-21KHz 上記J)機能 を育する本 コンソール,の構成､機能及び

●連続段 [皆汚形 32階調 性能 を､以下に述べる｡ 

JL+r

･上部信号 ､監視デー タ入出力(C

1.-p●E]/ ±0 %i
5.1 構 成 

(1)監視制御 ソフ トウェア 2式 

1 VoJL安定度 以下ミ 

(2〕管制 コンソール- 1 

CPU本体 1台

式;,

､･

●信号拝 
ヤ'TTLレ

it

16bit

4bア ドレス 

l,/Lこ デー タ 

]s

) 1台 

コマ ン ドは負論理 CRT (デ ィスフレイ) 1台

600Lm 毎 

loト/0拡張ユニ ッ ト (PC-P5種コマ ンド 

キーボー ド 1台●監喝 -;一一 7送出 

it16( b パ ラレルデー タバ ス

形式) 1台 

プ リンター (含む､プ リンターバッファ) 

1BGP- 切替器 1台

(3)管制 コンソーールー 2 

it14●デ
(d)監視デー タのメモ リ機能 

ー ?琶 Kb

(e)波守雄IJ定 トリガー発生 CR11(デ ィスプレイ)

● トリガー レベ ル TTL キーボー ド 

● トリガー レベ ル間隔 Hレベ ル用､ Lレベ ル用共
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プリンター (含む､プリンターバッファ)
 

1台
 

5.2 機 能 

(1)ハー ドウェア構成

管制 コンソール内または､管制コンソールより入出

力制御 を行 うハー ドウェアの構成をFig.8に示す｡

管制 コンソールは､管制コンソール - 1及び -2よ

り構成されるが､同一の構成機器を 2式用いて操作を

行 う｡ 外部ハー ドウェアは､ 1式の管制コンソー ルに

対 して､ 1つの インターフェイスを持つもの とし､他

系管制 コンソールとの排他制御は原則的に行わなし)｡

但 し､デジタルボル トメータ間のGP-IB制御 は除 く｡

尚､ 5インチフロッピーディスクドライブは､プログ

ラムの保守及びデー タ変換等に使関するものである｡ 

(2) ソフ トウェア構成

監視制御 ソフ トウェアは､ メイン機能モジュー/レと

サブ機能モジュールにより構成 される本 ソフ トウェア

の構成をFig.9に示す｡

以下に､本 ソフ トウェアの概要を述べる｡ 

a.信号監視制御処理

本処理は､各信号 (S-VISSR､HR-FAX､WEFAX

信号)及び機器状態の監視データの受取 ･チェック ･

状態のCRT表示に関する処理を主に行い､この他､マ

ンマシン制御及び制御要求に対する制御実行管理処理

を行 う｡ 

b. 機器入出力制御処理

本処理は､600ms毎の各信号及び機器状態の情幸臥こ

関 し､運用機器状態表示制御処理 ･信号監視制御処理

系データの処理及び処理結果の履歴登録要求発行等､

信号及び機器状態の入出力制御処理を行 う｡ 

C. 運周スケジュール管理制御処理

本処理は､運周スケジュールの表示 ･更新登録及び

スケジュール表示部の時刻により自動更新処理等､運

用スケジュールに関する制御を行 う｡ 

d. 履歴管理制御処理

本処理は､監視対象データの状態変化のファイリン

グ及び蓄積された履歴の出力処理を行 う｡ 履歴内容は､

運用及び信号､機器状態の変化である｡ 

e.試験信号発生制御処理

本処理は､試験信号発生盤に対 して､S-VISSR､HR 

-FAX､WEFAX信号の擬似信号発生制御を行 う｡ 

f.データベース管理制御処理

本処理は､各回線の接続状態 ･リミット定数 ･スケ

ジュールの参照及び登録 ･変更処理を行 う｡ また､登

録 ･変更 されたデータに対する良否の判定及びソフ ト

ウェア動作環境への展開を行 う｡ 

g. 時刻管理処理

本処理は､本 ソフ トウェア動作中における200ms毎

の リアルタイム日付 //時刻表示機能､600ms毎の入出

力制御処理要求発行等､時刻 ･時間に関する要求は全

て本処理経由で行われる｡ 

h. GP-IB制御処理

本処理は､HR-FAXまたはWEFAX信号の検出時

にデ ィジタルボル トメータを制御 し､各信号の電圧測

定を行 う｡ 各信号の最大/最小値 を計測後デー タ処理

し運開画面上に表示する｡ 

1. 日付時刻設定処理

本処理は､監視制御メイン処理中で行われ､日付 ま

たは時刻の再設定を行 う日付 ･時刻設定画面に関する

制御処理を行 う｡ 

(3)画面運用

運岡は､マンマシン形式でありCRT上に表示 される

画面で行われる｡ 本 ソフ トウェアで表示する画面を以

下に示す｡ 

a. 運用画面 (機器状態表示及び監視制御運用)

静止気象衛星データ伝送監視記録装置及び関連機器

の監視状態 ･各信号の監視状態が表示 される｡ また､

運用機器の選択､各信号のモニタ (オシロスコープに

表示)選択等､手動制御 (リモー トコン トロール)が

行える｡ 

b. 運周スケジュール画面

運周スケジュールの表示及び選択を行 う｡ 衛星の運

用は､年間を通 し数種類のスケジュール (通常運周 ･

食運用 ･台風観測等)で行われるため､ これらに対応

するスケジュールを入力してお くことによりリアルタ

イムで対応が可能であり運用スケジュールのチェック

が､画面で行 うことが出来る｡ 

C. 履歴出力指示画面

各機器 ･各信号状態の情報を格納 してあ り､後に解

析が必要 となった場合に出力する｡ 本画面で､格納 さ

れている範囲 (日時)内で時刻を設定することにより､

履歴データが出力 されプ リンターに印字 される｡

履歴出力には､状態取得タイミングの600ms毎の全

監視データを選択 ･出力するもの と､エラー発生時の

みの履歴出力のいずれかを選択できる｡ 

d.信号設定画面 

S-VISSR､HR-FAX､WEFAX信号の中の任意の信

号を選択 し､その信号のパラメータを画面上で設定す

ることにより試験信号を発生 させ関連機器の保守に使 
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用する｡ 

e. デー タベー ス更新画面

本画面により､ リミッ ト値の変更､スケジュールの

設定変更､Uリンク接続状態変更､アノテ-ション設定

変更等が行える｡ 

f.時刻設定画面

本画面ここより､日付/時刻の設定 を行 う｡ 

g. 終了画面

本画面言より､プログラムの終了を指示する｡ 

h. DPC監視制御伝送 タイ ミング履歴出力画面 

g項J)監視制御 ソフ トウェアの終了を実行 し､MS-

DOSシステムへの復帰後､伝送 タイミング履歴プログ

ラムを起動することにより､ファイルに蓄えられた約 

2日分∴十三送 タイミング履歴 をCRTまたは､プ リンタ

ーに出力丁る｡

伝送 夕 / ミング履歴は､運用スケジュールの開始 ･

終了叛態､運弔スケジュールの開始 ･終了のタイムア

ウ ト叛悪 臭二で信号のロック ･エン ド状態をファイル し

た し )てJ-}･工 エラー状態が生 じた場合 にはアスタリ

スク ､*)で表示 される｡ これにより､運用 スケジュ

ー/し))亘態 (変更 ･休止等)及び信号の状態 を確認出

来 るニ 

6.画像記録装置

概要

本装置二王､DPC電子計算機 システムにより作成 され

る保存唱FÅX画像 を監視制御装置 を介 し自動的 にフ

ィ′し∴ 二記録することを目的 としている｡ 

6. 1 構成

画像言己録装置 2式

･FAX変換盤 2系 

･FÅⅩ受画装置 2系 

･自動現像機 2系 

ー/ベ ア●~1 2系 

･二二 ､ソトクーラー 2系 

(Fig.10参照) 

6. 1 性能及び動作2

(1F1).Ⅹ変換盤

本装置ム DPC電子計算機 システムより出力 され る 

FAX信号 J)FAX受画装置 とのインターフェース郡 で

あ り監唱制御装置内に設置 され､主にA/D変換部､テ

ス ト信号発生部､制御部 により構成 される｡ 

Tplet､ominucaしion
 

A.Lo iLr
M-oウ1-t0三/--oロt-rl-1-E-q-ip---enLr
l C 0 um-

rIn o&
 
Con亡ro11er


工/0 BUS
 

B.トloni亡orh 
Con亡rOllpr
 

l/0 BUS
 

HR-FLU Signal 

Fi.0 Fci l eodrytmg1 asmiercresse

(Fi.1g1参照) 

a.機能 

(a)入力 したFAX信号 (lVmax､64階調 )を同期検


出､A/D変換 を行い 8bitのパ ラレルデータ として
 

FAX受画装置に出力する｡
 

(b)制御部 において､FAX受画装置､自動現像機 との

ステータス信号､制御信号の入出力を行い､操作 は､ 

Ⅰ/OBUSにより監視制御盤 を介 し､管制 コンソール

からリモー ト操作で行 う｡ 

(C)テス ト信号発生部 より､ノイズや ドリフ トの無い

デジタルでテス ト信号を発生 させ､FAX変換盤 より 

FAX受画装置 までの伝送路 を含めたFAX受画装置､

自動現像機のメンテナンスに使用する｡

また､その他の機能 として同期信号無 しで外部テス

ト信号 をFAX受画装置に記録す るフ リー ラン機能

により､ファンクションジェネレー ター等を用いて 

o/-1Vの一定 レベルの信号 を設定 入力す ることに

上り､ FAX受画装置への一定 レベルの画像 デー タ

として記録 を行い､FAX変換盤､FAX分配盤のFAX-

AMPの安 定度の試験､ 及び入力 レベルに対する画

像記録濃度の試験に周いることが出来 る｡ 

(2F)AX受画装置


主にPIX-DATA (1pix/byte)の処理を行 う画像処


理部､ レーザー光 による記録 ･走査 を行 う記録部､フ


イルムの搬送 ･巻付 を行 う機構部､ また､ これ らをコ

ン トロールする制御部 により構成 され､FAX変換盤か

らのPIX-DATA､及び制御信号 を入力 し､フイルムの

フイルムマガジンか らドラムへの搬送 ･巻付 け ･受画

記録 ･自動現像機への搬送を行 うコンベアへの排出等

をCPUの自動制御 により行 う｡ 

(Fi.1 g1参照)g1及びFi.2

a.機能 

(a)更新前のFAX受画装置では､ ドラムを主走査方向 
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iag

)動作状態表示 ･制御は､本装置操作パ ネルのテン

キー操作 とLED及びLCD表示により行われ､また､

同時に管制 コンソールのCRT上 にも表示 され集中

制御が行える｡

たとえば､障害時には､アラームと共に操作パネル

上に異常表示がなされ､さらに本装置管体内の保守

パネルと管制コンソールのCRT上には､障害の状態

drR-ra

とLCD表示により､31種の階調補正テーブルの設定

を行 うことが可能で任意に選択することが出来､ま

た独自のテスト機能を持ち本装置単体で32階調､16

階調の階調テス ト､グレイテス トが行え､受画フイ

ルムの濃度､階調の直線性等の品質管理が行える｡ 

m ofFAXunc eco er 

I汁 (1T,1LllTい ILrl･し
Fil ldbm ･ いr tiいZ7lPLl 1-L､ 

Urn ｢lrLlL 

.2 01Fig hema ofutwa
が16進表示によりなされ､障害表示 リス トにより障FAX- er

害の箇所､状況を把握出来る｡ 

に回転させ､光源を副走査方向に移動させて記録を b.性能 

行っていたが､本装置では､ ドラムを副走査方向に 0rrp

4210

(a

(b

(Clacaiticts

)走査速度 400 m相 当 p

)走査線密度 .本 /mm相当 (実効線密度3

(b)光源 となるレーザー光の変調方式は､音響光学効 本/mm､ 3ライン多重記録 ) 

Op - )感材 

(実回転数 120 m,3

移動させ､光源を主走査方向に回転 させて記録を行 ライン多重記録) 

261.っている｡ 

45

He-Neレーザ果を利用 したAOM方式 (A lModu 感光銀塩 フイルムcou -

iton)を採用 し､安定 した受画記録を行っている｡ 5×588mmカッ トタイプ 

(C)記録走査は､ 3ラインの多重記録を行 うことによ

り走査線密度が 3倍 となり､走査線が目立たず画像 (e

(f

(d)感材収納 

)走査方式

)記録光源 

50枚容量カセット 

円筒内面走査 

He-Neレーザ- 5mW (NEC) 

(d

の品質向上を図っている｡ 

)階調補正は､本装置操作パネル面のテンキー入力 毎ラインAAGC(g)記録光源制御
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(h)画像処理 デジタル 8ビット処理 

(i)階調補正 折線近似法補正 

(j)有効走査寸法 主走査538.1mm (長辺)､副走査
 

78
43.mm (短辺) 

(k)協動係数 2000相当 

(1)ロスタイム フイルム巻付時間 30秒 *
位相整合時間 20秒 *
リターン､排出 35秒

合計 65秒 * :同時処理 

(m)入力信号条件 デジタル形式 (8bitパラレルデー

タ十制御信号) 

(ll)制御 自動制御 

(01テスト機能 ･グレイテス ト､階調テス ト回路に

よる濃度､直線性確認機能

･装置機構動作確認機能 

(p)階調調整､表示 折線近似調整､LCDによるデー

タ表示 とデータテンキー入力 

(q)記録濃度階調表現 アナログ表現32階調再現 (装

置単体での再現能力) 

(r)自動現像機 との接続 コンベ アにより接続 

(S)動作環境条件 周囲温度 20±15oC

周囲湿度40-60% (記録材条件 )

その他 装置周囲500LUX程度の空

調管理されている清潔な室内 

C.動作

本装置の動作は､主に機構部､画像信号処理部､記

録部に分けられる｡ 

(a)機構部 (フイルム搬送系 :Film CarrerSystem)

正常動作時には､下記の順で動作する｡

①待機

通常電源投入後 リセットスイッチ又はリセット排出

スイッチにより各種ローラ､アーム､ ドラム等が初期

位置にセ､ソトされ待機状態に入 り､主走査モータ､副

走査モータが起動指令待ちの状態 となる｡

②フイ/レム巻付

副走査モータ起動指令により､フイルムマガジンよ

りフイルムを吸着ノズルの空気圧を用い､フイルム挿

入開ローラによりドラム内面に巻付る｡

③ スター ト位置シフト

副走査モータにより､ ドラムを副走査開始位置まで

シフ トさせる｡

④ メ/ンモータ起動

主走査モータ起動指令により､主走査モータが回転

を開始する｡

⑤ メインモータ同期回転､位相整合

主走査モータが所定の同期回転に達 し､位相整合を

完了する｡

⑥記録

記録指令により､副走査モータが再び回転 しドラム

を移動 させ副走査を開始 し記録を行う｡

⑦ リターン､フイルム排出

記録終了指令により､副走査モータが逆回転 しドラ

ムをフイルム排出位置まで戻しフイルムをコンベアに

排出する｡

但し､マニュアルスイッチ操作､テス ト操作､アラ

ーム発生時等により種々の状態遷移が行われる｡ 

(Fig.ll,12,13参照) 

(b)画像信号処理部 (PIX-DATA Processor) 

FAX変換盤 において A/ AX信 号′D変換 され た F

〔PIX-DATA (lpix′/byte)〕をコン トロール信号のタ

イミングに合わせて一度 BUFFに書込み､本装置自体

のタイミングに合わせてDATAに階調補正を行い､D/ 

A変換後､記録部に出力する｡

また､このとき監視制御装置に比較 して本装置の位

相周期が早いので同じデータを副走査方向に 3回書 く

ことにより線密度変換を行い受画画像の高品質化を図

っている｡ 

(Fig.11参照)

各回路の動作は次の通 り｡

･CONT回路 

FAX変換盤及び本装置 との外部インターフェイス

の制御を行いFAX変換盤からのPIX-DATA 〔1pix/ 

byte〕をBUFFに送 り込むタイミング､BUFFの切替

え､COMPの制御を行 う｡

また､操作パ ネルの各種オペ レーションの処理､ 

LCDパ ネルへの表示､AGCの制御を行う｡

･BUFF回路
 

FAX変換盤 と本装置 との位相整合を行 う,


本装置では､同じデータを 3回書き込むため､書き


込むBUFFと読み出すBUFFが一致 しないように 3ラ

インのBUFFをリング状に構成 し切 り換える｡ 

(Fig.14参照)

･COMP回路 

BUFFから送 られてきたデータをネガ/ポジ変換後､

階調補正を行 う｡ 

CONTか らのネガ指定があ る とネガ/ポジ変換 

ROMによりデータ変換を行 うことによりネガ画像が

得 られる｡

また､階調補正は､32階調の階調再現性を保つため 

RAMを利用 したテーブル変換で処理 している｡ この
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テーブルは､受画 フイルムにおいて実際の濃度 を測定 ラムを副走査方向に移動 させ フイルム記録 をする｡
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また､He-Neレーザ-管 は､専周電源により常時点した結果 を操作パ ネルのテンキーにより入力 し､31種

灯 され安定化 を図っている｡類のテーブルを作成することが可能で､ この内か ら使

1.ig

)rro
it
to
(A(3

7参照) 

u macP cesso

二の階調 テーブルを書 き換 えるためCPUをBUSに 本機器は､本体 とユニ ッ トクーラーにより構成 され 

切 り換 えることが出来 る｡ なお､階調RAMは､バッテ FAX受画装置 とはコンベアにより接続 される｡ 受画記

リーによりバックアップしている｡ 
録 されたフイルムは､FAX受画装置 よりコンベアに排

1.ig(F 1記録部及びF用 フイルムロッ ト等のフイルム特性 に応 じた変換テー

)自動現像機ブルを選択出来 る｡

出され､ コンベア内において潜像変動防止のため10分1.ig(F 5参照)

･LAGC回路 間のウェイ トを行った後､自動的に本機器に挿入 され

る｡レーザーの出力を毎 ラインごとにAOMD(A ictscou

挿入されたフイルムは､現像､定着､水洗､乾燥 をOp

ー出力を一定に保つ｡ 自動的に行 い 排出される｡ 

レーザー出力の変動が調整の範囲 を超 えた場合､ a. 機能 

itcalMediaD vir er)にフィー ドバックしてレーザ

AGC不良の信号 を出 し､レ-ザ-断の場合 には､レー (a)現像時間､液温､乾燥温度､液補充量等の設定

ザー断信号 を出力する｡ 
は､本機器操作パネルのテンキー入力 とLED表示に

1.ig(F 6参照) より行われる｡ 

･D/A回路 (b)液温は､CPU制御 によりユニ ､ソトクーラー とヒー

COMP回路 で ネガ/ ポジ変換､階調補正 を行 った ターによる熱交換器 を用いて設定値 に制御 される｡ 

-DATAを再びアナログデータに変換 しAOMDに (CIXP ) フイルム挿入､処理中､排出等の状態表示は､操

出力する｡ 
作パネルの他､管制 コンソールCRT上にも表示 され

る｡ 

14

(R(C)記録部
 

AOMDにおいてRF信号 (
 

indrcoe gBlock) 
(d)モーニングスタンバイ機構 を有 し､一 日の使用終

了後､モーニングスタンバ イをセッ トすれば､設定

0MHz)を､D/Aされた 

IXP

Med

ts(A

ia

ic Op

)を ドライブし､音響光学効果 によりレーザー光

-DATAで AM変調､AOM itcalcou
された時刻 に起動 し使用を開始出来 る機能 を備 えて

の変調 を行 う｡ 
いる｡ 

AOMにおいて変調 されたレーザー光の一部 は､プ (e)各ラックのローラー駆動には､ギヤ ドライブを採

リズムを介 しフォ トタやィォ- ドで受光､ H-AMPを介 用 し安定 した駆動を行い､スムーズなフイルム搬送

しLAGC回路へのフィー ドバ ック信号 として用い られ を行っている｡ 

る｡
b. 性能 

(a) フイルム搬送方式

主走査 ヒータによりドラム内 (フイ/レム内面)におい 定着､水洗､乾燥 :対向ローラ

て回転､主走査 を行い､同時に副走査モータによりド ー搬送方式 

- 1 5 4 -

回転光学系においてレーザー光 は､90度屈折 され､ 現像 :千鳥ローラー搬送方式
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Sound Absorption トla rlalte
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ト1111 トIt1 .L,
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l､ト1 (140MHz) (AOMIDriver) 

itlaittsg mo u icopc on 

IANALOG ① ① ① ① ⑨ ⑯ 

ra
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.

Fig1 o.7 Ac almoduFig.15 Blockdia fCOMPc itcuir

AOMD 
JLr■t 

こくト 

a Ser over ADJ) 

ÅL
ANALOG PHOTO SE(:FOR 

L S
Lイ

l＼ 
l:

LtS工P 
し1'､ llF｢ 

＼tFr lase(L r Po erJt～. ① 

Fig 6 Blockd1. i raa

1 10 ～2 25分 秒 分 秒現像時間 : 
① 

1 Co. 
mmmm//061 3 ～5分分搬 送速 度 : 13 

g cuitir

処理時間 :3分23秒～7分00秒 

(フイルム挿入から排出まで)

m ofLAGCc
① 

○
〇〇〇〇○ 

0日○
〇〇〇O8Lo

○39■●〇〇〇〇〇 }}I 
〇〇〇 3〇//

2. Crossover Racks (Detecト Dev) 8.Guide 

3.Developer Racks 9.Dryer L)ut1eL Guide 
4. Crossover Racks (Dev-Fix) 10.Dryer OuLtet Racks 
5. Fixer Racks H.

80))□dCCEEqくDDbOLCCCE)ヽ>q'く)D8qc.○IiC○)II)L8llllJVPIllllD ○rqqt?HJ♂

7.W

⑭現像時間設定により)処理速度

)フ ノーしムサ イズ 最大可能幅 

(b

(C

①

nver ash Racks 

685mm
6.CrosSOVer Racks (FixIWash) 

最小可能幅 100mm

Film Catch Basket 

roitto150mm macp

(d)温雪謂節 現像液 :ヒーターと水道水によ

る冷却配管系を内蔵 した温調ユ
I

ニットにより設定処理温度に自 つ
)

｡

動制御 また､フイルム挿入口と排出口に検出スイッチが有

定着液 :現像液温度に追従 りフイルムの挿入､処理中､排出等のステータス信号

Fig1.8 Au最小可能長 cessor 

5o水洗水 :5-2Cの常温水使用

乾 燥 :温度調節器により設定 より定められた時間を経過 しても排出検出スイッチを

(処理温度に自動制御) 通過 しない場合､フイルムジャム リと見なしジャム リ

C.動作 アラームを出す｡

フ ノ ∴ ､, j 了'上り本機器に挿入されると､検/

を出す他､その間においてフイルムが設定処理時間に

出ス / 二二 ･･各ラックのローラーが設定現

l･ 

二-

･'1▲' -

＼

号

号三≡_

)_(.i -

像時間 ∴ `' 空てj]転 し､現像､定着､水洗､乾

燥J- -)各 : ,,/}がら処理 されフイルムバス

･=

ー. 
こ,

イ- ∴

二 

二 .1 /ケ し､､ソ

各う - :･一芸I'_酌ごま､モーターからギヤー駆

動二 二 二を∴ 二･/-7,_一-章 .｣､連続ローラー搬送方式

ー: 

･ 

と曲埠き

_

.二よりスムーズな搬送を行 
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17. マイクロ回線 (筑波山系) 

17. Microwavelink 

Abstract 

ThisisthecircuitbetweentheJMAandtheDPC (viaTukuba).Thismicrowave link isto 

trnmi n eev h .MHzbn inl.Saeiest eeto saotdfrmaeas tadrciete75 adsgas pcdvriyrcpini dpe o k

bettr o ici eedblt.canlcpct s 632 p.HRFAX,WEFAX re f crut dpnaiiy hne aaiy i .1Mbs - ae 

trnmie rm Ct MA.J a nsprieadrmoecnrloas ttdfo DP oJ MA hsbee uevs n e t oto fTUKUBA 

andDPC.

(1)再生中断方式のため雑音､歪みが相加 しない｡
概要

パル ス波形が伝送により歪みを受けて も､ これ を歪

気象衛星センター (MSC)と気象庁 (JMA)間 に みのないパルス波形 に成形 してか ら中継するので雑音

は､気象業務 を円滑に遂行するため筑波LUを経由 して が相加 されない｡ 

マイクロ回線を設定 している｡ 昭和 62年度に於いて､ (2)雑音､歪み､干渉に対 し強い｡

二のマイクロ回線が更新 され通信方法 を従来の FDM 雑音､歪み､干渉妨害等が多少あって も(1)で述べた

方式か らPCM方式に切 り換 えた｡回線信頼度向上のた ようにきれいなパ ルス波形 に再生 されるので､ これ ら

め､ スペースダイバーシティ方式 を採用 している｡ に対 し強 い ｡ 

l.伝送データ (3)送信電力が少な くて済む｡

本 システムは､東京～筑波～ .GHz帯 PCM- 必要なC/NはFDM方式に比較 し低 くて済むので､送清瀬 を75


PSK多 重通 信 回線 で結 び､写 真 伝 送 (HR-FAX, 信電力が少な くて良い｡ したがって装置の小型化が可


WEFAX)､電話伝送､遠隔監視制御等 を行 うもので､ 能であ り､高信頼度のためにも好 ましい｡
 

32 1 p 更新前 lW､更新後 00W)伝送容量 は6.1Mbps(.544MbsX4システム :電 ( .5


話換算 96 ()
CH)である｡ 4TDMの特質か ら､符号伝送 を効率良 く行 うことが

電話伝送には打ち合わせ用各電話の他､南烏島通信 出来 る｡ 今後データ伝送が増 える情勢にあ り､益々重

用受信機の制御信号 と受信信号､舶用 レーダ衛星回線､ 要な伝送方式である｡ 

9600BPSデータ回線､沖縄衛星回線および遠方監視制 (5)搬端装置の構成が簡素になる｡

御信号等がある｡ 取 り扱 う信号がデ ィジタル信号 なので FDM方式 に

特に9600bpsデータ回線 は衛星業務の運用 に必要 な 比 し､ろ波器 に要求 される特性がゆる くな り､簡潔な

気象資料の受信や衛星データか ら得 られたプロダク ト 構成に出来 る｡ 

の出力 を行 うなどMSCの業務 を遂行 す るために重要 (6)周波数有効利用 

な回線である｡ マイクロ回線の障害時 には9600bpsデ PCM変調はFDM方式に比 し､占有周波数帯域幅が

ー タ回線 はNTT回線 (34 専用線) 広いが､干渉妨害に対 し強 い.KHz へ切 り換 えられ 特性があ り､ また 4相位

る｡ 相変調 を採用 し占有帯域幅 を狭 くする工夫 を行 い周波

2.PCM方式の特徴 数の有効利用を計 っている｡
 

一般的な特徴 を次に示す｡ ()CM特有の雑音 を発生する｡
7P

篠塚 進 SusumuSHINOZUKA 
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MSC TUKUBA JMA
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AX伝送装置にそれぞれ入力される｡

544Mb のPCM信号 となり 

Dtyi iverske-di

ilpexMltu P館 Jenuc aTLt用 

Am l00NV:ATLaog trerlta conviigtDD e H.
A
FfLlt X･ leiiacsmMIX :F:TM

lerO Otnr TtonvereLlaoTtaiigI)/ XV:D DAACM lt g c 舵FAX leiiacsm

igF .1 vcroiagraloc
b
i lona
F tunc kd mofmi wa

F

各々 

DM方式の熱雑音､歪み雑音､干渉雑音 と異なる 

CM方式特有の雑音を発生する｡ 標本化する時に生ず

る標本化雑音､量子化 ･符号化する時に生ずる量子化

F

P

これらの信号は

2 dn MUXに於い

ps

C

21

2ps

63.て Mb

雑音､パルス有無判定誤 りによる誤 り符号雑音､その 送 られ る｡ 送出された信号 は筑波局 に於 いて 

Mb 列のP M信号に復調された後､他系統の電話

1.

のPCM信号にまとめられ無線送信機に

544 

他タイミング偏差雑音などがある｡ しかし､適正な設

計のもとに､これらの稚音を無視することができる｡ Cps2163.4回線2CHと共に再び Mb のP M信号にまとめ

られ本庁に送られる｡ 

a

P

coi 1g.

4

3.構成

CM端局部 

本システムは､搬送端局装置､無線送受信機および 本装置は､ディジタル化多重通信システムの第 1次

遠方監視制御装置から構成される｡ 群 を構成するものであ り､部品の小型化､ 6CH/1 

回線構成をF に示す｡

電話回線2CHの内訳をTa ,音声又はデータ及びダ

3. 1. 1 CP( M MUX)

DEC･1シー トの採用により小型化､高信頼化及び

-leb 1に示す｡ 低消費電力化を可能にした｡ 

イヤル信号を多重化第 1次群のタイムスロットに配置

P,受信側ではこの逆変換を行う｡b CM入出力点

では折 り返 し試験ができる (折 り返しプラグ使用)な

3.1 搬送端局装置 する｡

F搬送端局装置は､PCM MUX､ AX伝送装置および 

2次群多重変換部等から成る｡ どの機能がある｡ 

F-

C

F

音声電話および各データ回線はP M MUXに､ま

た､DPCの計算機システムから出力されたHR AX

WE

i 2g.F にPCM端局部の系統図を示す｡

, 

AX信号 は A/DCONV.. お よび MUXか ら成 る 
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Tal. itfpoesgabe1 Lso hn lnl 

CH 使 用 区 分 使 用 区 間 備 考
 

1 AIA､ SSB信号
 伝送第二課～無線通信課 東京 3系 (南鳥島AIA,SSR)用受信機受信信号 

2 コントロール信号 〟 同上リモコン
 

3 沖縄衛星回線
 沖縄気象台～無線通信課 下り回線4800BPS､上り回線1200BPS
 

4 頼用レ-ダ衛星同線
 悪球芸 ～本 庁 1200BPS
 

5 データ回線
 芸…セント ～本 庁 9600BPS (DPC～ C-ADESS) 

6 インターコール電話 2 芸…セント～本庁～…芸所 加入者 :無線通気象送信信所､､施設管管理課､伝送弟二課課 東京 区､筑故山､筑故山基地

7 未使用 予備
 

8 自動交換電話
 霊宝センタ_～本庁～…芸所 加入者 :本庁､気象衛星センター､気象送信所 

9
～17 未使用 9 PPBBX3x2､､予予定定))((CCHH10
 

18 共電式電話
 伝送第二課～無線通信課 HR-FAX , WEFAX打ち合わせ
 

19 共電式電話
 気象衛星通信所～無線通信課 沖縄衛星通信回線業務打ち合わせ
 

20 共電式電話
 解 析 課～予 報 課 予報業務打ち合わせ
 

21 共電式電話
 データ処理課～予 報 課 予朝業務打ち合わせ
 

22 共電式電話
 伝送第一課～予 報 課 予報業務打ち合わせ
 

23 インターコール電話 1 芸…センタ_ ～本 庁 加入者 :伝送第一課､伝送第二課通報課､無線通信課､データ処理課､


3.1.2 FAX伝送装置 (A/DCONV･及びMUX)

本装置は､HR-FAX､WEFAXのアナログベースバ

ンド信号を､PCM多重回線で中断するために､清瀬局

でPCM化して送り出し､東京局ではPCM信号を元の

ァナロブベースバンド信号で受信するためのものであ

る｡ 

HR-FAX信号はHR-FAX CHに入 り､ 0-37･5
 

KHz√)通過帯域をもつローパスフィルタ (LPF)を通


過して､AD変換部とメモリにおいて96KHzでサンプ


リングさI∴ きbitJ)PCM信号 (伝送容量768Kbps)と


して1.1ノ/クーフェース部へ送られる｡ ここで96
5Ⅰ

J ノKHz / --/LL三号:ま､基本クロックの 8KHzから作

て.} ∴らiL y _ 一 / ′夕成分の含まない信号になって

いる(

圭- F . 卜 315 のLFを通りA/J､WE ÅX二l .2KHz P D

変換部において 8KHzの基本クロックでサンプリン

グされ 8bt C ( 4 p)に変換さiのPM信号 伝送容量6Kbs


れる｡


この両信号は､1.Mインターフェース部を介して 2
5


ndMUXへ送られる｡


受信系はこれとは逆の処理がなされ､HR-FAX,
 

WEFAXともに元のベースバンド信号となる｡


また､本装置のHR-FAXCH､WEFAXCHは､そ

れぞれ 1シートに送信部､受信部両機能を収容してお

り､PCM信号側を送受信折り返すことにより､自局折

り返し試験調整ができる｡ Fig.5にFAX伝送装置の系

統図を示す｡

性能仕様

通信方式 片方向通信方式 

(清瀬送信､東京受信)
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FAX信号形式 アナログ-ベースバンド 3. 1.3 2次群多重変換部 (MUX)

.2 Fun alb ram ofPCM MUX 

本装置は､1. Mbs 次群を最大 4回線ま544 pのPCM 1-p入力信号 (清瀬) 1Vo 75l/ r不平衡 

/7-p

(HR-FAX､WEFAX各 1ポーー トト) で入力することが可能で､互いに同期のとれていない 

出力信号 (東京) HRIFAX 1Vo-p/75r)不平衡 4ポ PCM 1次群に対 し､スタッフ同期方式を用いて同期を

り､6

5m不平衡 3ポー

3.21MbpsのPCM 2次群に多重化される｡ト

又､受信系では､デススタッフ操作により､受信信WEFAX 1Vo

号を分離し､対局送信側PCM 1次群 と全 く同じビット

5.HR-FAX0--37KHz 速度をもつ最大 4個のPCM 1次群信号 を出力する機入力帯域

WEFAX0-3251. KHz

符号化方式 パルス変調方式 (PCM)による直線 を示す｡ 

符号化

サンプリング 3. 2 無線送受信機

能を有している｡ Fig.3に 2次群多重変換部の系統図

ig

40

本装置の系統図をF

WEFAX 8KHz 

多重度 HR-FAX 768Kbps1CH 3. 2. 1 送信部 

WEFAX 64Kbps ICH PCM端局装置か らのPCM信号は､送信側信号処理

(1サンプリング点を 8BITにA-D 部でユニポーラ信号に変換 された後､フレーム同期信

変換) 号等の補助信号 ビットが挿入される｡ ここで､信号に 

信号対量子 ≠o''又は "1〟の偏 りがあると送信 スペクトラムに線

.6に示す｡周波数 HR-FAX 96KHz 

雑音比 dB以上 スペクトラムが発生 して他の回線へ干渉 したり､受信

側ではクロック再生が困難になる等の現象が生じるた

め､信号列 とスクランブルパターンとの排他的論理和
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をとり信号二二偏 りが出ないようにしている｡ この後､

信号は 1相PSK変調 を行 うため系列変換等の処理 を

うけ､ 2系列の信号 となる｡ この 2系列の符号の組み

合わせで出来る 4進数 (0,1,2,3)をPSK波の

位相 0､77 /2､ 3T/ T7 2､ 7に割 り当て位相情報 とし

ialoiotcFig･3 Fun m of2ndMUXra

roieigF w ofmic

難である｡ そこで位相の変化量で情報 を送るため和分

演算を行った後 に 4相位相変調 をかけて電力増幅 を行 電波形式 G7W

い､送受信共周回路 を経由して空中線 より送出 してい 通信方式 時分割多重方式

る｡ 受信方式 スペースダイバーシティ方式 

変調方式 4相差動位相変調 (4PSK)

3. 2. 2 受信部 復調方式 同期検波瞬時検出
 

. vrv4 0 e k

ps(電話換算 96CH相当)

in-wavelて送 る｡ しか し､受信側では絶対位相 を持つことが困

12
3.
6 Mb

中間間波数に変換 され､所要 レベルまで増幅 される｡ その他にアナログ打合わせ回線 1CHお

復調部で位相検波のあ と符号検出部でディジタル信号 よびデジタル打合わせ回線 1CH

に変換 され差分演算をうけたのち､受信側信号処理部 中継方式 パルス再生中継

伝送容量受信波は空中線 より送受用回路 を経て受信機 に達 し､

(2
)送受信装置

送信出力 

内で送信側 と逆の処理 を行 い､元の PCM信号 に戻 し 

(定格 1WをATT 13
5W0.0 dBに′mPC鰐蒜局装置へ送出 される｡

又､本 システムではスペースダイバーシティ方式を より減力) 

採用 してお り､ フェージング等の影響 による回線の劣 送信周波数安定度 ±20×1-以下06

化を抑 え､信頼性の向上 を図 っている｡ スペ ク トラム整形 ロールオフ型 (ロールオフ係数0. 

Table 2に本マイクロ回線の回線設計を示す｡ 5) 

O.5 MHz

スプリアス輪射 第一側帯波 

性能仕様 占有帯域幅

7d
2- B以下

775


(1
)方式

B以下

無線周波数帯 (MHz) 第三側帯波 -50dB以下 

5d-4
第二側帯波5-42
発射可能周波数帯 7
 0MHz

雑音指数 4dB以下信受送信

スプリアス感度 5-0dB以下40
77
 

774


75
80


0


東京局 (筑波向) 

筑波局 (東京向) 受信局発周波数

70


安定度 ±20×10~6以下 

MHz 

80

75

35


7
5
 

7
5

77
 

筑波局 (清瀬向) 773


75


5


75
清瀬局 (筑波向) 中間周波数 

送受信周波数間隔 0MHz
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3.3 遠隔監視制御装置

bpsSSC

4.マイクロ回線障害時の対応 

DP ～CIADE 間に設けられている9600 デー

作状態監視および動作指令 を行 うものである｡ タ回線はマイクロ回線に障害が発生 した場合､マイク

本装置は､親局である東京局が筑波局､清瀬局の動

)z32.T

530項目の状態監視､1項 目の状態変化指令が可能で

ある｡ 監視項目は､送受信機の運用並びに障害状態､ いるNT 専同線 ( KH をバックアップ回線 として

送受信機試験中および相手局障害がある｡ 指令項目は､ 用いる｡ 

ロ回線回線の保守等の打ち合わせ電話 として使用 して

送信機の現用､待機 コ.(NG1,N 2)の選択がある｡但

し､筑波局はこの他､布佐局向けRXの選択､リモコン 

(手動､自動)の選択および リモコン解除がある｡

i 7g.F にバ ックアップ回線の系統図を示す｡

C

bps

H4C監視制御回線は､電話伝送2 の内 lHを使用し

監視および制御信号は1200 の伝送速度 をている｡

it
0b
持 ち､2 /局で､最大 5局 まで監視､指令できる｡ 

-1 -36
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