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研究成果概要 
	 岐阜県飛騨市神岡町で建設中のKAGRAにおいて、坑内においては制御用リア
ルタイム計算機群（図1）、神岡地区にある研究棟においてはコントロールルー
ム(図2)を構築し、それぞれをネットワークで結んで、リモートでのKAGRAの干
渉計としてのリアルタイム制御を確立した。本システムを用いることにより、
平成28年に行われた初期観測において、圧倒的な操作性と安定性を示すことが
できた。初期観測が順調にいったのは、本システムの安定した稼働によるため
と言っても過言ではない。特に、自動運転においては、本システムをプラット
フォームとしたスクリプト言語による制御の手順及び自動化が実現できたた
め、観測時にはその効果による安定性が如何なく発揮された。	
	 その後、初期観測からの知見を生かし、単独の制御テストベンチを構築した
ため、本システムとは独立に各種試験を行うことができるようになった。これ
により、本システムのさらなる開発と、より安定な可動が可能になると期待さ
れる。	
	 また、坑内の各サブシステムに接続するためのフィールドラックセットの開
発、設置も進み、平成27年度までの6セットに加え、平成28年度だけで7セット
が追加されるなど、平成29年度末の観測に向けての制御系の準備が着々と進ん
でいる。	
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図1: KAGRA坑内に設置された制御
用リアルタイム計算機群。 

図 2: 神岡研究棟内に整備されたリモー
トコントロールルーム。多数のモニター
及びクライアント計算機からから
KAGRAを操作する。 
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