
UFOAnalyzerV2 による等級測定
[2007/1/27 SonotaCo]

・ビデオ映像における明度-等級関係

・光量測定

・CCDスペクトル感度への対応

・フレーム毎等級



ビデオ映像における明度-等級関係の把握

[実験方法]

・MS リンクに基づぐ恒星等級のグラフ表示

縦軸をカタログ上等級

横軸を光量または明度

として

 
MSリンクで関連付けられた恒星をプロットし

 て様子を眺める



x = log (Bmax)                                                  x = log( L )

・最大明度 Bmax より光量総和 L の方が誤差が少ない

・Mag = p*log( L ) + q で良好に近似できそうだ (pはほぼ一定,q は状況で相当変化する)

・暗い恒星は誤差が大きくなる場合がある -> 下限設定が必要



自動測定による等級測定係数の決定
・基本方式

視野内恒星の等級と光量関係

 Mag = p * log(L) + q 

の p, q を最小二乗法により定

 める

・自動計測における誤差回避策

(1) 下限等級設定

指定下限等級(magL) より明る

 い恒星についてのみ処理する。

p は 理論値である -2.5 に

 近い値が得られた
(透明度が悪いと傾きがやや大きくなる)

(2) 傾き制限

Utyシートの mag/l によって傾き

 の上限下限を設定できるように

 し、必要に応じて傾き固定の推

 定も可能とした。

(3) サンプル数制限

サンプル数が5以下の時は計算

 せず、規定値を使用する



UFOAnalyzerV2 の光量測定方式

恒星
 

流星

Rを5～10程度とし、

明度重心からの距離がRから1.5Rま

 でのピクセルの明度平均を

 

b とし、

半径Rのcore円内の全ピクセルの明

 度

 

B にについて、B-b の総和を光量

 とする

動体出現前(Head部分)の動画から、

 全ピクセルの個別時間平均明度

 

b を

 事前に算出しておく。

各フレーム/フィールドにおいて、全明

 度変化検出点を含む最小の矩形領域

 内の全ピクセルの明度

 

B について、

B-b の総和を光量とする。



スペクトル感度と色温度
bvf = -1.0  (2V-B)                                    bvf = 0.0 (V mag)         bvf = 1.0 (B mag)

恒星側の等級を各恒星のB-V

を用いて

mag = V + bvf * (B-V)

補正した等級を縦軸とする

(グラフは上が負なので注意)

bvf = -0.28

WATECにおける最適値は

 東京の夜空でおよそ

-0.2～-0.4

(やや赤側の感度が高い)

WAT100N -> bvf  = -0.20～-0.30

WAT902H2U -> bvf = -0.25～-0.35



明度飽和対象の問題

満月の実測 (2007/1/4 月齢15.0)
WAT902H2S+6mm -> 光芒半径 ～90pixel

飽和明度をそのままピクセル明度とした場合、

Mag = -2.5*log( 90*90*Π*255) + 7.25 = -9.6

となり、一般的に言われる 満月の-12.6等と比

 
べて 3等 暗い

-> 飽和明度に対する補正が必要

し、しかし

明るい対象では極めて大きな

 
明度差が僅かな飽和半径の

 
差にしかならない。

飽和直前の傾きから推定す

 
る方法は解像度がネックで難

 
しい。

ダイナミックレンジまたは解像

 
度のどちらかの向上が必要

実用的にはカラーカメラなど

 
感度が2桁低いカメラを併用

 
すると6mmレンズでは-3等程

 
度まで直接測定できる。NTSC映像からでは多項式近似による

 一律補正しかない?

例えば

m’ = m + k*m    (m < 0, k=-0.03) 2



明度飽和恒星のV2における実測例



フレーム毎等級
・Analyze log にフレーム/フィールド毎観測等級を表示 (フィルード測定時は測定光量を2倍して計算する)


	スライド番号 1
	スライド番号 2
	スライド番号 3
	スライド番号 4
	スライド番号 5
	スライド番号 6
	スライド番号 7
	スライド番号 8
	スライド番号 9

