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　ガンマ線バーストの残光は発生後、急激に暗くなり数時間後には観測できないことがほとんどである。衛
星から発生のアラートを受けた地上の望遠鏡は、迅速な観測と解析を行い、その結果をGamma-ray bursts 
Coordinates Network (GCN) Circularsに報告することが重要となる。 
　岡山天体物理観測所のMITSuME50cm望遠鏡と3バンド同時測光カメラは、ガンマ線バーストの残光を多
波長で観測できるシステムである(詳しくは柳澤,他のポスターを参照)。このシステムの観測データを迅速に
解析を行うために2段階の自動解析パイプライン(D50)を構築したので報告する。 

②ガンマ線バーストの残光検出のための解析 
　C. 1次処理 
 ダークフレーム   : 観測開始前に30枚程度取得. 
 フラットフレーム :ディザリングしたスカイフラット. 

　D. 位置合わせ+重ね合わせ 
 WCSの情報を基に位置を合わせ、10分,20分,30分, 60
分,90分,120分の積分フレームを作る。それぞれゼロ
点の等級と限界等級(S/N~3)を計算をする。 

　E. 天体の検索 
 衛星からの位置情報を基に、カタログにない光源を検索
する。未知光源が発見されればアパーチャ測光して　
Dで求めたゼロ点を基準に等級を換算する。 

　 未検出の場合は、限界等級を報告する。 

ガンマ線バースト観測モード 
アラート受けると観測可能な場合は、1ショット60秒　
露出で観測を開始する。 ターゲット位置を中心に3×3の
ディザリングを1セットとして繰り返し観測をする。 

①リアルタイム解析(常時実行される) 
データが取得された後、2から3分のディレイで処理を開
始する。 
　A. 位置座標(World Coordinate Systems)の決定。 
　B. この位置座標を基に器械等級と恒星カタログを 
　　 比較し、フィールドのゼロ点の計算。 
このゼロ点の値は、空の条件を判断するために使い、 
後の解析対象となるフレームを選ぶ指標となる。 

等級リファレンスとしてGSC2.3を使用 
一般によく使われるUSNO-B1 (Monet et al., 2003)や
NOMAD(Zacharias et al., 2005)のカタログは、下図に示
すように広域にわたって傾き1の線形性が保たれておらず、
等級を決めるリファレンスとして適切ではない。 
一方で、GSC2.3(Lasker et al., 2008)は良い線形性を保
ち、SDSSカタログと換算等級の比較においてもその残差
が最も小さい(0.1mag程度)ことが示されている(Sear et 
al., 2006)。 

USNO-B1, NOMAD GSC2.3 

スカイフラットを使用する理由 
高照度のトワイライトフラットを使用した場合、CCDカ
メラの特性に起因すると考えられる下図に示すようなス
クラッチパターンが出現した。一方で、ディザリングし
て観測したスカイフラットを使用すると、そのパターン
はなくなり、より深く検出できるようになった。 

18.4 +/- 0.2 mag 17.6 +/- 0.1 mag 17.0 +/- 0.1 mag 

g’  Ic Rc 

自動解析パイプラインD50は、各バンド並列に処理され、5分程度で一連の解析を終える。
その解析結果をまとめ、メールで報告する。下記にその一例を示す。 

メールで送信される解析結果 

現在は、GCN Circularへ
観測報告する前に、必ず
画像の確認を行っている。
この部分の自動化が次の
課題である。 

自動解析パイプラインD50 

R-band  
3600秒積分 

Twilight Sky (Dithering) 

Sextractor, WCSTools, PyRAFなどの解析ソフトウェアを組み合わせてRubyスクリプトから実行している. 

GRB091208B (60sec x 9 images) の残光検出画像 


