
　　　　　　　ＮＯＡＡ受信システムの概要

　　　　　ＮＯＡＡ受信システムの概要

Summary of The New NOAA ReceivingSystem

佐々木　幸男＊

Yukio Sasaki

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　Abstract

　This new system receives HRPT data (include AVHRR data and TOYS data) transmitted

form polar orbit meteorological satelliteNOAA.

　The received data are sent to Data Processing Center (ＤＰＣ)ｃｏｍｐｕtｅｒafter changing the

data format and adding the annotation data.

　The system consists of an antenna (2.4mφ), the HRPT receiver, ａ workstation and other

unit, and the workstation is connected to DPC computer system.

　べmth the replacement of receiving system, the follows are available.

-Receiving the data from two satellites.

-Receiving the data in ａ range of antenna elevation angle ３ degrees.

-Monitoring the received data and controlling each equipment on this workstation by

operators.

１。はじめに

　極軌道気象衛星受信設備（以下「ＮＯＡＡ受信システ

ム」）は、米国海洋大気管理庁（ＮＯＡＡ）が管理する

極軌道気象衛星（ＴＩＲＯＳ-Ｎ／ＮＯＡＡシリーズ）ｶら

送信される地球観測画像（ＡＶＨＲＲデータ）及び鉛直

温度分布（ＴＯＶＳデータ）のＨＲＰＴデータを受信す

るシステムである。

　本ＮＯＡＡ受信システムによる運用は、平成７年３

月から開始され、また、ＤＰＣ大型計算機システムのリ

プレース後、旧ＮＯＡＡ受信システム（昭和54年整備）

における１衛星運用から２衛星運用（１日8～10軌道

受信）と低緯度（3°～3o）受信が開始された。

　以下にＮＯＡＡ受信システムの概要を述べる。

２。受信システムの整備概要

　ＮＯＡＡ受信システムの整備にあたっては、つぎの

＊　気象衛星センター伝送第二課

　(1996年10月７日受付、1996年12月24日受理)

-

事項について検討しシステム構築を行った。

　(1)システムの最適化と信頼性を考慮し、受信空中線

　　の４ｍφｶこヽら2.4mφへと小型化を図った。

　(2)ＡＺ-ＥＬの２軸マンウント空中線に不可避な天

　　頂通過時の追尾の不連続に対して、追尾プログラ

　　ムの機能と精度の向上を図った。

　(3)低緯度からの良好なデータ受信を可能とするため、

　　低緯度における地上無線回線からの妨害波を抑圧

　　する帯域制限機能の強化を図った。

　(4)容易なシステム運用のためにＵＮＩＸベースの汎

　　用WSを採用し、機器制御とデータ処理の自動化

　　及びＧＵＩインターフx. ―スによる操作性の向上

　　を図った。

　(5)受信画像データの外部保存媒体として、８㎜テー

　　プデータカートリッジを採用し、保存量と書き込

　　み速度の向上を図った。

　(６)ＮＯＡＡ塔と通信室間のデータ伝送の信頼性と避
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　　雷対策として、光伝送を採用した。

３．受信システムの構成

　Fig. 1 にＮＯＡＡ受信システムの系統図、Table 1

にハードウェアの主要性能を示す。

　ＮＯＡＡ受信システムは、極軌道気象衛星NOAA

から送信される電波（1698ＭＨｚ、1707ＭＨｚ）の捕捉

を行う空中線装置、70MHz帯のIF信号に周波数変換

を行うＲＦユニット、ＰＭ復調、ビット同期、フレー

ム同期のディジタル処理を行うＨＲＰＴ受信機及びデ

ィジタル処理されたＨＲＰＴデータをフォーマット変

換、アノテーションデータ付加等のファイル処理後、

大型計算機への転送を行う信号処理監視制御装置

（ＮＯＡＡワークステーション：NOAA ＷＳ）から構

成される。

3｡1　ハードウェア機能・性能

3.1.1　空中線装置

　(1)空中線部

　　空中線は、低緯度からの受信が可能な回線マー

　ジンとシステムマージンをもった2.4mφのパラ

　ボラ型の空中線である。

　　Table 2に空中線径に対するシステムマージ

　ンを示す。

　　低緯度３°以上で受信するには、2.0mφ以上の

　パラボラ空中線が必要である。 2.0mφの場合は、

　システムマージンがほとんどとれないので、最悪

　条件下では受信状態が悪化する可能性かおる。

　　1.7GHZ帯（1698ＭＨｚ、1707ＭＨｚ）の右旋円

　偏波により極軌道衛星を追尾し、ＨＲＰＴ信号を

　受信する。

　　追尾方式は、プログラム追尾とマニュアル追尾

　機能を有し、全方位について仰角Oo以上について

　衛星追尾を行いＨＲＰＴデータが受信できる。

（2）空中線駆動部（ＤＣＰＡ）

　　ＮＯＡＡ塔内の空中線駆動制御盤（ＬＯＣＡＬ

　ＡＣＵ）と接続して使用し、LOCAL ACU かヽらの

　速度指令信号により駆動用ＤＣモータの速度制

空中線経

　（ｍφ）

仰角

（゜）

空中線雑音温度

　　(Ｋ)
空中線利得
　（ｄＢ）

地球局G/T

　（ｄＢ／Ｋ）

必要なG/T

　（ｄＢ／Ｋ）
システムマージン

　　（ｄＢ）

３．０

３° ７１．８ ３１．１ ９．４ ５．９ ３．５

５° ６９．１ 3 1.1 ９．５ ５．３ ４．２

２．４

３° ７５．６ ２９．２ ７．４ ５．９ １．５

５° ６９．８ ２９．２ ７．６ ５．３ ２．３

２．０

３° ７６．５ ２７．６ ５．８ ５．９ －０．１

５° ７０．８ ２７．６ ５．９ ５．３ ０．６

１．２

３° ８９．０ ２３．２ １．０ ５．９ -4.9

５° ７６．５ ２３．２ １．４ ５．３ -3.9

Table　２　Characteristics　o f　Receiving　Ant e n n a
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　御を行う電力増幅装置で、トランジスタＰＷＭ方

　式の可逆制御装置である。

　　空中線駆動時は、ＤＣモータのタコメータジェ

　ネレータにより速度信号をフィードバックし、サ

　ーボループを構成する。また同時に、空中線の角

　度検出用リゾルバからの信号をLOCAL ACU

　に中継する。

(3)空中線駆動制御装置(ＡＣＵ)

　　シリアル通信ポートから１秒間隔の空中線指令

　角度を受信し、１秒後にその角度になるように自

　動的に指向させるための駆動制御信号を出力する。

　ア。角度表示

　　　方位角(ＡＺ)輔、仰角(ＥＬ)軸の回転角は

　　角度検出器に内蔵されているシンクロレソルバ

　　により、400Hｚの交流信号に変換され空中線制

　　御盤に送られる。空中線制御盤では、Ａ／Ｄ変

　　換とＢＣＤ形式の角度信号としてＦ�ディス

　　プレイに10進４桁の角度表示を行う。

　イ。駆動方式

　　　マニュアルモード。プリセットモード、プロ

　　グラムモードの３つのモードがある。

　　①マニュアルモード

　　　ＡＣＵのパネル面スイッチによりＡＺ(ＣＷ、

　　ＣＣＷ)、ＥＬ(ＵＰ、ＤＯＷＮ)の各方向にON-

　　ＯＦＦ駆動することができる。また、駆動スピー

　　ドは３段階(最大速度(ＡＺ：15°／秒ＥＬ： ４°／

　　秒)、最大速度の１／２、最大速度の1／10)に

　　切替えることができる。

　　②プログラムモード

　　　WSの指令角入力状態により指令角を受信

　　すると、受信した指令角に空中線が１秒後に向

　　くよう補完計算した角度に駆動する。

　　③プリセットモード

　　　あらかじめ指令角を人力し駆動実行すること

　　でＡＺ、ＥＬ形式の指令角まで駆動する。

(４)ＡＣＵ-ＮＯＡＡ ＷＳ間通信インターフェース

　ア。通信規格

　　　通信方式　　　RS-232C

　　　ポートレート　2400bps

　　　　　　　　　　7bit data EVEN Parity

　　　　　　　　　　　lSTOP bit

~ 69－

　　　同期方式　　　ＡＳＹＮＣ／無手順

　イ。通信手順

　　　プログラムモード時のＡＣＵとNOAA ws

　　間の通信手順をFig. 2に示す。

　　①WSは運用開始コード“ＳＴＡＲＴ”及び運用

　　終了コード“ＥＮＤ”を３回送信する。

　　②WSからの“ＳＴＡＲＴ”を受信してから空中

　　線制御盤のＰＲＯＧＲＡＭ／ＬＯＣＡＬに関係な

　　く１秒毎に送信し、“ＥＮＤ”を受信すると送信を

　　停止する。

　　③ＳＴＡＲＴコマンド直後の角度情報は待ち受

　　け角と認識され、ＡＺ方向はどの位置に空中線

　　があってもケーブルラップの中心角270°の土

　　180°以内にある待ち受け角へ回転リミットを挟

　　むことなく指向される。以後は指令角実角度の

　　差を見て近い方向へ回転する。

（5）空中線の衛星追尾性能

　　移動体衛星を追尾する空中線では、全天におけ

　る高速追尾性能特性とともに高い追尾精度が要求

　される。 ＡＺ-ＥＬマウント方式の空中線が天頂付

　近で追尾精度の劣化をまねく現象（ジンバルロッ

　ク）による受信信号の欠落を避けるため、空中線

　の追尾プログラムの機能向上を行った。

　　追尾精度は静的誤差と動的誤差で表示され、こ

　れらを評価した空中線の衛星追尾プログラムを誤

　計しか。

　ア。静的誤差角度検出精度ＡＺ軸0.1°ｒｍs＊１

　　　　　　　　　　　　　　ＥＬ軸0.Ｆｒｍｓ＊２

　　　　　　　　ＥＬ軸鉛直度　　　　0.1０＊３

　　　　　　　　AZ ＥＬ軸直交度　　0.1°

　イ。動的誤差

　　　Fig. 3に天頂通過軌道及び天頂近傍通過軌

　　道に対する空中線の追尾経路図を示す。

　　　空中線はＡＺ-ＥＬの２軸でＥＬの可動範囲

　　が－2°～90°のため天頂通過軌道に対してAZ

　　軸を先行して駆動する。具体的には、Fig. 3に

　　示すとおり衛星通過経路からずれた位置を追尾

　　する。この場合の追尾誤差は、先行駆動による

　　オフセット量を評価することにより求められる。

　　　動的追尾誤差評価のプログラムによるオフセ

　　ット量は、Fig. 3に示すとおりＥＬ角度88.5°前
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運用開始　“　START ”

運用開始　“START ”

　　　　　ｽﾃｰﾀｽ応答“Ｏ”
　　　　　　　　　一

待ち受け角　“2700029 ”

　　　　　ｽﾃｰﾀｽ応答“Ｏ”

制御値　　　“1600400 ”
-
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！

運用終了　“END ”
一

運用終了　“END ”

運用終了　“END ”

夕

　　A C U
（ＲＥＭＯＴＥ）

1 SEC

1 SEC

STX＝OX02　ETX＝OＸ03

・データ部（”は含まない）

　　　運用開始　　“　START ”

　　　運用終了　　“END ”

　　　制御値　　　“2700029 ”（AZ:270.0゜　EL:02.9°）

・ステータス部

　　１バイトの　ＡＳＣＩＩキャラクタ（OX30～OX37）

　B7　　　B6　　　B5　　　B4　　　B3　　　B2　　　Bl　　　BO

０ １ ０

∩附合角一実角度｜＞

Ｘ

半値幅（5゜）十
DYNAMIC ERROR
通常1.2゜の時１

Ｘ

いずれか一つでも回転リミットに
達したとき　１

や
１

Ｆ

Ｘ Ｘ

この

のい

REMO

'5E'

Ｘ LSB

OPERATION　O:ENABLE　I:DISABLE

ANT DRIVE　O:NORMAL　1:FAULT

OPERATION MODE　O : PROGRAM　1 : LOCAL
B2、B1、BOステータスは’O” 1”3”5”7
ずれかの値

TEとLOCALのACU間の通信が不通時は
（

01011110）を送出

ｇ。２　Interface　t i m i m g　chart　（ＮＯＡＡ ＷＳ－ＡＣＵ）
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ＮＯＡＡ受信システムの概要

　後で最大となる。

　　本システムの2.4mφの空中線放射パターン

　の半値幅は、５°で、近軸の放射パターンは２次

　関数で近似できるので受信利得低下量と角度誤

　差の関係は次式で示される。

　　△Ｇ＝３（θ／２×△θ）２＝１２（△θ／５）２

　　　　△Ｇ：利得低下量（dB）

　　　　△θ:角度オフセット量（゜）

　　　　　θ：半値幅（゜）

　　本式で求めた値は天頂通過時のピーク値のだ

　め、これを１／３してｒｍs追尾誤差を求める。

　　ピーク追尾誤差　1.2°（－0.69dB）

　　ｒｍｓ追尾誤差　0.4°＊4

ウ。総合追尾誤差

　　総合追尾誤差は、＊１～＊４をR.S.S.(Root

　Sum Square)することにより求められる。
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3.1.2　受信装置

　空中線で補足されたＨＲＰＴ信号は、ＲＦュニット

で70MHzのIF信号に周波数変換されＨＲＰＴ受信

機に入力される。

　ＨＲＰＴ受信機に人力されたIF信号は、IF CONV

ＵＮＩＴでＡＧＣのかけられたlOMHzのIF信号に変

換された後、Ａ／Ｄ変換、ＰＭ復調、ビット同期及び

フレーム同期を行い、ＨＲＰＴデータにＨＲＰＴ受信機

のステータス情報を加えフォーマット編集を行う。

　（１）ＲＦュニット

　　　ＲＦュニットは、空中線で受信された1.7GHZ

　　帯信号を70MHzのIF信号への変換、受信周波数

　　人力信号に対する不要波を抑圧する帯域制限、受

　　信周波数２波（1698ＭＨｚ、1707ＭＨｚ）に対応す

　　るための局部発周波数の切替えを行う。

　　　本空中線位置における地上無線回線からの低緯

　　度（ＥＬ ３°前後）の妨害波周波数として、1530

　　ＭＨｚと1715ＭＨｚが確認されている。これらは

　　ＨＲＰＴデータ受信に混信の影響が懸念されるた

デ
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一一一一－　Satellite orbit

Antenna　control

* Anntenna OFFSET De&ree{AZ)

EL＝88.046498 OFFSET AZ＝1.011024

EL= 88.290686 OFFSET AZ＝1.098736

EL= 88.534874 OFFSET AZ= 1.121255 (max)

EL＝88.779061 OFFSET AZ＝1.079949

EL＝89.023249 OFFSET AZ＝0.976715

EL= 89.267437OFFSET AZ＝0.813965

EL＝89.5116Z5 OFFSET AZ＝0.594604

EL＝89.755812 OFFSET AZ＝0.322008

EL＝90.000000 OFFSET AZ＝0.000000

EL＝89.75581Z OFFSET AZ＝0.322008

EL＝89.511625 OFFSET AZ＝0.594604

EL= 89.267437 OFFSET AZ＝0.813965

＿＿こ＿EL＝89.023249 OFFSET AZ= 0.976715

Mヽ

Ｉ
Ｉ
Ｉ

10°

EL= 88.779061 OFFSET AZ＝1.079949

EL＝88.534874 OFFSET AZ＝1.121255(max)

EL＝88.290686 OFFSET AZ＝1.098736

EL＝88.046498 OFFSET AZ＝1.0110Z4

Fig. 3　Traking chart of antenna by the overhead orbit pass
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　AMP

+20dB

　⑤ＲＦ部ＢＰＦを狭帯域に調整し６ｄＢ減衰さ

　せ、ＲＦ部ＡＭＰ入力レベルを－26dBmを以

　下とし出力レベルをＯ ｄＢｍ以下に抑え、１

　ｄＢコンプレッションレペルに対して＋25

　ｄＢｍの余裕をつくる。

　⑥IF部妨害波入力は、ミキサー及びIF部

　ＢＰＦ損失を加え－12.5ｄＢｍとなるので､IF部

　ＢＰＦで妨害波IF出力78～86MHzをlOdBm

　減衰させ､-7.5dBm以下とする。

　　①～⑥のレベル調整と帯域制限によって、

　ＨＲＰＴ受信機の入力信号レベルー50dBmが

　出力され、サチレーションレベル以下で運用が

　可能となる。

イ。出力ＶＳＷＲの特性

　①ＨＲＰＴ受信信号レペルを減衰することなく

　インピーダンス整合をとるため、出力段にアイ

　ソレータを挿入した。

　②アッテネーミタを用いた場合の出力ＶＳＷＲ特

　性は、VSWR 1.15、伝搬信号損失0.02と特性

＝ ＝ ＝ ＝ － － ㎜ － －
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= | ﾐ ｰ ＝ ミ ミ

　LNA

+33dB

一 一 μ
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BPF

2dB

F i g. 4　Level　D i a g r a m o f　RF UN I T

め、ＲＦユニットの最適なレベルダイヤを設計し

帯域制限の強化を行った。

　ＲＦユニットのレペルダイヤをFig. 4に示す。

　低緯度における妨害波サチレーションレベルの

アップと受信信号レベルを減衰させることなくイ

ンピーダンス整合をとるためにアイソレータの挿

入を行った。

ア。妨害波に対するサチレーションレペルの遷移

　①1530ＭＨｚ帯の妨害波のＬＮＡの最大出力レ

　ベルは、＋12ｄＢｍであり、ｌｄＢコンプレッシ

　ョンレベルに対して＋20ｄＢｍの余裕をもつ。

　②妨害波は、帯域ろ波器（ＢＰＦ）で60dB以上減

　衰され、IF部増幅器（ＡＭＰ）への影響がカッ

　トオフされる。

　③ＲＦ部ＢＰＦ通過後の妨害波最大出力レベル

　は､ＲＦ部ＢＰＦで減衰できないと1715ＭＨｚ帯

　で－20dBmとなる。

　④ＲＦ部ＡＭＰの利得を24dBmを加算する

　と＋4ｄＢｍとなる。　　‘‘



ＮＯＡＡ受信システムの概要

　　の向上が図れるが、出力段ＡＭＰの利得を高く

　　設定することが不可能となる。

　　③アイソレータを用いた場合の出力ＶＳＷＲ特

　　性は、VSWR １．４、伝搬信号損失0.12とでリタ

　　ーン損失は15.6dBとなる。

　　　このリターン損失は、システム性能へ影響を

　　与えない。

（２）ＨＲＰＴ受信機

　　ＨＲＰＴ受信機は、ＲＦユニットで周波数変換さ

　れた70MHz帯のＨＲＰＴ信号から主搬送波信号

　の抽出を行い、ＰＭ復調、ＢＩＴ同期、フレーム同

　期のディジタル処理を行う。また、ＲＦュニットヘ

　受信周波数２波（1698ＭＨｚ、1707ＭＨｚ）の切替

　信号の出力とＩ／Ｏバス（ＶＭＥバス）により外

　郎装置とインターフェースを行う。

（３）ＨＲＰＴ受信機^NOAA ＷＳ間インターフェー

　ス

　ア。受哲郎概要

　　　受信処理部は、空中線装置が受信した衛星信

　　号のフレーム同期を取り、デュアルポートラム

　　①.P.RAM)にデータを書き込む。　１フレーム

　　分のデータを書き込んだ時点で、受信処理部で

　　はNOAA ＷＳに割り込みをかける。 NOAA

　　ＷＳはこの割り込みタイミングでD.P.RAM

　　からデータを取り込む。

　イ。入出力方法

　　　受信装置とNOAA ＷＳ間のデータの人出

　　　　　　　　　R X

　　力方法は、SBｕs一ＶＭＥバスアダプタ上に搭

　　載されているD.P.RAM上のデータを

　　NOAA ＷＳのメモリ空間に書き込み、受信処

　　理部とデータ処理部の相互アクセスによりデー

　　タを入出力する。

　　　入出力手順をFig. 5に示す。

　　①運用開始時に運用開始コマンドをD.P.

　　ＲＡＭに書き込み、NOAA ＷＳから受信処理

　　部へ割り込みを実行し、運用開始を通知する。

　　②運用が開始されると観測放射器の走査周期の

　　衛星約167msec (マイナーフレーム受信タイミ

　　ングまたはロックオフ時はダミーのタイミン

　　グ)毎に受信処理部へ割り込みが発生する。

　　③割り込みを受けたNOAA　ＷＳは、D.P.

　　ＲＡＭから１マイナーフレーム分の受信画像デ

　　ータを読み込む。

　　④運用終了時に運用終了コマンドをD.P.

　　ＲＡＭに書き込み、NOAA ＷＳから受信処理

　　部へ割り込みを発行し運用終了を通知する。

　　⑤運用が終了すると受信処理部からの割り込み

　　が停止する。

(4)光伝送装置

　　光伝送装置は、IF信号伝送ユニットと空中線制

　御データ伝送ユニットで構成され、本ユニットに

　よりＥ／Ｏ－Ｏ／Ｅ変換を行ない空中線装置と

　受信装置間で光伝送を行う。

(5)時刻標準装置

　　　　　　　　　　　N 0 A A ws

用開始(Satellite Informat ionの設定）

割り込み信号（ＩＲＱ１）-

割り込み信号（ＣＩＮＴ１）－

受信画像（マイナーフレーム）

割り込み信号（ＣＩＮＴ１）－

受信画像（マイナーフレーム）

割り込み信号（ＣＩＮＴ１）－

受信画像（マイナーフレーム）

運用終了(Satellite Inforraationの設定）

割り込み信号（ＩＲＱ１）

F i g. 5　　Interface　ｔ i m i n g　ｃｈａｒｔ（ＲＸ－ＮＯＡＡ ＷＳ）
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Summary of The New NOAA Receiving System

名　　　称 仕　　　　様

ワークステーション本体 Sun　SPARCstation　５

内蔵メモリ 6 4 M B y t e

内蔵ディスク 5 3 5 M B y t e

ディスプレイ ２０インチカラーCRT

FDD ３．５インチ内蔵　５インチ内蔵

外部ハードディスク 2 G B y t e

C D D 6 4 4 M B y t e

保存装置 ８ｍｍテープＤＡＴ最大容量1 4 G B y t e

ＦＤＤＩインターフェース ＭＩＣ－Ｍ型プラグインターフェース

ホストスクリプトプリンタ NeWSprinter　ＣＬ‾゛

標準ソフトウェア 日本語　Solaris　２．３

G U I IXI Motif 1.2 Developer' s Pack

HRPTﾃﾞｰﾀ

Table　３　N O A A w s　performance

∧

Iヽ

、

｢‾TTTTTI　システム機能

[:二三]　プロセス

→受信画像データ

→ファイルアクセス／プロセス間通信

F i g. 6　F u n c t ion　d i a g r a m o f　Receiving　S y s t em
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ＮＯＡＡ受信システムの概要

　ＧＰＳ受信機よりタイムコード信号を入力し基

準時刻信号をNOAA ＷＳへ出力する。

３±３　信号処理監視制御装置（ＮＯＡＡ ＷＳ）

　NOAA ws は、UNIX OS とＮＯＡＡ受信システ

ムソフトウェアで稼働するWSである。また、WSは

冗長構成がとられ、片糸障害時もデータの欠漏なくデ

ータ受信を行うことができる。

　Table 3にWSの主な仕様を示す。

３．２　受信システムソフトウェアの機能概要

　受信システムソフトウェアの機能構成をFig. 6に

示す。

　受信システムは、WSのコンソールウィンドウから

のログィンにより起動し、ソフトウェアの各プロセス

を実行する。

　プロセスが実行されると、軌道贋報をパラメータと

した受信計画立案処理による運用計画の作成、HRPT

データ受信時の空中線装置と受信装置の監視制御、受

信終了後の受信画像データのフォーマット変換、デー

タ保存、Ｑ／Ｌ表示及び大型計算機への画像データフ

ァイルの転送を自動で行う。

　また、各プロセスのマニュアル処理を実行するマン

マシン処理機能を備える。その実行は、WSのルート

メニューを起動しウィンドウ上で会話形式で行う。

　ルートメニューは、ウィンドウマネージャのmwm

　スから構成され、受信計画にもとづいたスケジュ

　ーラ機能、機器監視機能及びシステムファイルの

　管理を行う。

(3)データ受信機能

　　本機能は、データ受信プロセス、シグナル受信

　プロセス及びＬＵＴ作成プロセスから構成され、

　運用スケジュールにもとづき制御部に対して開始

　コマンドの実行指示、受信データのディスクヘの

　取込み処理、受信データのフレーム抜けチェック

　及びＱ／Ｌ表示を行う。

　　ディスクに格納される受信画像データファイル

　は、受信条件及びＨＲＰＴデータファイル作成条

　件により大型計算機転送ファイルを編集作成する。

(4)データ保存機能

　　本機能は、データ保存プロセス、テープ作成プ

　ロセス及びデータ再送プロセスから構成され、受

　信データをハードディスク及び８ｍｍテープヘの自

　動保存を行う。マンマシン処理により、大型計算

　機へＨＲＰＴデータファイルの再送を行うことが

　できる。

(5)運用ログ出力機能

　　本機能は、運用ログ出力プロセス及び印字出力

　プロセスから構成され、メッセージ受信とシステ

　ムの起動・終了及び各プロセスからの運用メッセ

　ージの保存表示、ＡＬＭ警報出力を行う。

(Motif window manager)を使用する機能の１つ　　3.2.1　受信システムのプロセス間通信

で、ルートウィンドウ（背景のウィンドウ）上でプロ

セスを起動するものである。

　田運用計画作成機能

　　　本機能は、軌道計算プロセス、受信計画立案プ

　　ロセス及び受信計画表示修正プロセスから構成さ

　　れ、大型計算機からの軌道情報ファィルにもとづ

　　き受信計画立案の自動立案を行う。

　　　また、マンマシン処理のマニュアルによる衛星

　　選択、軌道盾報の修正、受信開始／終了等のスケ

　　ジュールの変更や特定の受信計画の削除を行うこ

　　とができる。

　（2）受信監視機能

　　　本機能は、受信監視プロセス、受信部制御プロ

　　セス、アンテナ制御プロセス及び時刻補正プロセ

　受信システムソフトウェアを実行するプロセスと各

プロセスで処理するファイルの人出力関係をFig. 7

に示す。また、ファイル構成とファイル内容をFig. 8

とTable 4 に示す。

　受信システムの機能を実行する各プロセスは、運用

計画にもとづくスケジュールでプロセス間通信

（ＴＣＰ／�ソケット）を開始し、メッセージ交換とフ

ァイル送受によりシステムを動作させる。

　プロセス間通信でのクライアント／サーバ関係は、

メッセージを送信するプロセスがクライアント、受信

するプロセスがサーバとなる。

　メッセージの送受信があるプロセス（受信計画修正

プロセス、受信監視プロセス）は、メッセージ送信時

にクライアント、受信時にサーバとなる。クライアン

－75－
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Ｅ

ＮＯＡＡ受信システムの概要

ファイル名 内　　　　　容 使用プロセス

受信画像 ASCII形式のＨＲＰＴデータ

保存容量：１２ファイル
データ受信

データ保存

システム定数 運用動作を規定 全プロセス

通信管理 衛星の受信計画を格納／衛星名／軌道番号／運用開
始・終了時刻／ＡＯＳ・ＬＯＳ時刻／軌道方向／

ＨＲＰＴデータファイル名等を格納

受信計画立案
受信計画表示修正
受信監視
データ受信

受信計画立案期間指定 受信計画立案期間を指定 受信計画立案
軌道計算
データ再送

受信計画条件 衛星優先順位／最短可視時間／受信判断アンテナＥ
Ｌ角度等を格納

受信計画立案

受信計画表示修正
受信監視

軌道計算ﾊ）ﾒｰﾀ 衛星の軌道要素／対象衛星識別データを格納 受信計画立案
軌道計算
データ受信
データ再送

軌道情報 ＤＰＣ大型計算機から転送されたＡＰＴ情報 受信計画立案
受信監視

軌道情報管理 軌道情報ファイルの元期／ファイル名を格納 受信計画立案
受信監視

アンテナ予報角度 衛星のアンテナ予報角度を格納（Ｕ雌ﾃﾝﾄﾞﾗﾘ）

テンポラリファイルからアンテナ制御用に受信計両
方富プロセスが康盾

軌道計算

受信計画立案
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受信システムＡＰファイル

Summary of The New NOAA Receiving System

1 MG　受信画像ファイル

　一一-　　一一　　　　　　---------
― rev　受信システムソースファイル，

　-u－==｀一一　　　″ﾐ=‾‾‾゛‾゛"-｀=ﾐ‾=゛゛-.ﾐJ　　　　　　＿　　　_＿＿＿＿＿　　　__＿　_＿

　　-べa n t c n t 1 /・・・アンテナ制御プロセスファイルｉ

　　　　　　　一一一一一一一一一一一一　　　　一一　　一一ｌ　―j
chgsys/- ･・　　系切替え制御プロセスファイル，

c o mm o n ● ● ● シス フ ル

几ず亘ａｒｃｖ／ご

｜犬生a t save/ニヂータ保据酒巻‾‾ズテバルク

hrptmake ・・・ＨＲＰＴフ
一一一一一一
ｲﾙ作成プロセスフ

ﾚレ石11 g 1
o a d/ ･ ･ ･　データ再送プ６‾ぞ叉ファイル¬

≪巧言⊇コ三 LUT作豹万作五]ゾコ

一一一一
回ｏｐｅｌｏｇ／・・・

----

ｧｲﾙ｜

一一

－
　運用ログ出力プ己石スファイノニ

｜

ｌ ----
警告ウィンドウ表示プロセスファイル

ﾄ［０万万ｔｃａしこ’‥軌道計算プロセマ.石作目

・一一-一一-　　　　　　　---　　-一一一一
ｎＪ士配りｊ ｓｐ／’．゛-゜受4各計画表示修正プロセろ置づ沙］

q 1 w i n d o w
　　　Ｉ　「　←ご=~」=‾‾
　　　！　　ぺr c V e n

　　　ｉ　ｌ　－－－‾-･‾‾

一一　　・　-一一

● 　 ● ●

-一一-　　一一

' r c V e n d /・・・

Ｑ／Ｌウィンドウ表示

-　　　　　--

--･-一一一一一一受信システム終フプロ

　　　一一　-一一一一
一一　-一一一一　一一
ｌｒｃｖｏｂｓｅｒ／・・・受信監視プロセスフ

　　　　　‾‾-J｀¬ロセスファイルｉ

一一一一　　---‥－－－
セスファず丞］

　　一一‥

　_______＿___･_　　　_______･_
レブブ∧ノ詰回⊃ニュ

1　二__-　　　　____　　　　　　　　　.＿･___　　　==-JIJ
　　　　　---一一一一　　-　　一一-　　　--に玉石‾‾ご毎ｒ／二　時刻補正プロセスファイルｊ

　　　　　　　　　　　　　--二回三白二号皿四大

Ｖ
一----
‥し_　　‾プ玉顔大作‾ゼ‾叉石弓昇］

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　－一白ｂｉｎ／‥こ‾　　‾‾‾二八ファ

　－　一一　　－一一一一一一一一－－一一　　一一
ドtest/・‥　　　　試験関連ファイルｌ

　--一一　　　一一一一一一

--匹二

　　各プロセスからの運用ログを受信し、メッセー

　ジ内容の運用ログファイルヘ出力とメッセージレ

　ベルがロギングメッセージ以外のメッセージを運

　用ログ画面に表示する。運用ログがエラーメッセ

　ージ等でアラームが発生した場合は、警告報知を

　行う。

(3)時刻補正

　　タイムコードジェネレータから時刻を読み込み、

　５分間隔毎でNOAA ＷＳのシステム時計を補

　正する。

　　ただし、運用中は時刻補正を行わない。運用時

　間の判定は、データ受信プロセスが超勤している

　かを判定する。

(4)ファイルの整合性の確保

　　他早のNOAA ＷＳが起動しているかを確認

　し、起動している場合は通信管理ファイル、

　ＨＲＰＴデータファイル、軌道情報ファイル及び

　軌道|青報管理ファイルを読み込み、尚早のファイ

　ルの整合性を確保する。

78－

ＯＳシステムファイル
DATA　運用パラメータファイル

一隨:笠で二万シテナ予報角度ファ光圧］

ド訂ｗ　機器設定ラァィル　ｉ

　一一犬Ｌｏ白豆回]ヨフロ　　　　ｌ

∧句作軌道情報剔に巨石□　　１

一一--ﾄOBT ≪L道計算回廊脳玉東ｺﾞ

　一一　-一一一一ｙＪＡＴ軌道直下点位貳ツァイルフ

≒‾Qエ‾‾な／仁郎虻拶亘巫コ

｜　｀‾‾‾‾･‾･　　　　→ド‾∇‾梢ゾＶＤＦﾗ淳‾イ‾ル∩

　-　--一一-･一
に-. TMPテンポラリファイル　｜

運用計画ファイル

　　一一--一一一一-二匹Ｎ共通ファイルニ

ｌ一一-　　-一一一一

システムファイル

－

F i g. 8　HRPT data　Receiving　S y s t em　file　scheme

ト側では、サーバにメッセージ送信後接続解除を行う。

　運用ログ出力プロセスとの接続は、運用メッセージ

を送信するプロセスが起動時にコネクトし、プロセス

の終了時にクローズする。

　各プロセス起動方法とプロセス間の通信メッセージ

一覧をTable 5に示す。

3｡2.2　受信システムの動作概要

　受信システムソフトウェアのオフタイム時・データ

受信前、ＨＲＰＴデータ受信時及びマンマシン処理の

動作概要をFig. 9に示す。

　(オフタイム時・データ受信前の処理)

　(1)システム起動

　　　運用者がNOAA ＷＳのコンソールからログ

　　インすると、受信システムソフトウェアが起動し、

　　常時起動プロセスの運用ログプロセス、時刻補正

　　プロセス、受信監視プロセス及び衛星位置表示プ

　　ロセスが自動起動する。

　(2)運用ログ出力

-
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プロセス起動方法
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受信計画立案プロセス
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ンテナ制御プロセス

受信監視プロセス
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ＮＯＡＡ受信システムの概要

セス 起動元　　　　１　　　　　　　　起動方法

セス ルートメニュー rcvplan:琵：ﾙｰﾄﾒﾆｭｰから起繋

　　　　-re : 受信監視ﾌﾟﾛｾｽヽら起動受信監視プロセス

受信計画立案プロセス orbtcalc

プロセス ルートメニュー plandisp

受信牡團立案プロセス

ﾛｸﾞｲﾝ､受信ｼｽﾃﾑ起動時 rcvobser
ス 受信監視プロセス handset -f　f:機器設定ﾊ）ﾒｰﾀﾌﾊﾞﾙ名

セス 受信監視プロセス an tentlづ　f:ｱﾝﾃﾅ予報角度フリル名

ロセス 受信監視プロセス datarcv

゜ﾛｸﾞｲﾝ､受信ｼｽﾃﾑ起動時

signlrcv

opelog

ｓ：次回受信開始時刻

軌道計算プロセス

ー　　一一　－－一一一一一一一一　　　　　－

受信計画表示修正プロセス

－ 一 一
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　　８　ｉシグナル受信処理プロセス
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　１０　１運用ログ出力プロセス

夕受信処理プロセス
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ｊ受信制御部プロセス
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ＮＯＡＡ受信システムの概要

　　通信管理ファイルの運用系／待機系判別のフラ

　グを再設定する。

(5)受信計画の読み込み

　　通信管理ファイルのコード変換を行い、次回受

　信対象の受信計画を読み込む。

　　受信計画がない場合は、(12)受信計画プロセスを

　起動し、プロセスの終了を待ってから再度受信計

　画を読み込む。

　　次回受信する衛星名、受信開始／終了時刻を表

　示する。

(6)機器ステータス・軌道図の表示

　　受信監視プロセスは、機器ステータス表示画面

　を作成し表示する。また、１秒間隔のタイムアウ

　ト及びメッセージ受信処理を定義し、受信予定の

　計画、現在時刻及び各機器の状態を機器ステータ

　ス画面に表示する。

　　軌道表示及び受信範囲表示のため、全衛星の軌

　道直下点位置ファイルを読み込み、軌道図を表示

　する。表示は１秒間隔で更新される。

(7)軌道階報転送の確認

　　軌音階報ファイルが転送されているかを確認し、

　軌音階報が転送されている場合は、軌道情報管理

　ファイルのコードとフォーマット変換を行いリネ

　ームする。

　　衛星の元期と軌道情報ファイル名を軌道情報管

　理ファイルに格納し、衛星の元期のうち現在時刻

　以降で現在時刻に一番近いものを受信計画立案日

　時として設定する。また、システムが運用系の場

　合には、軌道情報ファイルを待機系へ転送する。

　　受信計画立案日時を過ぎたら(12)の受信計画立案

　プロセスを起動する。以後、受信終了毎に軌道情

　報の更新の確認を行う。

(８)ＨＲＰＴデータファイル転送履歴確認

　　ＨＲＰＴデータ転送履歴ファイルが転送されて

　いるかを確認し、転送されている場合は、通信管

　理ファイルに転送履歴を反映する。また、システ

　ムが運用系の場合には、ＨＲＰＴデータ転送履歴

　ファイルを待機系へ転送する。以後、１分毎に転

　送履歴の確認を行う。

(9)機器監視

　　空中線駆動制御部、受信装置、他系NOAA ws
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　の状態監視を行う。

　　空中線制御駆動部へ制御開始コマンドを送信し

　ステータスを入手する。また、受信終了時終フコ

　マンドを送信する。

　　受信装置へ受信開始コマンドを送信しステータ

　スを入手する。また、受信終了時に終了コマンド

　を送信する。

　　上記の各ステータスを機器ステータス表示画面

　に表示する。以後、１分毎に機器監視を行う。ま

　た、他系NOAA ＷＳのステータスを入手する。

㈲メッセージの受信処理

　　メッセージを受信したらメッセージ種別を判断

　し、メッセージにより以下の処理を行う。

　ア。受信計画変更メッセージまたは系切替えメッ

　　セージ

　　　(5)受信計画の読み込みを行う。

　イ。システム終フメッセージ。

　　　(30)終了処理を行う。

㈲受信開始時刻の監視

　　受信開始時刻の２分前を運用開始時刻とし、運

　用開始時刻を過ぎたかを監視する。

　　運用開始時刻を過ぎた場合は、㈲運用開始を行

　う。

　　現在時刻を表示する。以後、㈲メッセージの受

　信待ちを繰り返す。

㈲受信計画の立案

　　受信計画立案プロセスは、受信監視プロセスま

　かは運用者から直接起動される。また、受信計画

　立案日時が過ぎた場合は、受信監視プロセスから

　自動的に起動される。

　　運用者がマニュアル立案処理を起動すると、軌

　道情報入力画面が表示され、軌道階報のマニュア

　ル入力、修正が可能となる。軌音階報の入力後、

　受信計画を立案する。

　　受信計画立案を実行すると軌道計算が行われ、

　受信計画立案日時から２口分のアンテナ予報角度

　情報と軌道直下点位置が生成される。アンテナ予

　報角度に従って受信計画を立案する。

　　受信計画立案時に軌道情報のエラーチェックを

　行い、既に立案済みの受信計画と今回作成した受

　信計画のＡＯＳ時刻を比較して10秒以上離れてい
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　　る場合は、エラーとして扱う。

　　受信計画の立案終了後、受信監視プロセスに対

　　して受信計画変更のメッセージを送信する。

(13)受信計画表示修正

　　運用者が受信計画修正処理を起動すると、受信

　計画表示修正画面が表示される。

　　受信計画を一覧表、軌道図及びチャート図で表

　示する。

　　受信計画の受信開始／終了時刻の編集を行う。

　編集を行う計画を指定し、受信開始／終了となる

　角度を入力するとその角度に従って受信開始／終

　了時刻が設定される。受信計画が修正された場合、

　受信監視プロセスに対して受信計画変更のメッセ

　ージを送信する。

(ＨＲＰＴデータ受信時の処理)

㈲運用開始

　　受信開始時刻の２分前を過ぎると運用を開始す

　　る。また、運用開始時刻の３分前に受信機を経由

　　して運用の事前周知を行う。

　　㈲アンテナ制御プロセス、(16)受信部制御プロセ

　ス、㈲データ受信プロセスを起動し、受信の準備

　を行う。

　　世界地図の表示を終了し、受信する衛星の観測

　範囲図(軌道図)を表示する。

(15)空中線制御

　　受信監視プロセスから運用開始時刻にアンテナ

　制御プロセスが起動され、予報角度データをアン

　テナ予報角度ファイルから読み込み、NOAA

　ＷＳの共有メモリに書き込む。

　　アンテナ制御プロセスが起動すると、空中線駆

　動制御部に開始コマンドを送信する。

　　空中線駆動制御部は開始コマンドを受付けると

　　１秒毎にステータスを送信する。

　　アンテナ制御プロセスは１秒毎にアンテナ予報

　値を送信する。受信開始時刻まで待ち受け角度を

　送信する。

　　受信監視プロセスから受信終了メッセージを受

　信すると、空中線駆動制御部に対して天頂の制御

　値を送信後、終了コマンドを送信する。

㈲受信部制御

　　受信部制御プロセスが起動すると、受哲郎に開
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　始コマンドを送信する。

　　受哲郎は、開始コマンドを受信すると約167

　msec毎にNOAA ＷＳに対して割り込み信号を

　発生する。

　　割り込み信号は、フレームロックオンしていな

　いときは、受信機内部のクロックを用いたタイミ

　ングで発生する。フレームロックオンしている間

　は、フレームロックのタイミングで発生する。

　　受信監視プロセスから受信終了メッセージを受

　信すると、受哲郎に対して終了コマンドを送信す

　る。

㈲データ受信

　　データ受信プロセスが起動すると、Ｑ／Ｌ表示

　画面を生成し受信機からの割り込み信号を受信す

　るシグナル受信プロセスが起動する。

　　シグナル受信プロセスは、受信機からの割り込

　み信号を受信すると、D.P.RAMからNOAA

　ＷＳのメモリにデータを読み込みバッファリン

　グを行う。

(18)機器ステータス表示

　　機器ステータス表示画面に機器ステータス、受

　信フレーム、フレーム抜け数、現在時刻を表示す

　る。ステータス表示は１秒毎に更新され受信終了

　まで行われる。

㈲フレームロックのチェック

　　受信機から読み込んだデータを調べてフレーム

　ロックのオン／オフをチェックする。

　　最初のフレームロックオンデータを読み込むま

　では受信動作を行わない。

　　最初のフレームロックオンデータの読み込み後

　は、受信フレーム数と抜けフレーム数をカウント

　し、(20)、(21)の処理を行う。

叫ファイル出力

　　フレームロックオンデータの場合は、読み込ん

　だデータをファイルに出力する。フレームロック

　オフデータの場合は、ダミーデータをファイルに

　出力する。

　　受信データは、受信画像ファイルヘ入力され転

　送開始位置、転送開始角度及び最大転送フレーム

　数の切り出し条件に従って画像切り出しが行われ

　る。



ＮＯＡＡ受信システムの概要

　　また、画像データのコード変換、アノテーショ

　ンデータ及びフレームステータス付加のフォーマ

　ット変換を行い、ＤＰＣ大型計算機への転送用

　ＨＲＰＴデータファイルの作成を行う。

　　ＨＲＰＴデータのファイル処理フローをFig.

　10に示す。

　ア。切り出し条件

　　　転送開始角度：仰角(ＥＬ)５°

　　　転送開始位置：転送開始角度で受信開始位置

　　　　　　　　　　または受信終了位置から

　　　最大転送フレーム数:4900ライン

　イ。フォーマット変換

　　　受信したＨＲＰＴ信号は受信画像ファイルに

　　一旦格納し、受信終了後にフォーマット変換と

　　転送条件にしたがってＨＲＰＴデータファイル

　　を作成する。

　　　bin(ダウンリンク信号)→ASCII(受信画像

　　ファイル)→ＥＢＣＤＩＣ(ＨＲＰＴデータファイ

　　ル)のコード変換とファイルフォーマットの編

　　集・作成を行う。

(21)リアルタイムＱ／Ｌ表示

　　受信データの任意の１チャンネル分のデータを

　ルックアップテーブル(ＬＵＴ)変換を行い、Ｑ／

　Ｌ表示画面に表示する。

　　表示形式と表示チャンネルは受信前に設定する。

　表示形式は間引き画像、全フレーム間引き、全フ

　レーム切り出し画像の３種類。

　　受信データがフレームロックオフデータの場合、

　エンハンステーブルに従って黒または自のライン

　で表示される。

　　全ライン表示の場合は、一定ライン毎に自動ス

　クロールして表示を行う。受信中にスクロールし

　た画面を戻すことはできない。以後、(22)の受信

　終了まで、１フレーム毎に(18)～卵を繰り返す。

(22)受信終了

　　受信終了時刻を過ぎるかまたは運用者が、受信

　強制終了ボタンをマウスクリックすると受信を終

　了し、受信監視プロセスから各プロセスヘ受信終

　了のメッセージを送信する。受信終了時は、観測

　範囲図(軌道図)の表示が終了し世界地図上に衛

　星位置軌道図が表示される。
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　　Ｑ／Ｌ表示画面を再表示し、スクロールして見

　えるようにする。

　　データ受信プロセスでは、受信ログを作成し受

　信したデータの切り出しとフォーマット変換を行

　って、ＤＰＣ大型計算機へ転送するためのHRPT

　データファイルを作成する。

　　データ受信プロセスの終了を待って、通信管理

　ファイルのステータスを変更する。

　　(23)のデータ保存プロセスを起動し、(7)からの処

　理を行う。

(23)データ保存

　　受信終了後、ディスクに格納されている、フォ

　ーマット変換処理されていない受信画像データを

　８ｍｍテープに保存する。

　　保存用の８ｍｍテープは、テープを交換する時

　にテープ管理用ファイル(ＶＤＦ)を作成する。

　　受信画像データの外部保存媒体として使用した

　　８ｍｍテープデータカートリッジヘの保存量は、

　　つぎのとおりである。

　　　１軌道の受信データ量(最大)＝22080bytex

　　　　　　　　　　　　　　　15.5分×360ライン

　　　　　　　　　　　　　　　　ニ124Mbyte

　　　1巻の保存口数＝7000Mbyte÷835Mbyte (平

　　　　　　　　　　　均データ量/口(８軌道～10軌

　　　　　　　　　　　道))

　　　　　　　　　　＝８．４口

　　保存時間＝４分(124Mbyte保存時)

　　　22080byte：１マイナーフレームのデータ量

　　　15.5分×360ライン：最大受信時間×観測ラ

　　　　　　　　　　　　　イン数(／分)

　　　7000Mbyte：テープ容量

(マンマシン処理)

(24)テープ作成

　　運用者がテープ作成プロセスを起動するとテー

　プ作成画面が表示される。

　　　データ保存時に使用するための８ｍｍテープ

　の作成を行う。

　　一意となるようにボリュームIDを設定し、８

　ｍｍテープ上にボリュームディレクトリファイル

　(ＶＤＦ)を作成する。

(25)ＬＵＴ作成
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　　運用者がＬＵＴ作成プロセスを起動すると

　ＬＵＴ作成画面が表示される。

　　Ｑ／Ｌ表示時に使用するＬＵＴを作成する。

　　Ｑ／Ｌ画面が表示されている時にＬＵＴを変

　更すると、Ｑ／Ｌ画面に変更が反映される。

㈲印刷

　　運用者が印刷出力プロセスを起動すると印刷画

　面が表示される。

　　ファイル印字を指示すると前日の運用情報がプ

　リンクに印字される。また、ハードコピーを指示

　するとＣＲＴ上の指定された画面がプリンタに印

　刷される。

(27)データ再送

　　運用者がデータ再送プロセスを起動するとデー

　タ再送画面が表示される。

　　再送したいＨＲＰＴデータファイル名を人力し、

　該当するＨＲＰＴファイルが格納されている８

　ｍｍテープのボリュームIDを表示させる。表示

　された８ｍｍテープからＨＲＰＴデータファイ

　ルを読み込み、読み込み終了後フォーマット変換

　を行い、通信管理ファイルに受信計画(受信終了

　した計画)を追加する。

(28)切替え制御

　　運用者が切替え制御プロセスを起動し、切替え

　を実行すると運用糸／待横糸の切替えが行われる。

(２９)Ｑ／Ｌ再表示

ＨＲＰＴデータ

Ｆ

Xヽ､受信ﾃﾞｰﾀ

bin信号

　　ＨＲＰＴデータファイルの画像データをシステ

　ム定数ファイルのＱ／Ｌ表示条件に従って、Ｑ／

　Ｌの再表示を行う。

叫終了処理

　　運用者が受信システム終了を実行すると、受信

　システム終了の確認画面が表示され、確認ボタン

　をマウスクリックすると受信監視プロセスに受信

　終了メッセージを送信する。

　　受信監視プロセスは、各プロセスに対して終了

　メッセージを送信してシステムを終了する。

３。２．３　２衛星連続運用

　本受信システムソフトウェアには、衛星交替期の２

衛星連続運用の機能がある。その処理概要をFig. 11

に示す。

　(1)受信計画立案条件

　　ア。受信時間の重なり

　　　①受信時間が重なった場合、受信計画条件ファ

　　　イルの衛星優先順位に従って受信を行う。

　　　②優先順位の高い衛星によって受信計画が２つ

　　　に分かれた場合、受信時間が長い計画を受信す

　　　る。

　　イ。運用者による修正

　　　　２衛星の受信時間が重なる場合、運用者の選

　　　択によって一方を受信することができる。

　(2)受信間の処理時間短縮

受信画像ﾌｧｲﾙ

ASCI

　］－

Ｉ

ト

○　○

HRPTデ一タファイル

　　こ二、
画像切り出し／　ダ
　　　　、＿.._　F

フォーマット変換

8ｍｍﾃｰﾌﾟDAT

EBCD

　　］－

IC

ド

型計算機へ

ｉｇ．１０　HR P T　data　process ing　flow
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[受信計画立案条件:

　　　受信時間の重なり

　　　優先順位の高い衛星

優先順位の低い衛星

受信計画

受　　信

[受信間の処理時間短縮ﾌ

　・通常運用手順

１

ヽ -

ＮＯＡＡ受信システムの概要

Ｂ

Ｂ

Ａ

Ａ

Ａ

事前周知(X-5分)　　　　受信開始時刻(X)
　　　▽　　　機器制御開始　　▽

w s

R X

　　　　ANT

・２衛星連続運用手順
一

一
一一

w s

R X

開始
(X-2分)

受信部制御

空中線部制御

　　　ｌ待受け角

データ受信

データ受信

制御角

最初の運用
次回運用　　　　　　事前周知・運用開始（Y）
　　　　　　　　　　　　　▽

データ受信

A N T

ﾌｫｰﾏｯﾄ変換(5分)

②，

Ａ

　　　　Ｂ

　　　　　一一受信時間：Ｂ＞Ａ

　Ｂ

Ｂ

運用終了時刻（X+430秒）運用終了
▽ ▽

フォーマット変換

　　受信終了

→

角

　（≦Yﾈ430秒）
受信終了時刻　　　　　運用終了
　　　▽　　　　　　　　　▽

　　　　||　　＿ニブブヤと｡…
一汁－

ﾌ才-ﾏｯﾄ変換(5分)

　II　　
制御角　　　　　|'

30存頂角
十---……………………一紆ご』

F i g. 1 1　H R P T　data　receiving　flow

ア．受信監視プロセスは、１衛星目と２衛星目の

　受信開始時刻の差が一定時間以内(１衛星目の

　受信終了時刻＋150秒以上)の場合、連続運用と

　判断しアンテナ制御プロセス、受信部制御プロ

　セス、ＨＲＰＴデータファイル作成プロセス、デ

　ータ保存プロセス、Ｑ／Ｌ表示プロセスヘ通知

　する．

イ．アンテナ制御プロセスは、１衛星目の受信終

　了メッセージ受信後、空中線を天頂(待機位置)

　へ指向する処理を行わない．

ウ．受信部制御プロセスは、１衛星目の受信終了

　メッセージ受信後、直ちに受信終了コマンドを

　送信し、２衛星目の事前周知コマンド、受信開

　始コマンドを連続して送信する．

エ．１衛星目のＨＲＰＴデータファイル作成プロ

-

Ａ

　セスは、２衛星目受信開始前に画像ファイル名

　をテンポラリファイル名に変更して変換処理を

　行う。

オ。１衛星目と２衛星目のデータ保存が重なった

　場合、データ保存の待ち合わせを行う。

力。２衛星目のＱ／Ｌ表示は、１衛星目のＱ／

　Ｌ表示を終了し表示を行う。

４．対大型計算機インターフェース

４．１　ハードウェアインターフェース

　ＤＰＣ大型計算機間のファイル転送は、つぎの通信

規格及びプロトコルにより実行される。

　(1)通信規格

　　　ＦＤＤＩ(IS０9314)

　　　GI型　62.5/'125μｍ
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　　(ＭＩＣ-Ｍ型プラグで、光二重リング集線装置

　　へ接続)

(2)プロトコル

　　ＴＣＰ／�(ＦＴＰ)

　算機)

(３)ＨＲＰＴデータ転送履歴ファイル①ＰＣ大型計算

　機→NOAA ＷＳ)

(４)軌道情報ファイル(ＤＰＣ大型計算機→NOAA

　ＷＳ)

４。２　ソフトウェアインターフェース

　ＤＰＣ大型計算機とのファイル転送は、4.2.1の４フ　　4.2.2　インターフェースタイミング

ァイルについて行われる。　　　　　　　　　　　　　　　(1)ＤＰＣ大型計算機は、軌道情報ファイルを作成し、

　WSはASCIIコードから大型計算機用としてEB-　　　NOAA ＷＳに書き込む。

ＣＤＩＣコードに変換し、格納ファイル用としてEBC-　(２)ＮＯＡＡ ws は、軌道匿報ファイルから２日分の

ＤＩＣコードからASCIIコードヘ変換する。　　　　　　　　　受信計画を立案し、通信管理ファイルを作成する。

　各ファイルのインターフェースタイミングチャート　　(3)ＤＰＣ大型計算機は、NOAA ＷＳから通信管理

をFig. 12、通信管理ファイルのファイル概要を　　　　ファイルを読み込み、受信終了予定時刻を読み込

Table 6に示す。　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　む。

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(４)ＮＯＡＡ ws は、受信計画に基づき、ＨＲＰＴ信号

4.2.1　インターフェースファイル　　　　　　　　　　　　　を受信してＨＲＰＴデータファイルを作成する。

　(１)ＨＲＰＴデークファイル(ＮＯＡＡws →ＤＰＣ大　　　ＨＲＰＴデータファイルは、画像格納ディレクト

　　型計算機)　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　リに24時間分を保存する。また、受信データを8

　(2)通信管理ファイル(ＮＯＡＡ ＷＳ→ＤＰＣ大型計　　　ｍｍに保存する。

よ罷管¬理

ＤＰＣ大型計算機側

ＮＯΛＡ　w s

１

－

－

－

‐

乙.ア

兼言恰報｜
ここソル

立]に

通こ悍（

匹；

m理

　　一一･-ﾚ士受信　しｰ-‥･-一一-

皿Ｌ

　　｀ノ

IT‾IFｙ‾TI

　データ　ｉ

ファイル.I

通‾苓‾管‾理

フヱ子斗

受信

こ_＿

１
・
‐
：
－
・

犬

７
‐ １ １

7

０ １

―
」

＿＿淘し_____、

ｍｌ
転送履影
ファイル

F i g . 1 2　F i　1 e　t r a n s m i t　t i m i n g　ｃｈａｒｔ（ＮＯＡＡ　w s　－　Host　S y s t em)
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ＮＯＡＡ受信システムの概要

①②

D*001 NOAA-12 08061 1994/06/25 08:34:45 08:33:52 08:47:20 08:48:14 12.6 14.4 A /IMG/N12A9406250834.1MG

I* 002 NOAA 14 04021 1994/06/25 xxxxxxxx 08:35:20 xxxxxxxx 08:46:29　　　11.2 A xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx

P　003 NOAA-14 04022 1994/06,'25 10:13:07 10:14:21 10:27:05 10:27:53 14.0 15.5 A
/'IMG/N14A9406251013.1MG

N　004 NOAA」4 04023 1994,06/25 11:57:06 11:55:41 12:04:19 12:05:46　7.2 10.1 A /IMG/N14A9406251157.1MG

C　005 NOAA 12 08070 1994/ 06/25 19:20:08 19:19:13 19:32:20 19:33:15 12.2 14.0 D /IMG/N12D9406251920.IMG

C! 006 NOAA- 14 04030 1994/06/25 20:57:27 20:57:27 21:03:43 21:03:43　6.3　6.3 D /IMG/N14D9406252057.1MG

　　③　④　　⑤　　⑥　　　⑦　　　⑧　　　⑨　　　⑩　　⑩　⑩⑩　　　　　⑩

０
⑩

０
　
琲

項　　　　目 内　　　　　　　容

① 受信計画ステータス１ Ｐ：受信終了した計画(Past)
Ｉ：受信されない計画(Ignore)

Ｃ：受信予定の計画(C h o i s e )
Ｎ：次に受信する計画（Ｎｅｘｔ）
Ｆ：受信失敗した計画(F a u 1 t)
Ｒ：受信中の計画　(Receiving)
Ｄ：転送終了した計画（Ｄｏｎｅ）

② 受信計画ステータス２ ＊：自動調整力べ行われた計画
！：手動調整が行われた計画

　：調整が行われていない計画

③ 受信計画番号

④ 衛星名 ＮＯＡＡ－＊＊　　＊＊：衛星番号

⑤ 軌道番号

⑥ 受信開始日付 YYYY/MM/DD　年／月／日

⑦ 受信開始時刻 衛星仰角が指定した角度以上になる時刻HH:MM:SS時:分:秒

⑧　ｉ　Ａｏｓ時刻 衛星仰角がＯ°以上になる時刻HH:MM:SS時:分:秒

⑨ 受信終了時刻 衛星仰角ｶヽ指定した角度以下になる時刻HH:MM:SS時:分:秒

⑩ ＬＯＳ時刻 衛星仰角がＯ°以下になる時刻HH:MM:SS時:分:秒

壮１受信時間
に ー . - . － -

㈲　ｉ　受信可能時間

||　受信終了時刻一受信開始時刻　単位　分

　　一　－－〃　　--〃¬←･〃-Ｊ･→皿-←四-'‾‾‾　ｎｏＳ時刻－ＡＯＳ時刻　　　単位　分

　-.--.↓---------･.一　　一一_二八雙やし

＿_＿__･
！　　　:耗　ｌｉ　ＨＲＰＴデータファイル名

レーニー
ｊ　　⑩

⑩

／｡__＿｡＿＿･___

　ｌ　運用系／待機系フラグ

書き込み中フラグ

‾二
　　　　　｜

ﾐ ー 一 一 i

Ａ：昇交(Ascending) D:下降(Descending)

／ＩＭＧ／Ｎ＊＊ＡＹＹＭＭＤＤＨＨＭＭ．ＩＭＧ　＊＊

Ｏ：運用系　レ待機系
--･　　　　　－
Ｏ：通常　　レ書き込み中

Tab ｌ ｅ　６　RCVPLAN　ｆ ｉｌ ｅ

(5)ＤＰＣ大型計算機は、受信終了予定時間から一定

　時間が経過した後、NOAA ＷＳから通信管理フ

　ァイルを読み込む。

(6)ＤＰＣ大型計算機は、(5)で読み込んだ通信管理フ

　ァイルの受信計画ステータスが受信終了となって

　いたら、ＨＲＰＴデータファイルを読み込む。

- 87－
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(7)ＤＰＣ大型計算機は、ＨＲＰＴデータ転送履歴ファ

　イルに対して、受領したＨＲＰＴデータファイル

　の受信計画ステータスを受領済みに変更して、

　NOAA ＷＳへ書き込む。

(８)ＮＯＡＡＷＳは、ＨＲＰＴデータ転送履歴ファイ

　ルのうち受領済みのステータスを通信管理ファイ



ルに反映させる。

Summary of The New NOAA Receiving System

４。３　冗長構成とファイルの排他制御

　NOAA ＷＳは冗長構成で一方が運用系、他方が待

機系となる。ＤＰＣ大型計算機は運用系とファイル転送

を行う。

　運用系／待機系のファイル管理手順をつぎに示す。

　(1)運用系／待機系の判別は通信管理ファイルの最終

　　レコードを利用する。通信管理ファイルの最終レ

　　コード１バイト目に運用系／待機系判別フラクを

　　設定してフラクにより運用系の判別を行う。

　(2)ＤＰＣ大型計算機は、通信管理ファイルを読み込

　　んで、運用系／待機系の判別を行ってからファイ

　　ル転送を行う。

　(3)通信管理ファイルを更新(新規作成を含む)する

　　場合は、最終レコードの書き込み中フラクを書き

　　込み中に変更してからファイルの更新を行う。

　(4)通信管理ファイルの更新を終了して、ＤＰＣ大型計

　　算機から読み込みが行えるようになった後、書き

　　込み中フラグを通常に変更する。

５。おわりに

　現在受信しているＴＩＲＯＳ-Ｎ／ＮＯＡＡシリーズ

の衛星は、2007年まで継続して打ち上げられる計画が

ある。この間、搭載センサ数及び精度の変更が予定さ

れているが、本システムにおいては、若干のファーム

ウェアとソフトウェアの改修によりデータ受信は可能

である。

　また、2002年にＥＵＭＥＴＳＡＴ(欧州衛星機構)から

極軌道気象衛星ＭＥＴＯＰの打ち上げ計画がある。

2002以降は、ＭＥＴＯＰが午前衛星、ＮＯＡＡが午後衛

星として衛星運用が行われる計画である。この

ＭＥＴＯＰの衛星仕様について、情報収集を行い、本シ

ステムヘの影響と新システムヘの整備計画を検討して

いく必要がある。

６。掲載写真

　NOAA ＷＳにおけるデータ受信時の監視画面と受

信計画画面及びＡＶＨＲＲセンサのＱ／Ｌ表示を示

す。
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Window of operation status

べ/Vindowof receiveplan information
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