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１９：２０　 ９１６．４２　 ３．５ －３．３３ －３．４
１９：２５　 ８１０．５１ －８．４ －２．９４　 ８．８
１９：３０　 ８３９．６３ －５．１ －３．０５　 ５．５
１９：３５　 ８７７．８３ －０．８ －３．１８　 １．３
１９：４０　 ８８１．６５ －０．４ －３．２１　 ０．４
１９：４５　 ８８２．２２ －０．３ －３．２１　 ０．６
１９：５０　 ８４５．５３ －４．５ －３．０８　 ４．７
１９：５５　 ８９４．４５　 １．１ －３．２６ －１．０
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２０：２０　 ９２６．３０　 ４．７ －３．３９ －５．０
２０：２５　 ８９３．８１　 １．０ －３．２６ －１．１
２０：３０　 ９９７．４０　 １２．７ －３．６５ －１３．１
２０：３５　 ８５９．８２ －２．９ －３．１４　 ２．８
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基于纯转动拉曼谱线激光雷达的大气温度反演分析

刘玉丽１，２，谢晨波１＊，尚　震１，赵　明１，曹开法１，孙越胜２

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

２．解放军电子工程学院物理教研室，安徽 合肥　２３００３７

摘　要　由于气溶胶的影响，传统的瑞利散射法测量低空大气温度有一定的局限，为此开展了纯转动拉曼
法测量低空大气温度。利用纯转动拉曼激光雷达在北京进行了２个月的大气温度观测，由观测数据反演了
温度廓线。在基于Ｎ２ 和Ｏ２ 的纯转动拉曼谱线特征进行大气温度反演过程中，分析了平滑窗口、定标范围
和定标常数对温度反演精度的影响。结果显示随着平滑窗口的增大，雷达和无线电探空仪测量的温度之间
的平均绝对偏差先减小后增加，为有效去除信号中随机误差的影响，同时保留温度廓线的垂直结构，平滑窗
口应选择６００～１　２００ｍ比较好。定标范围不同，雷达和无线电探空仪测量的温度之间的平均绝对偏差就不
同，相对变化约为０．０７Ｋ。当定标常数ａ，ｂ都增大或都减小时，雷达和无线电探空仪测量的温度之间的平
均偏差增大，当一个增大另一个减小时，平均偏差相互抵消；ａ，ｂ的变化不是等几率的，在符号上总是相反
的；平均偏差对ａ的变化不敏感，对ｂ的变化也不敏感，对ａ与ｂ的整体变化敏感，约９１．７％平均偏差落入

－３～３Ｋ之间。该研究分析结果对纯转动拉曼激光雷达数据反演中涉及的平滑窗口、定标范围的选择提供
了理论依据，对激光雷达定标常数造成实际温度反演结果的误差提供了参考。

关键词　激光雷达；大气温度；定标常数；误差分析

（收稿日期：２０１５－０９－１６，修订日期：２０１５－１２－０８）　　

　　＊通讯联系人
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