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JCR型ロケット8号機
’
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1．概要と目的

　　JCR型ロケットは、人工衛星打上げ用ロケットに用いる誘導

制御技術を開発するための2段式固体ロケットである。

　今回は、第2段にガスジェット制御装置を搭載して制御試験を

行ない、その制御特性等の確認を行なうとともに、Nロケット搭

載用のPCM－PMテレメータ装置、　Sバンドコマンド受信機およ

◎ ●

2．諸　　　元

　　JCR型ロケット8号機の諸元は、表1に示すとおりである。
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表1．　JCR型ロケット8号機の諸元

諸　　　　　　　　　元
項　　　　　　　目 単位

第　1　段 第　2　段

全　　　　　長 m 1α485
長　　　　　さ m 丘463 5022

寸　法 胴　　　　　径 m （1506 α420

翼　　　　　長 m L884 L240
翼弦長ROOγT：P m α70／α43 α46／α35

全段重量　（全備） ton 2．23
重　　量

各段重量　（全備） ton ：L39　　　　　　　　　　α84

型　　　　　式 内面燃焼式固体ロケット推進薬

推　　進　　薬 ポリブタジェン系コンポジェト

推進薬重量 ton α950 α321

モータ 推　進　薬　長 m ag65 L700
総　　推　　力 tCn一∈b　c 217 99

平　均　推　力 ton 10 5．5

燃　焼　時　間 Sec 21．7 18

比推力（S・］⊃） Sec 228 228
方　　　　　　式 爆発ボルト（4本）、分離スプリング

分離方式
時　　間　設　　定 タイマ

電　　子　　機　　器

Pパソドコマンド受信装置、sパソドコマ

塔h受信装置、』パソドレーダトラソスポ

¥ダ、　Cパソドレーダトラソスポソダ、：P

bM－PMテレメータ送信装置、計測装置
搭載機器

i2段）

ジヤィ　ロ機器

フリージャイロ、レートジャイロ、積分ジ

ャCロ、プログラマ、加速度計、迎え角計

Cンバータ

制　御　機　器
ガスジェット制御装置

ｧ御電子機器
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3．構　　造

　　JCR型ロケット8号機の全体形状および第2段の機器’配置を

図1、図2に示す。

　　図1　JCR型ロケット8号機全体形状図（単位：m）
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図2　JCR型ロケット8号機の第2段＝構造（機器配置）
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　第2段ロケットは、ノーズコーン部、頭胴部および第2段ロケ

ットモータ部で構成され、第1段ロケットは、分離部、第1段胴

部および第1段ロケットモータ部で構成されている。前7号機と

異なる点は、第1段ガスジェット装置が取り外されたことおよび

第2段ガスジェット装置がジャイロ機器の上部に配置換えされた

ことである。

（1）ノーズコーン部

　　ノーズコーン部には、Lバンド鉛よびCバンドレーダトランス

　ポンダ、PバンドおよびSバンドコマンド受信装置、　PCM－

　PMテレメータ送信装置ならびに計測装置が搭載され、外板に

　はしバンドおよびCバンドレーダトランスポンダ用アンテナ、

　Sバンドコマンド受信用アンテナ、PCM－PMテレメータ送：

　信用アンテナおよび着脱接点が取り付けられている。

（2）頭胴部
　　頭胴部には、ガスジェット制御装置、ジャイロ機器、タイマ

　機器、加速度計およびビーコン送信機が搭載され、外板には迎

　え角計、ビーコン送信用アンテナおよび新しく開発されたPバ

　ンドコマンド受信用アンテナが取り付けられている。

（3）第2段ロケットモータ部

　　第2段ロケットモータ部は、第2段ロケットモータおよび尾

　翼で構成されている。

（4）分　離　部

　　分離部は、4本の爆発ボルト、分離用スプリングおよび電源

　配線系で構成されている。

（5）第1段胴部

　　　　　　　　　　　　一4一
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　　第1段胴部には第1段計測装置が搭載されている。

（6）第1段ロケットモータ部

　　第1段ロケットモータ部は、第1段ロケットモータおよび尾

　翼で構成されている。

4．姿勢制御装置

　　姿勢制御装置は、ジャイロ機器およびガスジェット制御装置で

構成されている。

（1）ジャイロ機器

　　　ジャイロ機器は、ロケットのロール、ピッチおよびヨー軸ま

　わりの角度ならびに角速度を検出してガスジェット制御電子機

　器に信号を送るもので、次の機器で構成されている。

　（プ）　フリージャイロ

　　　　フリージャイロはロケット機体のロール角変位を検出する。

　　　最大入力角　±180。

　　　　フリージャイロゲイン　　lVDC／deg（制御用）

　（イ）　レートジャイロ

　　　　レートジャイロは3軸（ピッチ、ヨー、ロール）方向の角

　　速度を検出する。

　　　最大入力角速度　　ロール　士looo／sec　　　　　　　　／ピ＿一

　　　　　　　　　

レー囲閭香pル
　　　　　　　　　　　　　　　　　ヒツー

一5一

±200／sec

OユVDC／deg／sec

　　　　　　（制御用）

05VDq／deg／sec

　　　　　　（制御用）



　（ウ）積分ジャイロ

　　　積分ジャイロは3軸方向の角変位を検出する。

　　　ロール制御用信号は、発射後45秒から64秒まではフリー

　　ジャイロから、64秒以後は積分ジャイロから送られる。

　　　最大入力角　　ピッチ、ヨー、ロール　　±loo

　　　積分ジャイロゲイン　　　〃　　　　　　lVDC／deg

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　（制御用）

　㊥　プログラマ

　　　プログラマはタイマ信号をうけてピッチおよびヨー軸積分

　　ジャイロの基準変更の電流を発生する。

　㈹　加速度計

　　　加速度計は加速度を測定し、測定信号を積分して速度出力

　　を発生する。

　　　　X軸方向加速度　　一5G～＋15G

　　　　Y　　〃　　　一5G～十　5G

　　　　Z　　　”　　　　一5G～十　5G

　㈲　迎え角計

　　　迎え角計はピッチおよびヨー軸まわりの迎え角を検出する。

　㈹　インバータ

　　　インバータは、ジャイロ機器および加速度計の励磁用400

　　Hz電源である。

（2）　ガスジェット制御装置

　　ガスジェット制御装置は、第2段頭胴部に搭載されたか

　スジエツト装置および制御電子機器で構成されている。

　　ロケットの誤差角は、フリージャイロ、レートジャイロ

　　　　　　　　　　　　一6一
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および積分ジャイロによって検出される。この誤差角を修正す

るための制御信号は制御電子機器からガスジェット装置に送ら

れる。

⑦　ガスジェット装置

　　ガスジェット装置は、推力飛しよう中に3軸制御を開始し、

　慣性飛しように入ってからは4個のロール用ガスジェットモ

　ータを用いて第2段ロケットのロールおよびヨーの制御を行

　ないカップリング動作を確認するとともにピッチおよびヨー

　のプログラムによる噴射試験を行なう。

　　ガスジェット装置の主要諸元は、表2に示すとおりである、

表2　ガスジェット装置の主要諸元

推力飛しょう 慣性飛しょう
項　　　目 単位

ロール　　ピッチ，ヨー ロール　　ピッチ，ヨー

全　推　　力 kg・ooc 約瓦800以上

モータ推力 kg 5 40 3 5

比　　推　　力 soc 113 125 99 113

制御トルク kg・m L9 68 1．14 ＆5

モーメントアーム m α19 1．7 α19 ：L7

H202容」止 乙 1　3

（イ）制御電子機器

　　制御電子機器は、ジャイロ機器から送られる出力信号を受

　け、これを制御信号に変換してガスジェット装置に送るもの

　である。

　　　　　　　　　　　　一7一



　ガスジェット制御装置のブロックダイアグラムを図3に示

す。

　　　　　図3　ガスジェット装置ブロック
　　　　　　　　　　　　　　　　　ダイアグラム
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シーケンスタイマ信号

　　　　　　　「
　　　　　　　1
　　　　　　　　　　コド　へ　
　　　　　　　ヘロノ　　　　　　　　　
　　　　　　　l　　　　I
　　　　　　　l　l
　　　　　　　「　　　　1

離脱接栓

地上点検盤く門＿

I

L＿＿＿＿」

／＼

5．搭載電子機器

　搭載電子機器は、LバンドおよびCバンドレーダトランスポン

ダ装置、テレメータ送信装置、PバンドおよびSバンドコマンド

受信装置、ビーコン送信機、計測装置および電源等で構成されて

いる。

　主要性能は、以下に示すとおりである。

（1）　Lバンドレーダトランスポンダ

一8一

σ

◎

●

●

1

　　レーダトランスポンダは、ロケット追尾用に使用されるもの

　で、仕様は次のとおりである。

　　　　　　受信周波数　　　　　　1673MHz±IMHz

　　　　　　送信周波数　　　　　　1687MHz±IMHz

　　　　　　パルス幅　　　 約2μsec

　　　　　　送信出力　　　　　　　100W　Peak以上

　　　　　　最小トリガーレベル　　一70dB挽以下

　　　　　　パルス繰返し周波数　　500PPS

（2）Cバンドレーダトランスポンダ

　　今回初めて搭載するCバンドレーダトランスポンダは、Q冒お

　よびN用ロケットに事業団が開発してきたもので、仕様は次の

　と澄りである。

　　　　　　受信周波数

　　　　　　送信周波数

　　　　　　送信パルス幅

　　　　　　送信出力

　　　　　　受信感度

　　　　　　受信パルス幅

　　　　　　パルス繰返し周波数

（3）　ビーコン送信機

5586MHz十3MHz
5636MHz十3MHz
約0．5μsec

400W以上

一70dB祝以下

約0．25μsec

500PPS（同期時）

　ビーコン送信機は、中之山テレメータアンテナの自動追尾用の

信号を発信するもので、仕様は次のとおりである。

送信周波数

送信出力

送信型式

一9一
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O．1W一ト20％、一50％

：F1（PM）



馴
馴
，

　
I
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
I

、［

（4）PCM－PMテレメータ送信機

　　PCM－PMテレメータ送信機は、飛しょう中の計測信号を地

　上にPCM－PM方式によって伝送する装置で、仕様は次のとお

　りである。

　　　　　　送信方式　　　　　　　水晶制御PCM－PM方式

　　　　　　搬送周波数　　　　　　2296．6MHz

　　　　　　搬送波出力　　　　　　約5W

　　　　　　エンコーダ出力型式　　スプリットフェーズレベル

　　　　　　ビットレート　　　　　120kbiち／sec

（5）Pバンドコマンド受信装置

　　Pバンドコマンド受信装置は、地上からの指令信号を受けて

　タイマの進行を止め、1～2段分離と2段モータの点火を停止

　する装置である。

（6）Sバンドコマンド受信装置

　　Sバンドコマンド受信装置は、あらかじめ定められた指令信

　号を受けて、ロケットのデイストラクト用リレーを作動させる

　ものである。

6．飛しょうシーケンス

　　JCR型ロケット8号機の飛しょうシーケンスを図4に示す。

その中で制御関係は次のとおりである。

（1）発射後23秒、30秒および35秒の3回にタイマからの信

　　号により各1秒間つつヨー軸まわりにガスジェットを噴射する。

②発射後45秒（推力飛しよう中）にタイマからの信号により、

　　3軸制御を開始する。

　　　　　　　　　　　　　一10一
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（3）発射後64秒からは推力を減少させて、4個のロール用ガス

　ジェットモータによりロールおよびヨー軸ならびに2個のピツ

　チ用ガスジェットモータによ’リピツチ軸の制御を開始する。

（4）発射後58秒から85秒まで27秒間ピッチ軸まわりの、ま

　た同68秒澄よび73秒の2回にわたり各1秒間、ヨー軸まわ

　りの噴射試験を行なう。

（5）発射後100秒からのタイマ信号は、発射後40秒から100

　秒までに出した信号を繰り返す。
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7．機能系統

JCR型ロケット8号機の機：能系統を図5に示す。

8．飛しょう性能

JCR型ロケット8号機の飛しょう経路を図6に示す。
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図6　JCR型ロケット8号機iの飛しょう経路
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　上　概要と目的

　MT－135P型ロケットは気象観測用の1段式固体ロケットである。

　今回は、T－5於よびT－6の2機を打ち上げて、人工衛星打上げ

のために必要な種子島上空の気象データ（風向、風速および温度）を

取得する。

　　　　2．諸　　元
●
　　　　MT－135P型ロケットT－5、　T－6号機の諸元の概要は、表1

　　　に示すと論りである。

　　　　　　　　表1　MT－135P型ロケット主要諸元表

●

項　　　　　　　　　　目 諸　　　　　　　元

全　　　　長（m） a329
寸　　　　度

　　一甲曽雫曾｝一

鼈鼈鼈ﾅ一■一
O　　　　径（m）

@　射

q135
発　　　　時（kg） 6τ9

重　　　　量
燃焼終了時（kg） 3q4
，｝一一一一｝
梺B高　度（㎞） 56飛しょう性能

i80。発射時）
到達水平距離（㎞） 46
　　　　　一一^　　　　　　　式L＿一一

丸型内面燃焼方式

推　　　進　　　薬｝・一一』一 ポリウレタン系コンポジット
エ　ン　ジ　ン

推進薬重量（kg） 3Z5

総推力（ton『sec） q82×10．5＝＆6

燃焼時間（sec） 1α5

芳　　　平

栫@　間

火薬による押出し

分離装置
設　　定 タイマ

搭　　載　　機　　器
トランスポンダ装置、パラシュート

ｷ度センサ

ー15一



a　構　　造

MT－135P型ロケットの全体形状は、図1に示すとおりである。

図工　MT－135P型ロケットの全体形状

（単位：m）

5，529

@　　　　エンジン部頭胴部

一 苫
”

観測装置
　　　　　　　　α155σ
ｪ離装置

パラシュートコンテナ

　頭胴部には大気温度を測定する観測装置と、これをゆっくり降下さ

せるためのパラシュートが収納されている。

　頭胴部には最高高度に達すると、タイマが作動し、機体から頭胴部

を切り離す分離装置を内蔵している。パラシュートは頭胴部を切り離

した後、放出開傘する構造となっている。

　ロケットの燃料は、ポリウレタン系コンポジット推進薬でありクロ

ムモリブデン製のチャンバに装損されている。
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⑦　●

①　●

　4．観測システム

観測システムの概要は、図2に示すとおりである。

観測装置の主なる仕様は、次のとおりである。

受信周波数

返信周波数

変調方式

出　　力

温度センサ

電　　源

⑧

1673MHz

1687M且z

PPM
8W
パノレコワイや

酸化銀蓄電池

図2．観測システム

　　　　　　　　　　　　醜

　＼
　　　　　　へ　　　　　　　　　　　　　　　
　ラン癖・、＝一一：二二＝一＝二＝．＝＝一　＼

　　　　　＼＼　　一　一　一　一一
　　　　　　＼　　　　一　　一　　一〇　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　＼

レーダアンテナ

。
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