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用瑞利激光雷达１６年观测数据分析合肥
地区大气密度分布特征

陈峰１，２，时东锋１，黄见１，苑克娥１，曹开法１，胡顺星１

（１中国科学院安徽光学精密机械研究所 中国科学院大气成分与光学重点实验室，合肥２３００３１）

（２中国科学院大学，北京１０００４９）

摘　要：介绍了Ｌ６２５瑞利激光雷达系统结构以及基于瑞利散射理论探测大气分子数密度的原 理．提 出

了反复迭代修正大气透过率的计算方法，并通过模拟仿真验证了该算法的可靠性．通过误差分析得到影

响大气分子密度不确定度的主要因素为回波信号信噪比以及参考点处大气 分 子 数 密 度 值，给 出 了 回 波

信号误差产生的主要来源以及参考点选取方法．最后，分析了激光雷达１６年观测数据反演的结果，得到

合肥地区大气分子数密度的月份以及年份分布状况，结果表明：中层大气分子数密度分布呈现明显的季

节性分布特征，冬季分布稀疏，夏季分布密集，随年份分布则较为平稳．通过将统计平均得到的密度廓线

与１９７６美国标准大气模式比对分析，发现由激光雷达观测反 演 得 到 的 结 果 较 模 式 值 大，二 者 的 比 值 在
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