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［

昭和55年度第2次観測ロケット実験計画概要

昭和55年度第2次観測ロケット実験においては、S－310－g号機

S－520－2号機による観測実験およびM－3S－2号機による第．7号科

学衛星打上げの合計3機の打上げを行う計画気それぞれの実験目的は次の

とおりである。

ロケジト
到達高度

i㎞）

水平距離

i㎞）

全重量
iton）

搭載計器重量

@（幼）
観　測　目　的
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S－310－9 179 277 0．73 60．8
正イオン組成、中性温度

ｼの観測

S－520－2 276 452 2．2 166．5 飛しょう試験

M－3S－2

近地点　570

湯n点・
@680

2574
i第2段）

49．5

衛星重量

@190 第7号科学衛星打上げ

1．　実験実施責任者

　　東京大学宇宙航空研究所長　　　　野　村　民　也

　　　、（東京都熱球駒場4－6一・TEL　O3－467－1111）

2．実験場所

　　東京大学宇宙航空研究所鹿児島宇宙空間観測所

　　　東経131。04145闘　北緯31。1510011

　　　（鹿児島県肝付郡内之浦町長坪　TEL　O9946－7－2211）

5．実験期間

　　昭和56年1月22日（木）～2月　3日（火）

　　および　　2月16日（月）～2月2・8日（土）

　　　　　　　　　　　　　　　　一1一
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各ロケットの実験予定日は次のとおりである。

ロケット 実験予定日時 海面落下時刻 延期する場合の期間

S－310－9
1月22日（木）

@6：46　“
6：46～，7：16 1月23日～1月28日

S－520－2
1月28日（水）

P6：00
16：00～16：30 1月29日～2月　3日

M－3S－2
2月16日（月）

@9：30
第1段9：30～10：20
謔Q段9：40～10：30

2月17日～2月28日

4．警戒の範囲

　　陸上における警戒の範囲

　　別紙　　（1）　S－310型、S－520型ロケットに適用

　　　　　　（2）　M－3S型ロケットに適用

　　海上におけるロケットの落下予想区域

　　別紙　　（3）　S－310－9号機に適用

　　　　　　（4）　S－520－2号機に適用

　　　　　　（5）M－3S－2号機に適用’

5．実験の要領

（1）実騨は天候および研究上の都合によって延期することがある。延期の

　　理由が天候によるときは、当日できるだけ早く報知する手段（ラジオ等）

　　を講ずる。また研究上の理由によるときは、不測の障害にもとつく場合

　　以外はできるだけ前日中に報知する手段（ラジオ等）を講ずる。

　　　漁業関係者に対する報知は漁業無線局を通じても行う。．

②　実験当日は観測所内に黄白を掲げる。発射30分前に赤旗を掲げサイ．

　　レンを鳴らす。発射3分前に花火1発をあげる。

　　　　　　　　　　　　　　　一2一



　　実験終了後は花火2発をあげ赤旗をおろす。

（3）実験当日の警戒は陸上については鹿児島県警察・海上については第10

　管区海上保安本部および鹿児島県に依頼する。その細目は打合せの上定

める．また航空につ、・ては鹿児島空坦務所と連絡の王実験を行う・

　　観測所付近の陸上および海上については東京大学においても監視員を

観測所内に配置し、また観測所内に設置された海上監祝レ「ダにより警

　戒にあたる。

（4）実験に際しては鹿児島海上保安部および鹿児島空港事務所との間に連

　絡用通信回線を東京大学が開設し、連絡員を派遣して緊密な連絡にあた

　る。

（5）実験中は警戒区域内に一般の人が立ち入らないように立札または縄張

　りをする。

（6）M－3S－2号機の実験に際しては、衛星の軌道追跡について宇宙開

三業鼠郵政省電波研究所および米国航空宇宙局の協力が得られる予

　定である。

（7＞発射時間及び糖につ・・て、各・ケットの発射2時間前まで健儲

　新東京空港事務所保安部航空情報課に通報する。

6．報道関係

（1）報道関係者には次の日時にロケットを公開して取材の便宜をはかる。

　　S－310二9　1月21日（水）12：00～13：00

　　S－520－2　　1月27日（火）　　　　〃

　　M－3S－2　　2月14日（土）　13：00～14：00

　（2）　実験の結果については、実験終了後実験主任が概略の発表を行う。
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z　実験主任

　　S－310－9

　　S－520－2

　M－3S－2

教　授

助教授

教　授

伊　藤　富　造

出　尾　弘　毅

林　　　友　直

8．実験の内容

　o　S－310－9号機（1月22日（木）6：46打上げ予定）

　　本機は日出時の中層大気、下部電離層中の大気組成温度分布の観測を

　主目的とするロケットである。

　　　ロケットの先端部に嫡質量分析器が搭載され、正イオン組成を観測

　　する。また太陽を光源とする紫外線の大気による吸収、散乱の測定によ

　　り大気中のオゾン量、エアロゾルの分布を観測する。伺じく太陽光中の

　　近赤外線の大気中の酸素による吸収スペクトルを精密に測定することに

　　より大気の温度分布を観測することができる。この他電離層の基本的パ

　　ラメータである電子密度、イオン温度の観測も行われる。

　o　S－520－2号機（1月28日（水）16：00打上げ予定）

　　本機は新規開発の単段式ロケットで、55年1月に1号機の打上げに

　成功している。本機の目的は1号機に引続きその飛しょう性能と機体特

　性、特にノズル部改良の効果を確認することにある。

　　　また搭載の科学観測機器により、将来の宇宙太陽発電におけるマイク

　　ロ波伝送ビームと電離層プラズマの相互作用に関する基礎実験、子ロケ

　　ットを放出することによりプラズマ中での長い金属の紐で結ばれた2つ

　　の物体の電気的挙動に関するユタ州立大との国際協力実験とを行う。

　o　M－3S－2号機（2月16日（月）9：30打上げ予定）
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　太陽は11年周期で活動を繰返し、1980～81年が太陽活動の最

盛期に当る。

　この時期にはしばしば太陽フレアと呼ばれる太陽面での爆発的現象が

起り、その影響は様々な形で地球にも及ぶ。太陽フレアの際の膨大な手

ネルギー発生の機構の解明は太陽物理学の重要課題である。

　ASTRO－Aはこの太陽フレアの精密観測のためのミッションで、

特に急速に変化するフレアの節黒を種々の測定装置で刻々捉え得ること

がこの衛星の特徴である。特にX線の観測にその重点が置かれている。

搭載観測装犀は次の通りである。

　（A）太陽X線2次元像撮像装置（SXT）

　（B）太陽硬X線モニター装置（HXM）

　（C）太陽ギンマ線観測装置（SGR）

　（D）太陽X線輝線スペクトル分析器（SOX）

　（E）太陽軟X線モニター装置（FLM）

　（F）粒子モニター装置（PXM）

　（G）プラズマインピーダンスプローブ（IMP）

　（H）プラズマ電子温度測定装置（TEL）

　衛星は重量約190kg、●毎分約5回転で冬ピンし、そのスピン軸は常

に太陽を指向するよう機上制御される。打上げ軌道は平均高度約620

㎞の略序で傾斜角約31．5。の予定である。

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　
　な：おASTRO－Aは打上げ後アメリカの太陽観測衛星SMMとの協

同観測のプログラムが計画されていて相補的かつ多角的に太陽フレアの

観測を行い、その成果を高めることが期待されている。
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別紙（2）陸上における警戒区域（M－3S型ロケットに適用）
別紙㈹　海上における落下予想区域

　　　　（S－310－9号機に適用）
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別爪（5）海上における落下予想区域（M－3S－2号機に適用）
別紙（4）海上における落下予想区域

　　　　　（S－520－2号機に適用）
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打上げ済み科学衛星等一覧

1
μ
ω
沼

名　　称 観　測　項　目
重量
i忽）

軌道鶏無（加）（傾斜角deg）

打上げ用ロケット ロケッ　ト概要 打上げ年月日

お　お　す　み 織暑醐讐灘と 24
350～5，140
@（31。） ：L－4S－5 4段式固体燃料ロケット 45．　2．　11

試験衛　星
ｽ　ん　せ　い

衛星の機能試験等 63
990～1，110
@（30。） M－4S－2

全段固体燃料の4段式ロケット
ﾅ終段打出し方向姿勢制御装置付

46．　2．　16

第1号科学衛星
ｵ　ん　せ　い

太陽電波、宇宙線、電離層の

ﾏ測
66

870～1，870
@（32。） M－4S－3

〃 46．　9．　28

第2号科学衛星
ﾅ　　ん　　ば

プラズマ洩地磁気等の観測 75
250～6，570
@（31。） M－4S－4

〃 47．　8．　19

試験　衛星
ｽんせい2号

衛星の姿勢制御誤験等 56
290～3，240
@（31。） M－3C－　1

全段固体の3段式ロケット第
Q段に姿勢制御装置及び誘導

ｧ’装置　TVC
49．　2．　16

第3号科学衛星
ｽ　い　よ　う

太陽軟X線、太陽真空紫外放
ﾋ線等の観測 86

260～3．140
@（32。） M－3C－　2

〃 50．　2．　24

試験衛　星
ｽんせい3号

衛星の新しい姿勢制御テスト 129
790～3，810
@（66。） M－3H－　1

M－3C型の1段目を％長く
ｵたもの

52．　2．　19

第5号科学衛星
ｫ　ょっこ　う

衛星によるオーロラ撮像等 126
630～3，970
@（65。） M－3且一　2

〃 53．　2．　　4

第6号科学衛星
ｶ・き　け　ん

電子密度、粒子線フ：ラズマ波

凾ﾌ観測
90

227～30，051
@（31。）

M－3正1－　3
〃 53．　9．　16

第4号科学衛星
ﾍくち●よ　う

X線星の時間変動の観測と超
薰w線観測

96 545～577
@（29．go） M－3C－　4

全段固体の3段式ロケット第
Q段に姿勢制御装置及び誘導

ｧ御装置（TVC）
54．　2．　21

試験衛星
ｽんせい4号

第7号以降の科学衛星に必要
ﾈ技術に関する諸実験 185 520～605

@（38．7。） M－3S－　1

全段固体の3段式ロケット第1段
ﾉ姿勢制御装置および固体モータ
^ロ・→レ制御装置（SMRC）

55．　2．　17

●
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　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　委2e哩⑪

　　　　　　　　SESノート　K－N〔L616

　　　　　　　　M－3S－2号機の実験

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　日召禾05　56戸1　2月

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　東京大学宇宙航空研究所

1．M－3S型ロケット

　　M－3S型ロケットはM－3H：型につづき東京大学宇宙航空研究所が科

　学衛星打上げ用として開発した3段式固体ロケットで・第1段に飛行制御

　機能を具えている点がM－3H型との主な相違点となっている。

　　Mロケットシリーズの開発は上段から順次制御能力を賦与するという方

　針に：沿って進められてきた。すなわち昭和46年に第1号科学衛星を打上

　げた4段式固体ロケットM－4S型には最終段打出し方向のみを制御する

　サイドジェット装置：のみが3～4段間に取り付けられていたが、昭和49

　年にはこれを改良し3段としたM－3C型が開発され第2段TVC装置と

　サイドジェット装置により第2段の飛行制御が可能となった。昭和52年

　に初飛し，ようしたM－3H型は第1段を増強し打上げ能力を画期的に向上

　したものであったが、第2段より上段は基本的にはM－3C型と同じで、

　飛行制御の点では原理的に：M－3C型のそれを踏襲し牟ものであった。　M

　－3S型はこのM－3H型の第1段に．TVC（推力方向制御）装置を取村

　け第1’段からの飛行制御を可能としたもので制御能力を一段階前進させた

　ものとして第4世代のMロケットと呼ぶに応わしいものである。

　　M－3S－2号機は昭和55年2月飛しょう実験を行ったM－3S－1

　号機に続くM－3S型ロケットの2号機であり、その概要を第1図に示す。

　ロケットの全長は・23．8疏で発射時総重量は49．5tonである。

　　M＿3S－2号機により打ち上げられる第7号科学衛星ASTRO－Aは
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1980～1981年をピー・クとする太陽活動極大瑚に澄ける太陽フレや

現象の精密観測を主な目的としている。衛星本体は対面距離92．8㎝、高

さ81．5㎝の8角柱状をして摩り軌道上では2対（4枚）の太陽電池パネ

ル（パドル）を展開させる。

　M－3S－2号機は昭和56年2月東京大学宇宙航空研究所鹿児島宇宙

杢間観測所（KSC）から打ち上げられる。打ち上げの期間は2月16日

から2月28日までρ問で、打ち上げ時刻は9130から10：30（日

本標準時刻）までの間である。

2．　ロケットの概要

　　M－3S－2号機の主要な諸元を第1表に示す。発射時の総重量は49．5

　tonで推力は補助ブースタと合わせて240tonである。

（1）第1段：第1段はM－13モータ、尾翼、尾翼取付筒、1、2段接手、

　　TVC装置とSMRC装置、第1段計器類於よび8本の補助ブースタか

　　らなる。

　　　M－13モータは直径1．41肌、長さ14．9肌で4個のセグメントよ

　　りなり、ポリブタジェン系推進薬の直墳方式である。平均推力は114

　　ton、燃焼巳時は70秒である。また、セグイントの結合に於いて推進

　　薬間に接着剤は用いていない。モータケースはマレージング鋼板溶接構

　　造である。

　　　補助ブースタは従前と同様で各々が直径310ππ、長さ5．8ηのモー

　　タで、2本つつ束ねたものを4組にして第1段モータに取り付けている。

　　1本の平均推力は13．6ton、燃焼時間は7．7秒である。燃焼終了後に

　　ロケット本体から切り離される。

　　　　　　　　　　　　　　　　一2一

　尾翼は表板と3本の桁、前・後縁二三よび小骨で形成されて澄り、前

後部の表板がチタニウム板である以外はすべてアルミニウム合金製であ

　る。この尾翼の露出スパンはM－3H型のものの約2／3に縮少されて

　いる。

　　尾翼筒はアルミニウム合金製の半張殼円筒構造である。

　　1・2段接手もM－3H型のそれ・と同じで、鋼管を用いた三角骨組構

　造で、セパレーションナットの作動によって分離し、振りスプリングに

　より開く開傘型接手である。

　　TVC装置はM－13モー・タのノズルの周辺にまたSMIRC装置は尾

　翼の先端にそれぞれ第2図（a）、（b）に示すように設置されている。またこ

　れら装置にかかわる第1段制御電子装置ならびに計測器類、テレメータ

　装置も第1段ノズルの周辺に取り付げられている。

　　このように尾翼筒内部に各種装置を設置する都合上M－3S型ではM

　－3H型に比し尾翼筒外往寸法が若干大きぐなり、モータの尾翼筒取付

　部形状を変更している。

（2）第2段：第2段はM－22モータ、1・2段接手、TVC装置とサイ

　ドジェット装置、姿勢基準部を含む姿勢制御装置、計測部澄よび2・3

　段接手、ノーズフェアリングで構成されている。M－22モータはM－

　3H墨の第2段と同様であって直径1．41拠、長さ4．90ηで、平均推

　力は36．4ton、燃焼時間は72秒であり、ポリブタジェン系推進薬

　7．2tonを直損している。

　　計器部はアルミニウム合金の円筒形骨組とカーボン：RRP表皮ハネカ

　ムサンドイッチ円板とより成り、中央に姿勢基準装置を含む姿勢制御装

’置が、また周辺部にはテレメータ送信機、コマンド受信機、レーダトラ
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　　　ンスボンダ、タイマ於よび機体計測二等が配置されている。

　　　　TVC装置とサイドジェット装置はM－22モータのノズルの周辺に：

　　第3図に示すように設置されている。

　　　　M－3S型ではM－3H型までの実績を加味し、フレオンならびに過

’　　酸化水素の搭載量を半減したためこの部分が小型軽量化され、すべてノ

　　　ズル後部に取り付けてある。

　　　　2・3段接≠も機構的にはM－3H型の場合と同様にマルマンバンド

　　　を外すことによって裁頭円錐殼が4つ割りになって開く開傘型接手であ

　　　る。ノーズフェアリングは直径1．41η、長さ4糀で、殼の材料はFR

　　　Pハネカムサンドイッチである。開頭方式は1段階平行開頭である。

　　（3）第3段：第3段はM－3Aモータ、2・3段接手、3段・衛星接手で

　　　構成されており、全体がノーズフェアリングで包まれる。

　　　　M－3Aモータは直径1．14肌の球形で、1．08tonのポリブタジェ

　　　ン系推進薬が直虚してある。平均推力は6．82ton、燃焼時間は53秒

　　　で、ケースはチタニウム合金製である。3段・衛星接手はマルマンクジ

　　　ンプ方式の分離機構を備えている。

、

3．飛しょう計画

　　M－3S－2号機の飛しょう計画を第2表に示す。第4図はその概略を

　図示したものである。『

　　発射は基：準上下角6go、方位角9§oで行われる。第1段モータと補

　助ブースタとは同時に点火され、ランチャ・レールに：沿って約10肌滑走

　して発進する。補助ブースタは7．7秒燃焼したのち発射後約9．g秒に切り

　離される。第1段は尾翼および姿勢制御により安定が保たれ、ケ0秒間燃
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焼したのち84秒に切り離される。

　第1段のTVCによる制御は発射後6秒より20秒迄および40秒より

65秒までの間に前期と後期に：分げてそれぞれのプログラ．ムに沿ってピッ

チ・ヨー制御が行われる。またSMRCによるロール方巾制御は発射後

4秒より80秒の間行われる。

　第2段は86秒から158秒まで燃焼するが、この間TVCによるプロ

グラムに沿ったピッチ・ヨー制御とサイドジェットによるロ，一ル制御とが

行われる。

　TVCによる制御は150秒まで行われ、その後はサイドジェットが

切り換わって3軸制御を行い、第3段打出し方向に機体軸を重げる。

　ノーズフェヤリングは162秒に開頭して切り落される。

　発射後231秒に姿勢制御を終了したのちサイドジェットによる制御モ

ードを再び変更して機体にまず約0．5rpsのスピンを与え、ついでスピン

モータによってスピンを2rpsまで加速する。

　第3段は第2段切離しの5秒後に点火され53秒間燃焼する。第2段制

御の期間内において飛しょう中に生ずる軌道の分散を補正して最終運成軌

道の目標軌道からの誤差を極力小さくするよう、地上からの電波指令によ

り、（a）第1段ピッチ・ヨー姿勢基準角、（b）第2段ピッチ・ヨー姿勢基準角、

（c）第S段点火秒時刻澄よび第3段打出し方向の各々について設定値を修正

する操作が行われる。なお、指令を行わない場合にはバックアップと

して搭載のタイマにより465秒に第3段に点火される。

　第3段モータは53秒間燃焼の後点火後110秒で衛星より切り離され

る。切り離し後5秒でヨー・デスピナが解離し、その結果生じたタンブリ

ングで残留推力による衛星への追突を防ぐ。
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標準径路を飛しょうした場合の衛星の軌道は次のようになる予定である。

　　近地点高度：570㎞

　　軌道傾斜角：3i．5。

第5図に軌道投影図を示す。

遠地点高度：680km

周　　期：1時間37分

4．飛行制御と電波指令誘導

　　M－3S－2号機の飛行制御系はM－3H型までの構成に第1段飛行制

　御系が加わったものとなって澄り、姿勢基準装置、1、2段制御電子回路

　（制御機能部）およびTVC装置、第2段サイドジェット装置、第1段S

　MRC（ロール制御用固体ロケット）装置よりなっている（第6図）。

　第1段制御系以外は基本的にはM－3H型に澄いて試験確認されたもの

　と同じである。また第1段制御系については地上燃焼試験による性能確認

　のほか：L－4SC－4号機、：L－4SC－5号機およびM－3S－1号機

によりそれぞれ昭和51年8月、昭和54年’9月および昭和55年2月に

飛しょう試験が行われシステ亭の基本特性を確認し、これらの結果にもと

　ついて制御系の機体曲げ振動も考慮した安定性、姿勢基準値への追従性の

改善をはかっている。

　　姿勢基準装置（第7図、第8図）でロケットの姿勢角および姿勢角速度

　を測定する。一方、これには刻タの時点でロケットの姿勢がとるべき姿勢

　基準角が設定されて澄り、それとの比較で求められる姿勢誤差とその時の

　ロケット姿勢の運動に応じ、最も適当なTVC噴射弁、サイドジェット電

磁弁を選択して動作させることにより、ピッチ、ヨー、・一ルの3軸につ

　いて、ロケットの姿勢がいつも姿勢基準角に一致するよう制御が行われる

　（第6図）。
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　飛行制御動作は以下のように進行する。

　第1段燃焼中は発射後6秒より燃焼終了直前の65秒まで、前期と後期

に分げてピッチ齢よびヨー制御がTVC装置によって、また発射後4秒よ

り・一ル角を零に保つロール制御がSMRC装置によって行われる。ヨ

ー、ピッチ制御の姿勢基準角は、・前者についてはヨー軸を予定飛しょう面

に保ち、後者に：ついてはピッチ角を重力ターンに基づく姿勢角の時間変化

に近似して変化させるもので、それぞれは予め姿勢基準装置内の姿勢計算

機に、変化速度と変化時間が設定されて居り、ζッチプログラムレジスタ

’に所要の値が時々刻々得られるようになっている（第10図）。この制御

により第1段飛しょう中の風等による分散を極めて小さい値に抑えること

ができる。

　第2段の制御はM－3H型と同様に燃焼中の大部分の期間、　TVC装置

によるピッチ・ヨー制御とサイドジェット装置に’謔驛香[ル制御が行わ

れる。この場合の基準角はヨー軸は軌道面内に含まれるが、ピッチ角は最

終段の噴射高度を高くするために、しだいに：引き起こすようになっている。

第2段の制御に際しては、第1段の燃焼中およびそれ以降に澄ける飛しょ

う径路の分散を修正し、それを予定に近づけるため、破線に示すような電

波指令による姿勢基準角の修正が行われる。TVC装置によるピッチ澄

よびヨーしの制御は、この修正された姿勢基準角に従って行われる。

　TVC装置によるピッチ・ヨー制御妹第2段燃焼終了の直前、発射肇

150秒で停止され、ついでサイドジェット装置の動作態様を変更して、

以後はそれが軸制御を引き継ぐ。発射後159秒に澄ける第3段打出し

方向への姿勢基準角の切換えとともに、機体軸はその方向に向げられるが、

この基準角も、衛星が達成する軌道を設定値にできるだげ近づげるため、
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第2段軌道標定にもとづいて発射後220秒までの間に電波指令による修

正が行われる（第10図）。

　サイドジェット装置による第3段打出し方向への姿勢制御は、231秒

まで続けられ、似後機体にはスピンが一与えられる。最初サイドジェット装

置で約0．5rpsのスピンを与えたのち、スピンモータに：点火し・さらにス

ピンを加速する。スピン回転数が2rpsになった時にスピンモータによる

加速を止あて制御は終了し、それ以後、機体の姿勢はスピンによって安定

に保たれる。第3段の点火時刻は、第2段の飛しょう状況に基づいてでき

るだけ正確な衛星軌道を実現するよう決められ、電波指令によって予め設

定されている予定秒時の修正が行われる。

　姿勢基準装置はスピンフリー解析プラットフォーム（SFAP）型を使

用している。これはロケットのスピンに対しそ安定化したプラットフォー

ム上にのせてあるレート積分ジャイロでロケットの姿勢変化を精密に計測

し、その結果を使って機上の姿勢計算機（ディジタル微分解析機DDA）

で時々刻々のロケット姿勢を計算し出力するとともに、ロケットの姿勢変

化巌を．測定する・・ケットの琴勢力：概計算機のレジス夘計算結果と

して得られるので解析プラットフォームと呼んでいる。このSFAP装置

は：L－4SC－4号機以来M－3H型で、’ ｻの機能、動作が確認きれ、良

好な実績が得られているものである。

　SFAP型では姿勢計算機で姿勢基準角の記憶設定澄よび姿勢誤差の計

算も同時に行っている。姿勢基準角は計算機内のレジスタに数値として

設定されて澄り、このレジスタに：所定の数を加減算することによって、基

準角の値を変更できる。ゼッチプbグラムはタイマか5のスタート信号に：

よって所定の周期毎に：一定の数を加減算することによって実現される・ま
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た第1段ピッチプログラム、第2段ピッチプログラム澄よび第3段打出し

方向の基準角はそれぞれ別個のレジスタに設定されて於り、シーケンスの

進行に伴ってこれらのレジスタを逐次切り換えていく（第9図）。また第

1段の前期、後期ピッチプログラムの切り換えならびに：第2段ピッチプロ

グラムへの切り換えは所定の時刻に、基準設定値からの加減算の周期を変

更することによって行われる。また電波指令による基準角の修正は一段

階受信する毎に一定の数を加減算することに：よって即時に実行されてロケ

ットの姿勢角はこの修正に追従する。

　姿勢計算機で計算されたロケットの姿勢誤差と姿勢変化速度とから、制

御機能部（制御電子回路）でTVC噴射弁診よびサイドジェット電磁弁の

動作信号を作る。この制御機能部では、制御用の燃料消費をできるだけ少

塗くし、かつ確実に精度の高い制御が行えるように・パラメータと制御

論理を設定している（第9図）。　　　　　　’　　　　　　　　　　　、

　第1段TVC装置は第1段モータのノズル周辺に第2図（a）のように取り

つけられる。第11図はその系統図である。

　本装置は15個の噴射液タンク、1個のオイルタンク、8個の比例型噴

射弁澄よびサーボ機構、電源等よりなっている。

　噴射液タンクには合計1206のフレオンを、オイルタンクには86の

作動油が収められこれらは浮動ピストンを介しN2ガスで加圧される。　こ

のN2ガスの初期圧は80kg／σ涜で、　フレオン、オイルの消費に伴い減少

する。比例型噴射弁の構成は第12図に示す通り電気信号によってまず油

圧パイ’ 鴻bト弁を開閉し、これによる噴射弁の開度を差動トランスC：LV

DT）で検出して噴射弁を通るフレオンの流量を電気信号に比例させるも

のである。
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　この噴射弁は1個につき2個の噴射孔を有し、制御論理に従がい、隣接

する2個の噴射弁が姿勢誤差に応じ同時に作動する。これにより発生する

横方向制御力の最大は主推力の48％である。

　第1段TVC装置め諸元を第3表に示す。

　SMRC装置は第2図（b）に示すように、固体モ’一二の燃焼による高温ガ

スの噴射をソレノイト6電磁石で駆動する弁で切り換えるような機構となっ

て寄り、これが時計方向於よび反時計方向ロール回転力を発生するように

尾翼先端部に1各1組ずつ取り付けられている（第13図）。

　これにより、外乱でロケットにスピンが発生すると姿勢制御装置からの

信号でソレノイドに電流が流れて弁のバランスが崩れ、制御トルクが生じ、

ロケットのロール位置が修正される。SMRC装置の諸元を第4表に示す。

　SMRC装置の点火ならびに計測用のケーブルは尾翼内を通り尾翼筒内

の各系統線に接続されている6

　第2段TVC装置は第2段ノズルの周辺に取りつげられるが、その系統

を第14図に、概観を第15図に示す。2次噴射液としては4個のタ）でク

に合計19．56（重量42kg）のフレオンを用いている。第14図に示す

ようにタンク内に浮動ピ～くトンがあり、窒素ガスによってフレオシ液を圧

送する。噴射には噴射孔と電磁弁が一体となった噴射弁8個を円周を8等

分する位置に設け・噛合う2岬の弁が常に同時に作動するように制御論

理が組まれている。噴射弁はM－3H型のものと異なり今回は新設計のも

のが用いられてい乙。1個の弁より発生する横方向推力．は主モータ燃焼初

期に語いて主推力のL4％である。

　サイドジェット装置は過酸化水素を燃料として澄り、第2段ノズルの周

りに配置してある。構成は第16図に示すようにジェット4基を1つのモ．
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ジュールとし、ノズルの外周に制御力が円周切線方向となるように4個取

りつけてある。　1つのモジュールがピッチ・ロール：又はヨー・ロールの2

つの機能を持ち、制御論理回路によって姿勢誤差に応じて適当な組合せで

それぞれの方向の1対（’2基）のジェットを同時に動作させる。1基のジ

ェットの推力は8kgで過酸化水素の総lll：は208（28kg）である。

　第2段燃焼中のロール制御はサイドジェットで行われるが、機体慣性モ

ーメントが大幅に変化するのでその最初の31秒間は16基のサイドジェ

ットを8基ずつ動作させ、後半にわいては推進薬の消費による機体慣性モ

ーメントの減少に応じてサイドジェットの数を半減させる。第2・段燃焼終

了後は最大8基のサイドジェットによって3軸制御を行い、最後のスピ

ンアップには再び8基を作動させる。このような制御手順は制御機能部より

指令される。

　第5表にTVC装置お・よびサイドジェット装置の諸元を示す。

　第2段の飛しょう径路と衛星の軌道とをできるだけ予定に近づげるため

の電波指令制御（誘導）は、次のような手順で行われる。すなわち、第

1段飛しょう径路の精測レーダによる実測に基づき、第2段TVC制御開

始の直前にピッチ、ヨー基準角を修正するとともに、第2段燃焼の中間で

も数回ゐ修正を施して、飛しょう径路の結果をもとにして、’最終的に第3

段打出し方向澄よび点火時刻を修正して精度のよい衛星軌道の達成をはか

る。

　第3段点火時刻の修正は、地上からの電波指令を受けてタイムセレクタ

ーT串L：設定秒時を修正できる電子式タイマ）に設定されている予定時

刻を修正することによらて実行される。実際には第3段点火は衛星に搭載

された電子タイマにより行われるのでタイムセレクタが修正する時刻は
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この衛星タイマの始動時刻である。タイムセレクタ設定秒時の修正は発射

後，152秒以降可能となり、精測レーダを通じて送られる時刻修正のための

電波指令の回数に応じ、1秒を単位として設定秒時が修正される。タイム

セレクタは電波指令によって起動し、第3段に点火するが、これにより設

定し得る早期の第3段点火秒時は発射後369秒である。タイムセレクタ

による第3段点火のバックアップとして別に一系統の瞬発点火指令が用意

されている。

5．搭　載　機　器

　　第17図に：M－3・S－2・号機第1段訟よび第2段に搭載される機器の配

　置を示す。

（1）テレメータ送信機とコマンド受信機：計測部澄よび衛星に搭載されて

　　いるものをまとめて第6表に示す。

｛2）レーハランスボンダ：Lバン降よび。バンドのトランスポンダは

　　第2段計器部に搭載され、最終段が軌道に投入されるまでの飛しょう径

　　路測定に用いられる。これらの諸元を第7表に示す。

　（3）機体計測：ロケット飛しょう中の諸特性の測定および各段の点火、切

　　離し、開頭等の諸動作を確認するため第8表に示す計測器を第2段計

　　器蔀、第2段ノズル周り、第1段尾翼筒内部澄よび第7号科学衛星AS

　　TRO－Aに搭載している。

　（4）タイマ澄よび点火系：第2表に示す事項はほとんど全てタイマにより

　　行われる。タイマの種類を第9表に示す。

　　　M－3S－2号機では・号機と附に時亥11骸の高・’電子式列マが

　　採用されている。このタイマ（M－EPTなど）は信頼性向上のため原
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発振部とブ・グラム部は独立した3系統よりなり、出力はこの3系統の

　うち2系統が一致した場合にのみ送り出される仕組となっている・また

　プログラムは半導体記憶素子に各シーケンス秒時を雷気的に書き込む方

式である。

　　こみタ．イマには第3段点火秒時も設定されているがこれはバックアッ

　プであって、45・OMHzコマンド装置から送られる電波指令（CM

－A3）によりタイムセレクタを起動し、これによって第3段に点

火するのが本来である。コマンドによる点火管制の種類を第10表に

　示す。．

　　このように第3段点火は種々の方法で実施可能であるが安全上の問題、

　が生じた場合には、450MHzコマンド装置：からの電波指令（CM－A

　1）によって何時でも点火の停止ができるようになっている。衛星に搭

　載されているタイマはその起動後7秒に第3段モータの点火などそれ以

　降軌動投入初期に澄げる一連のシーケンスを司る。

㈲　飛しょう安全装置：機体に：装着した飛し零う安全装置としてはモータ

　の推力停止装置と点火停止装置とがあるb

　　第1段モータには成形爆薬によるケース破断装置が上端セグメントの

　両側面に取り付げてあり、第2段モータには鏡板中央部をセパレーショ

　ンナットの作動によって取り除く方式の推力中断装置がある。また第2

　段以降はタイマを停止することによって点火を止めるこζができる。こ

　れらの飛しょう安全上の諸動作は地上からの450MHz澄よび148

　MHzの電波指令によって行われる。点火および安全に使用するコマ

　ンドの機能分類は第10表に示してある。
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6．第7号科学衛星AS丁RO－A

（1｝概　　　要

　　　ASTRO－AはM－3S型ロケットに：より打上げられる第7号科学衛

　　星で太陽活動極大期における太陽フレア現象の精密観測を主な実験目的

　　としている。特に、急速に変化する太陽フレアX線の様相を速い時間分

　　解能で捉え得ることがこの衛星の特徴である。

　　　衛星本体は対面距離92．8㎝、高さ81．5㎝の8角柱で、重量190

　　kg、第18図の外観図に示すように軌道上で4枚の太陽電池パドルを展

　　回する。

（2）科学観測装置

　　　ASTRO－Aの主要な科学観測装置を列挙すれば以下の通りである。

　（A）太陽X線二次元像観測装置（SXT）

　　　　SXTは回転すだれコリメーターにより、太陽フヒアの硬X線の二

　　　次元像を撮像するもので、太陽フレアの位置、形状及びその時間変化

　　　を3秒毎に記録する。

　　　　2綿め互いに直交する「すだ静コリメーター」を用い・衛星のスピンによ

　　　って、太陽面をあらゆる角度からスキャンし、そのデーターから二次

　　　元像が再生される。観測するX線のエネルギー範囲は通常17～60

　　　keVで、　X隷像の分解能は≦；30秒角である。

　　　　又、5秒角の精度で太陽角を計る独自の太陽姿勢計（SXA）を備

　　・えている。

　（B）太陽硬X線モニター装置（HXM）

　　　　且XMは太陽フレアで発生する硬X線のスペクトルとその時間変化

　　　を測定するもので、測定エネルギー範囲17～340keVを7チャン
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　ネルに分けて計数する。測定器は57㎝2のNal（T’1）シンチレーシ

　ョンカウンターを用いている。又その計数率の急上昇を捉えて、太陽

　フレアの自動判定を行う。

（C）太陽ガンマ線餌測装置（SGR）

　　＄GRは太陽フレアの際の核反応で発生する特性ガンマ線を測定す

　るもので、主な特性ガンマ線としては、陽電子の対消滅による511

　keV、重水素核生成の2．2MeV、或はその他励起核からのガンマ線

　等が期待される。ガンマ線検出器は8．9㎝dia×5．1㎝のCs　I（T1）

　シンチレーターをプラスチックシンチレーターで包んだいわゆる

　phoswichであり、ガンマ線のエネルギースペクトルを240～

　，6，480KbVの範囲で128チャンネルに分析する。

（D）太陽フレア軟X線輝線スペクトル装置（SOX）

　　太陽フレアの高温プラズマでつくられる鉄イオンからの多数の特性

　X線をBragg反射を用いて精密に観測するもので、各特性X線の強度、

　ライン巾、及び偏光の様子等を6秒毎に調べることが出来、従来の観

　測に比し、格段に詳しく時間変化を追うことが出来る。

　　スペクトル分析には2つの水晶の異る結晶面を用い、広い波長帯と、

　その中の一部の波長帯とを別々にカバーするようになっている。後

　者でスペクトル線の超精密観測を行う。波長帯をスキャンするのに、

　駆動機構を用・いないのが特徴で、衛星のスピン軸を太陽中心から約し2。

　オフセット指向することにより、衛星のスピンに応じて自動的にスキ

　ャン出来る。

（E）太陽フレアモニター装置（FLM）

　　F：LMは螢光比例計数管と呼ばれる新しいX線検出器で、従来の比

　　　　　　　　　　　　　　一15一



　　例計数管に比べ分解能が約2倍優れている。太陽フレアの軟X線部1・5

　　～20keVのスペクトルを測定するのが主目的で特性X線と連続X

　　線を分離計測することにより高温プラズマめ温度を直接潰1みことを期

　　待している。又：F：LMの計数率の急上昇も太陽フレアの自動判定に用いられる。

　（F）粒子・主線モニター装置（PXM）

　　　スピン軸と直角方向に向けた2つの比例計数管で、放射線帯からの

　　降†粒子を測定する。計数管の視野はスピンに応じて天空を帯状にス

　　キャンするので宇宙X線源も観測可能である。太陽フレアに伴う磁気

　　圏掻乱による影響をモニターナる他、通常の観測では、南太平洋異常

　　域（South　Atlantic　anomaly）通過の際起るような、粒子による計

　　数率の急上昇を検出して、太陽フレアと識別する役目も担っている。

　③　プラズマインピーダンス測定装置（IMP）

　　　太陽電池パネルの先端に取付げたインピーダンスプローブにより地

　　球周辺プラズマの電子密度等を計測し、太陽活動のおよぼす影響を調

　　べる。

　（H）プラズマ電子温度測定装置（TE．：L）

　　　太陽電池パドルの先端に取付げた電子温度計により、地球周忌プラ

　　ズマの電子温度を計測するもので、IMPと共に太陽活動極大期に於

　　ける電離層プラズマの特性をモニターする。

’（3）構　　　造

　　衛星の構造強度上の主体は中心部の外径37．6㎝の円筒で、この上下

　に2枚のハニカム平板が取りつけられ、その各々の上下面に各種機器が

緻されている・これら2枚碑棚購近くで8個の支柱で支持され・

　ている。さらに下側のハニカム平板は8個の支柱によって支えられてい
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　て、それぞれの支柱の最下部は中心円筒の下部にボルトで結合されてい

　る。中心円筒の内部にはSXTが収納され、サーマルバリヤによる熱シ

　ールドによって、特に温度変動、温度格差をおさえている。衛星外面の

　大部分はハニカム板で覆われており、断熱材が衛星の温度制御のために：

　用いられている。

　　太陽軍池パネルを展開した後の最大慣性モーメントは29kg・㎡、慣性

　モーメント比は1．12である。衛星構造を第19図に、衛星㌍機器配置

　図を第20図に示す。

（4）テレメータ系

　　テレメータ系の特性の概要は以下の通りである。

　i）VHFビーコン

　　　　周波数　136．725MHz

　　　　送信出力　　50ηW

　　　　変　　調　　なし　（電波による軌道追跡が目的）

　iD　qHFテレメータ

周波数

・送信出力

変　　調

400．45MHz
1．OW又は0．1W（コマンドにより選択）

ディジタルテレメータ：PCM／PSK／PM
変調指数　　1．2±0．’2rad

高ビットレートモード（8192りps）及びデータ

レコーダ再生モード（916384bps）め場合は搬

送波をBiφ一M　PCM信号で直接PM変調し、低

ビットレートモード（1024bps）の場合のみ

8192Hzの副搬送波をBiφ一M　PcM信号で

　　　　一17一
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　　　　　　　　　　PSK変調した波で主搬送波をPM変調する。

　　　　　　　　　　アナログテレメータ：FM／PM

　　　　　　　　　　変調指数　　1．2±0．2rad

　　　　　　　　　　IRIGの＃15副搬送波テレメータ信号はFM変

　　　　　　　　　　調され、さらに搬送波をPM変調している。

　iii）　Sバンドテレメータ

　　　　周波数82280．5MHz

　　　　送信出力　　0．1W

　　　　変調UHFIテレメータに：同じ。

　iv）ディジタルテレメータフレームの構成及び項目の内容及びアナログ．

　　テレメータの項目は第12表に示されている。

㈲　アンテナ系

　　V珊アンサば136MHゆビーコン電波を送鵬し148MH・

　のコマンド電波を受けるもので4本のホイップアンテナ素子よりなる。

　取り付け場所は衛星下部である。

　　∬HFアンテナは400MHzのテレメータ送信に用いられ、4本め’

　ホイップ素子2組よりなり、，各1組がそれぞれ衛星の上、下面に取り付

けられている．＄バンドアンテナも4本の素子からなる2組のアンテナ

で構成さμ費り・この筋1つは上面にもう1つは下畔取り付けら

　れ放射パターンが一様になる様にしてある。

　　コゴン’ド受信機と136MHzビーコンの送信機はいずれ．もVH：Fハイ

　ブリッド回路を介しVH：Fアンテナと結ばれている。このビーコン信号

　は衛星追跡に：用いられるものであるb

　　400MHzテレメータ送信機の出力は衛星の上面あるいは下面に配
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　置されているアンテナρ何れか一方に切替えて結ばれる。Sバンドテレ

　ンータ送信機も同様である（第21図）。通信系系統図を第22図に示

　す。

（6）　コマンド系

　　コマンド受信機とコマンド復調器とからなり、主な特性は次の通りで

　ある。

　i・）搬送波周波数　　　1壁8．25M耳z

　ii）変調信号　　　　　PCM（PN）／PSK／AM

　iiD副搬送波周波数　　600且z　正弦波

　iV）PCM（PN）符号のビットレート　600　bps

　V）スタート符号　・　15ビットPN符号

　viγコマンド符号　　　15ビットPN符号×2

　　コマンド潔ステムは全部で2’25項目のコマンド項目が使用可能であ

　るが、ASTRO－Aでは実際には10．5項目が利用されている。他の「

　120項目は他の衛星のため未使用で残されている。105項目の実時

　間コマンドのうち、電源系・姿勢系の制御澄よび観測機器の高圧ON／

　OFF制御を行う35項目のコマンドはノイズによる誤動作防止のた

　め、2重コマンド（Bグループコマントうとし使用される。残り70項目’

　のコづンドは単一コマンド（Aグループコマンド）である。これとは別

　に13ビットー組のPIコマンドによリデータ処理装置を経由して、科

　学観測装畳の各種制御を行うことができる。また衛星がKSCからの

　可視領域外に：あるときに搭載機器を指定した順序に動作させるために用

　いられるプログラマブルタイマからは23項目の遅延コマンドを出すご

　どができる。このプログラマブルタイマはリアルタイムコマンドを利用
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　して地上からプログラムされる。主なコマンド項目を第11表に示す。

⑦電　源　系

　　3，484枚の太陽電池素子がパドル上に貼られている。各素子の温き

　さは2㎝×2㎝である。これら電池によるバスライン（母線）最大出力

　は17～24Vで100Wである。　DC－DCコンバータは±12V、

　＋5V、＋15Vの安定化電力を供給する。電池アセンブリにはヒータ

　が組込まれている。第3段点火用の電源はバスラィンから供給される。

（8）　データ処理系

　　データブゴセッサ（DP）は、衛星内の各機器から送られてくるデー

　タを処理編集し、実時間データとしてテレメータ系へ、記録データとし

　てデータレコーダ（．DR）へ送る。

　　データ処理は2種あって、DPは太陽が静かな時は低速（1024bps）

　のQuiet　hlodeでデータ処理．を行っており、フレア現象が起った時、高

速（雛％bp・）のFlare　mod・に切りかわってデー拠贋行う・デ

　ータ伝送のフォーマットもこれに従ってQuietmodeとFlare　modeの2

　種があるσ

　　DPはFLM、　HXMのX線計数率の急上昇を検知し、　X線フレアの

　発生を報らせ、モード切替、DRのスピード・アップを行う。それとと

　もにPXMの粒子線データにもとづいて、フレア現象とバンアレレ放射

　線帯への突入による放射線増加との区別も行う。

　　DPはまた32KWのコアメモリをもち、ここに一時的に：Flafe　mode

　処理用のデータを蓄積することによリフレアの直前からのX線データを

　取得することができる。

　　DRは10Mbitsの容量をもち、　Quiet㎜deでは160分、　Flare

　　　　　　　　　　　　　　－20一



　modeでは20分にわたってデータを記録することができる。記録デー

　タは16，384bpsで再生され、全再生時間は10分である。大聖フレ

　アが発生した時、それまで記録してあった静穏時のデータまたは小型フ

　レア6データを消去して新しくデータを記録する機能をもっている。

（9）姿勢センサ

　D　フラックスゲート型磁力計（GAS）

　　　従来から科学衛星に搭載されてきたもので、直交する3軸方向の磁

　　界成分を測定する。パドル先端に取付けられている。

　iDディジタル太陽センサ（SSAS、ASAS）・

　　　衛星スピンの有無に対応して衛星機軸に対する太陽の方向を検出す

　　るセンサ（SSAS）と姿勢制御のために太陽方向を検出するのに用

　　いられるセンサ（ASAS）の計2個が搭載されている。

　iii）水平線検出器（HOS）

　　　ほぼ5rpmのスピン時に用いられ、波長15μ鋭帯の地球赤外光を

　　利用しているものである。これにより局所鉛直方向とスピン軸のなす

　　角が決定される。

㈲　姿勢安定制御系　　　　　　　　．

　　以下のサブシステムより構成されている。

　i）姿勢制御用コイル（MAC）

　ii）スピン率制御用コイル（MSC．）．

　m）磁気バイアス制御用磁石（MBC）

　lV）磁気制御用電子回路部（ACE）

　v）ニューテーシ・ンダンパ（NP）

　vi）ヨーヨーデスピナ（Yo－Yo）
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姿勢制御は以下の2段階に分けて行われる。

D初期制御（開ループ）

iD太陽指向制御（閉ループ）

　D初期制御

　　軌道投入直後の衛星スピンは120rpmであるが第1週でヨーヨ

　ーデスピナーを作動させ5．5rpmに低下させた後パドル展開を行う。

　展開後のスピンは5rpmとなる。これらシーケンス中の外乱澄よび

　，以後の制御に：澄いて誘起する首振り運動を減衰させる目的で、一部

　　シリコン油を封入した円環状ニューテーションダンパが取り付けら

　れている。

　　姿勢測定の結果、二連の姿勢制御のコマンドが地上から送られ、

　　プログラマブルタイマに読み込まれる。その結果、所定の時刻に姿

　勢制御用コイル（MAC）に電流が所定の方向に流されて制御が遂

　．行され、衛星のスピン軸を任意の方向に向げることができる。制御一

　　コイルの磁気モーメントの大きさは±27．6A・㎡、±11．8A・

　　叫±・51A●㎡の瀬類の選択が可倉旨である・

　　スピンが5rpmと著しく異ってきた場合は、スピン軸制御用コイ

　　ル（MSC）によ鉱スピン率を許容範囲内に回復させることがで．

　　きる。このコイルの磁気モーメントは10．5ム・ηfである。

　　衛星の残留磁気モーメントを打ち消すための磁気バイアス制御は

　　スピン軸方向に取り付げられたりチャージブルマグネット（MBC）

　　を用い、この磁気モーメントを一1．8A・㎡から＋1．8A・㎡の間

　　を127ステップ分割の精度で設定することで行われる。

ii）太陽指向制御

一22一
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　　　　スピン軸が太陽方向を中心軸とする半頂角0．7。および1．7。の2

　　　つの円二面の間の領域からはずれると自動的にこれを修正し、スピ

　　　ン軸をこの範囲に収める様な制御が行われる。このようなオフセ

　　　ット指向はSXT及びSOX観測から要求されるものである。

　　　　このための制御信号は、特別に作られたディジタル太陽センサの

　　　出力とフラックスゲート磁力計の信号とから合成され、姿勢変更に

　　　必要な電流が姿勢制御用コイルに流される。この期間でもスピン率制

　　　御、磁気バイアス制御は同時にこれを行うことが可能である。

⑳　内部環境計測器（HK）

　　衛星の動作状態を把握する目的で各部の温度と電源の電圧、電流の計

　測澄よび作動シーケンスのモニタを行う装置である（第13表）。．，

　　これら搭載機器のシステム機能系統図を第23図に示す。

7．地　上　設　備

　　M－3S－2号機は東京大学宇宙航空研究所鹿児島宇宙空間観測所（北

　緯31。14／50”　東径131。q5ノ，05”）から打ち上げられる。

　　ランチャ発射までの管制はミュー台地にある地下管制室で行われる。

　テレメータ電波の受信はテレメータセシタで、レーダによる追跡はシー〆

　センタ（宮原）とテレメータセンタで行われる。コマンドを含めた発射時

　の管制はコントロールセンタで行われる。

　　飛しょう制御に関しては、レーダ追跡、電波誘導、保安などが、大型計．

　算機を中央システムとする計算機システムにより実施され、、レーダ相互ス

　レ：一ブ制御、誘導計算、コ7ンド送信制御、保安諸量の計算表示の自動

　化が行われ為。なお、本システムによって、衛星ρ軌道が算定され、第1
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周の受信に必要な資料が算出される。

　第1、2段のテレメーヂデータは従来システムに加え、新規に開発され

た小型計算機システムによって処理されるようになり、特に姿勢制御系デ

ー・ ^などの処理能力が強化されている。

　衛星からの電波は気象台地、107πアンデナ台地ならびにテレメータ台

堆のアンテナで受信され、また衛星追跡科学衛星テレメータセンタに澄い

てデータが取得される。衛星へのコマンドは科学衛星テレメータセンダで

操作され、気象台地のアンテナを介して送信される。電波追跡に関するデ

ータは軌道計算センタから宇宙開発事業団筑波宇宙センタへ伝送される。

　な誇、米国航空宇宙局（NASA）による追跡支援：ならびに郵政省電波研究

所鹿島支所、宇宙開発事業団（沖縄、勝浦、増田局）による追跡協力も得

られる予定である。

8．安．全確保　　　，

　　M－3S－2号機の打ち上げに澄ける安全確保に関しては、基本的には、

　M－3S二1号機と同様の体制をしき、別途安全計画書を作成し万全を期

　す予定である。

（1プ陸上の警戒：・打ち上げ日に澄ける陸上警戒区域は、発射点を中心とす

　　る半径1．7㎞以内の区域で、警戒を鹿児島県警察に依頼し・また・東京

　　大学に酬いても立札による表示等を行うとともに、警戒員を配置し・

　　打ち上げ終了時まで一般の人が立ち入らないよう協力を求める。

　（2）海上の警戒：発射点から半径1．7㎞以内の区域を警戒区域とする外に、

　　海上落下予想区域として補助ブースタ、第1段澄よび第2段の区域をそ

　　れぞれ設定し、これら落下予想区域については海上保安庁からの水路通
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　報および航行警報により船舶に通報される。また補助ブースタ落下予想

　区域については海上保安庁および鹿児島県に警戒を依頼し、船舶が立ち

　入らないよう協力を求める5

（3）航空機の安全：航空機の航空安全については大阪航空局鹿児島空港事

　務所と緊密に連絡するとともに、あらかじめ迎輸省航空局から航空安全

　をはかるための航空情報が発行される。

（4）飛行安全：ロケットの飛行安全については、鹿児島宇宙空間観測所コ

　ントロールセンタを中心にしてロケットの飛行径路を監視し、必要があ

　る場合には安全を図るため所要の措置を講ずる。

第1表M－3S－2号機主要諸元（暫定値）

1段 2　段 3段
全　　　長伽） 23．80 8．90 2．50

直　　　径（肌） 1．41 1．41 1．14

各段点火時重量
@　（t）

45．4

S．1（SB） 11．1

1，235
O．190（SA）

49．5 1，425

推進薬重量（t）

27．1

Q．7（SB）

Q9．8

7．21 1．09

平均推力（t）
114
P09（SB）
Q23

36．4 6．82

燃　焼　時　間
@　（sec）

70
V・7（S．B） 72 53
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第2表　M－3S－2号機の飛しょう計画

項 目

第1段、補助ブースタ点火

SMRC作動開始
TVC作動開始
補助ブースタ燃焼終了

補助ブースタ切離し

TVC作動停止

TVC作動再開

TVC作動停止
第1段燃焼終了

SMRC作動停止
第1段切離し

TVC作動開始
ロールサイドジェット制初開始

第2段点火

ロールサイドゾェット切換え

TVC作動停止
ピッチ・ヨーサイドジェット作動開始

第琴段燃焼終了

ピッチ・ヨー制御基準値切換え

開　頭

第3段スピン開始（CNモード切換え）

スピンチータ点火

家ピン制御開始

衛星タイマ始動

第2段切離し

第3段点火

第3段燃焼終了

第3段切離し

ヨーデス、ピナ作動

時間（秒）

　　　0

　　　4

　L　　6

　　　77

　　　9　．

　　20

　　40

　　65

　　70

　　80

　　84

　　85

　　85

　　86

　116
　150
　151
　158
　15b
　　162

　231
　241
　242
X
X十．2
）丞十　　7

X十60　’

客＋117

X十122

注一1）　コマンドの送信をしない場合：X＝458秒
注一2）コマンド綿によるXの可変鯛：X－362～55’5秒
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第3表　第：1段TVC装置の諸元

項　　　　目 性　　能　　諸　　元

吹　　射　　体 フレオン　　　114B2

噴射体搭載量 120．Z

作動油搭載量： 8君

GN2　充填圧 80kg／㎝3

GN2　搭載量 58∠．

押　圧　方　式 ナーダウン方式｛羅鵬傭1’，

最大　横推力
初期　約5．8ton（Isp目100sec）
I期　約3．4ton（Isp目120sec）

最大推力比 　　　　　　　　1M翻卸鞠翻12。臆対して
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第4表　SMRC装置の諸元

項　　　　目 M－3S－2
ロール推力（1装置） 220kg　f

モーメントアーム 1，923η3

制御トルク（4装置） 約154kgf珊

燃焼　時間 約70sec

ON 50～60η乞sec
S
　
M
　
R
　
C

応答時　間
OFF 50彿sec以’ド

中立時推力アンバランス 約2kg　f以下

総重量　（1装置） 22．3kg
重　　　　　量

推薬重量　（1装置） rg．O　kg

比　　推　　力 160士580c

推進薬薬種 ポリフンジェン系ガ
ス
ジ
ェ
ネ
レ
￥
タ

燃焼圧力　　　　　Pc 80k9伽3

燃焼　面積　　　　　Ab 犠854翻2（100φ）

推進薬長 700胤

該
診
ブ

最高作動圧力　　　　　Pmax 55kgf洞

最低作動圧力　　　　　Pmin　　　　　降 20kgf／a
」

●1
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　　　　第5表第2段TVC難慰びサイドジェット装琶諸元

（1）第2段TVC装置

噴　　．射　　　液

加　圧「　ガ　　ス

噴　　　射　　弁

初期噴射流量

初　期横　推　力

有効作動時間

フレオン　　　’114B2（4フッ化2臭素エタン）
タンク個数　　．　　4個

フレオン容量　　19・5乙（重量42kg）

窒素

充填圧力、80kg／σ㎡　初期容積10．7乙

ON－0：FF型電磁弁　8個

2．5kg／sec

500kgく主推力の約1．4％）

約23sec（連続）

（2）　サイド・ジェット装置

燃　　　　　　料

加　　圧　　ガ　　ス

サイド・ジェット

作動シーケンス

過酸化水素

タンク個数　2個
容積2・君（重量28kg）圧力16kg編●

窒　　　素

タンク個数　2個

容積4．4君　充填圧力135kg／‘耀

ジェット個数　16個（4個×4モジュール）

推力（1個につき）8kg

　　　　　　　8』一116、ec推力64kg（8個）
ロール制御

3輔御lll＝1：1諜覇ll影㈹
スピン開始　　を31sec　　　最大推力　64kg
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第6表　テレメータ送信機およびコマンド受信機

名　　称 略号』 周波数 目　　　的 搭載位置

テレメータ送信機 TM1 295．O　MHz 機体計測 第2段計器部

〃 TM2 298．1　MHz 姿勢制御計測 ，　　　〃

〃 TM3 915．O　MHz 機体計測 〃

〃 TM4 296．2　MHz 〃 第1段尾翼筒

〃 TM－V 136．725MHz 衛星計測追跡 衛星

〃 TM－U 409・45MHz 〃 〃

〃 TM－S　亀 2280．5　MHz 衛星計測　’ 〃

コ’マンド受信機 CM 450　　MHz 保安、第3段点火 第2段計器部

CM－SA 148　　MHz 保安、衛星機能制御 衛星

5．6GH：zコマンド 5．6　GHz 姿勢角修正 第2段計器部

TSL秒時変更

第7表　レーダ・トランスポンダ

名。　称 略　号 周波数（GHz） 出力（W） 搭載位置

レーダ・トランスポンダ

@　　　　〃

RT－1

qT－2　’

1．6

T．－6

10q

S60

第2段計器部

謔Q段計器部

一30一
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第8表搭　載計測器

名　　称 略　号 検出器取付位置 要　　　　　目

縦　加　速　度　計 X1 第2段計器部 一5～十10G　ストレンゲージ型

精密加速度計 DAM 〃 一1～十19G　サーボ型

横　加　速　度　計 Y1、Z1 第1段ノズル部 ±2．5G　　　　ストレンゲージ型

〃 Y2、　Z2 第2段ノズル部 〃　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　’〃

〃 Y3、　Z3 第2段計器部 〃　　　　　　　　　　　　　　　　　　　〃

〃 Y4、Z4 衛　星　接　手 士2．5G　ストレンゲージ型

〃 YSA 衛　　　　星 ＿5～＋10G　　　　　〃　　　　保安用

燃　焼　圧　力　計 P1 第1段目ータ 0～80kg／‘耀　　　　〃
〃 P2 第2段モータ 0～70kg／‘㎡　　　　　　　　〃

温　　　度　　　計 TS1 第1段ノズル部 第1段尾翼、SMRC各部15点，
熱電対、サーミスタ

温度・電源電圧計 TS2 第2段計器部 温度8点（機体6点、計器2点）、

電源電圧4点

温　　　度　　　計 TS3 ノ→ぐフェアリング ノーズフェアリング各部15点

地　磁気姿勢計 GA 第2段計器部 GAZ　軸成分

綴撚分腋士1鴇センサ付

置　　　動　　　計 V1 第2段ノズル部 ±20G、10～3000Hz、圧電型
〃 V2 衛　星接　手 ±　5G、　　　〃　　　　　〃

〃 V3 第2段計器部 ±　5G、　　　〃　　　　　〃
〃 V4 第1段ノズル部 士20G、　　　　”　　　　　　”

尾　翼　振　動　計 VF1～4 第1段尾翼 ±1’5G、ストレンゲ→型　尾翼4枚各1点

騒　　　音　　　計 SL1 第2段計器部 90～150dB、50～3000Hz、コンデンサマイク

〃 SL2 第1段ノズル部 100～160dB、　　　　〃　　　　　　　　　　〃

制　御系計測器 PT1 第2段TVC部 0～8σkg！そ菰ストレソゲー型TVCタンク圧

ρ　　　〃 PT2 〃 TVC〃ク圧1点SJ1、2次圧2点温度7点

フレオン圧力計 PFR1、2 第1段T．VC部 0～86k殉ストレンゲ→型、　TVCタンク圧2点

オ　イ　ル圧力計 POIL1、2
〃 〃　　　　　　　　　　　　〃　　　　　　　　　　　　　　〃

ソレノイド圧力計 PRV1～4 S　M　R　C 〃　　　　　〃　　　SMRCパルプ圧4点

り　ークデテクタ LD　1 第1段TVC配管 TVC配管もれ検出用、圧電素子

〃 LD　2 第2段TVC配管 〃　　　　　　　　　　　　　　〃

’
冗 LD　3 第2段SJ配管 SJ配管もれ検出用、　　　〃　　　L

シーケンス確認計 SQ－1 第2段計器部 各段切離し、開頭、スピンモータ点火確認

〃 SQ－3
〃 点火電流’

点火管制装置 IG－BOX 〃 点火切一系点検用切替装置および点火リレー

集　　中　電　　源 PS1 第1段目ズタ部 ＋18V系　2AH、一18V系1AH

PS2 第2段計器部 十18V系10AH、＋18V系3AH
＋26V系　2AH、＋9V系3AH
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第9表　タ　イ　マ

名　　　　称． 略　　号 用．　　途 搭載位置

第，2段タ　イ　マ

^イムセしクタ　　　　　、

q　星　タ　イ　マ

ML－EPT

m　S　L

dPT－SA

第2段までのシーケンス

謔R段点火時刻修正

謔R段点火、衛星切離し

第2段計器部

@　〃

q　　　　星

第10表　コマンド種別の呼称

コマンド名称 周波数（MHz） 機　　　　能

CM一・A1 450 第2段タイマとタイムセレクヂの停止

CM一・A2 450
破壊およびタイムセレクタ停止、モード変更後

瞬発点火（衛星タイマ始動と第2段切離し）

CM－A3 450
TVCおよびSMRC停止、モード変更後タイ

ムセレクタ始動

CM－B2 5，600 　　　　　　’^イムセレクタ秒時の変更

CM－C1　　　■ 148 衛星タイマの停止

。
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番号

　
　
　
　
　
　
　
　
　
1
1
1
1
1
1
1
1
1
　
1
2
2
2
2
2
2

第11表（a）コマンド項目（Aグループ）

項 目

MANUA：L　FLARE

MANUAL　QUIET
AUTO　：FI．ARE

PI－CM　START

PI－CM　SET

DP－M　ON

CA：L　ON

TCS／HK　ON

TCS／HK　O：FF

YSA　O喪／FM（YSA）

U－STORAGE

S－STORAGE
U一：FM（ASAS）
　　　　　　／S－REAL

U／S　REA1ン

S－FM

U－BEACON

S－BEACON

DR　REC／AUTO

DR　REP

DR　MANUAL、

DR　O：FF

SAS　ON

GAS　ON

HOS　ON

SAS／GAS／HOS　OFF

用 途

：FL，A’
qE－MODE設定，

．QUIET－MODE　〃，

自動判定MODE設定

PI　コマンド開始

FI　コマンド実行

DP　メモリ　ON

キャリブレーション開始

TCS，　HK，　ON

TCS，】白K，　OFF

Y’rA　ON：FM信号YSA側

T￥U－PCM再生信号伝送

TMS一　〃　　〃　　〃

、TMS－PCM

TMU，　TMS－PCM

TMS－FM信号伝送

TMU変調OFF
TMS　　〃　　〃

データレコーダ記録，

TMU，　TMS－PCM

データレコニダ再生

DR　自動制御モード　0：F：F

DR叩OFF
ASAS，　SSAS　ON

GA墨ON
HO　S　ON．

自動判定禁止

〃

TMU一：FM信号（ASAS側）．伝送
　　　　　　　REAL信号伝送

　　　　　　　　　　　REAL、信号伝送

　　　　　　　　　　　自動制御ON
　　　　　　　　　　　REA：L信号伝送

TMU－PCM　REAL，，　TMS－PCM再生信号伝送

ASAS．呂SAS，　GAS，　HOS 0：FF

一33一
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番号 項 目

TMS　ON

TMS　OFF

TMU　ON／DOWN

TMU　UP

TMU　O：FF

BCNV　ON
BCNV　O：F：F

UANT　A

UANT　B

SANT　A

SANT　B

PDLI，　EXT

ACE　ON
ACE　O：F：F

MAC　OPEN

MBC　QN．

MBd　OFF

MBC　WRITE
YSA』 rET

YSA　CHANGE

SXT　ON

SXT　HEATER　ON
SXT　HEATER　O：F：F

HXM　ON

SGR　ON

SXA　ON
：F：LM　ON

PXM　ON

用 途

TMS　ON

TMS　OFF

TMU　ON，送信POWER低下．

TMU送信POWER　UP

T即OF：F

BCNV　ON

BCNV　O：FF

U－ANT　A側ON（B側　0：F：F）

U－ANT　B側ON（A側　0：FF）

S－ANT　A側ON（B側　0：F：F）

S－ANT　B側ONくA側OFF）
太陽電池ズドル展開

ACE　ON

ACE　O：FF

MAC　OPEN　MODE

MBC　ON
MBC　O：F：F

MBC　WRITE　STAND－BY

YSA　SET
YSA　モード切替

，SXT　ON

SXT用ヒータ　ON

　　〃　　〃　　0：FF

HXM　ON

SGR　ON

SXA　ON

：FLM　ON

PXM　ON

一34一

・番号 項 目

SOX　ON

IMP　ON／BIAS

IMP　FIL，TER

IMP　GAIN

TEL　ON

TEL、　GAIN　H

TEL　　〃　　L

AL：L　HV　O：FF

ALL　PI　OFF　l
ALL　PゴOFF　2

　　　　　鴨1，，

　　　　　賦1”

　　　　　“0，，

　　　　　“0”

CM－B　ON

CM－B　ON

CM－A　ON

用 途

SOX　ON

IMP　ON，　BIAS　ON／OFF切替

IMP　FIL、TER　A／B切替

IMP　GAIN　H／L　　〃

TE：L　ON

TEL　GAIN　High側切替

　〃　　　〃　　L、ow　　〃

PI用全高圧電源　OFF

全PI　OFF

　〃　　　　　〃

ブロックコマンド鴨1”書込み

　　　　〃　　　　　　　　〃　　　　〃

　　　　〃　　　　覗0”　〃

　　　　〃　　　　　　　　〃　　　　〃

B側コマンド制御モード

　　〃　　　　　　　　　〃

A側コマンド制御モード

一35一
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循号

　
　
　
　
　
　
　
　
　
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
2
2
2
2
2
2
2

第11表（b）　コマンド項目CBグループ）

項 目

PRT　WRITE’．

PRT　READ

PRT　CHECK

PRT　CL，EAR

PRT　STAN－BY

PRT　OFF

PCU　AUTO／LEVEL　A

PCU　AUTO／LEVEL　B

PCU　MANUAL
UVC璽 bONT　ON

UVC　CONT　O：FF

BAT　CHG　：FU．：LL

BAT　CHG　TRIC

BAT　HEATER　ON

BAT　IIEATER　OF：F

EPT－SA　STbp

YO－YO　EXT
MムC　CL、OSE

MAC－H

MAC－M

MAC－L、

MBC－RES’dT

MBC－EXECUTE

SDB　N

SDB－W

GDB－N

用 途

プログラムタイマヘディレィコマンドの書込み

プログラムタイマのディレィコマソド実行開始

　　　　〃　　　　　　　　〃　　　の内容確認

　　　　〃　　　　　　　〃　　．の全クリア

　　　　〃　　　の電源ON；スタンバイモード

　　　　〃　　　　　〃　OFF

PCU自動制御，レペをA

　“　　“　　レベルB

　〃　マニュアル制御

UVC　制御モードON

　〃　　　　　〃　　　OF：F

BAT　フル充電

BAT　トリクル充電

BAT用ヒータ　ON

BAT用ヒータ　OF：F昌

エレ’クトロニクス・タイマ

YO－YO　デスピナ伸展

MACク・一ズル「ブ制御

MAC　コイル電流　強

　〃　　　〃　　中

　〃　　　〃　　　弱

MBC　バイアスリセット

MBC　バイアス印加

ASASに：よるデッドバン．ド

　〃　　　　　〃　　　　　　　〃

GAS　　〃　　　　〃

ストップ

狭
広
狭

「36一
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番号 項　　　　　目 用　　　　　　　　　　途

27 GDB－W GASによるデッドバンド　広

28 SXT－HV1　0N SXT用高圧電源　1　0N

29 SXT一：HV2　0N 〃　　　　〃　　　2　　〃

30 FLM－HV　1　0N F：LM用高圧電源　1　0N

31 FLM－HV　2　0N 〃　　　　〃　　　2　　〃

32 HXM－HV　O　N’ HXM用高圧電源　ON

33 SGR－HV　ON SGR用　　〃　　　〃

34・ PXM－HV　ON PXM用　　〃　　　〃

35 SOX－HV　ON SOX用　　〃　　　〃

第11表（c）ディレィコマンド項目

番号

　
　
　
　
　
　
　
　
　
ー
ユ
　
一
　
－
▲
　
ー
ム
　
一
」

項 目

MAC㊥
MAC　O

MACρF：F

MSC　UP

MSC　DOWN

MSC　OFF

DR　REC

DR　OFF

MANuA：L　FLARE

MANUAL，　QUIET

AUTO　F：LARE

FLMトHV　RC　SET

　〃　　〃　　〃　RESET

PRT－REREAD

用 途

MAC制御ON電流方向㊥

　　〃　　〃　　〃　O

　　〃　　　0：F：F

MSC制御ON，スピンアップ●

　　〃　　　〃　スピンダウン

　　〃　　　0：FF

DR記録開始

DR　PS　O：FF

：FLARE－MODE設定，自動判定禁止

QUIET　　〃　　〃，　　　〃

自動判定MODE設定

響：F：LM用高圧電源　hc　セット

　　〃　　　〃　　RC　リセット

プログラムタイマ回り一ドスタート

一37一

「



　
　
　
ム
犠
F
I
層
h
く
一
＼
一
へ

皿
邸
鰍
1
、
牧
Σ
卜
　
照
N
目

（
㎝
ロ
日
ゆ
N
一
H
O
口
h
g
3
」
』
【
目
）
国
O
O
旨
　
国
鯖
く

q
O
幽
。
頸
口
臥

卜
O
山
－
塁

N
一
一

嵩
客
山

O
O
山
一
塁一

〇
山
－
囲
×
山

O
山
1
N
↑
×
の

O
山
1
一
臼
客
の

㊤
0

日
O
山
」
ヌ
ロ
』

　
0
国
－
帽
O
の

頃
O
店
－
塁

O
o
◎

　
9
ロ
ー
目
自
角

ψ
出
出
1
＜

O
山
1
㏄
白
×
の

O
山
－
一
白
×
の

出
山
1
（
【

O
曜
轍
自自

j
轍
＜
噸
螺

寸
㊤

N
一
×
O
o
o一
1
×
O
ωO
山
一
N
臼
×
ω

O
仙
1
【
臼
×
ω

一
〇
山
1
受
出

O
山
一
N
臼
図
ω

O
山
一
H
臼
×
の

缶
O
山
ー
ヌ
属
望

寸
O
氏
一
塁

oO

｡

＜
×
の

。◎

n
山
一
塁

一
〇
山
一
芝
×
山

O
山
l
e
q
臼
×
ω

O
山
1
一
臼
×
ψ

N
o
っ

口
O
山
ー
ヌ
ロ
』

N
O
自
。
塁

〇
一

出
出
1
く

一
』

ロ
O
O
O
　
O
乞
旨
ω
O

頃
一

寸
一

oっ

N
一

．
【
一

O
円

O

oo

卜

㊤

の

寸

自り

N
　
　
　
一

O

き

一38』

（
g
9
目
　
H
Φ
己
日
σ
5
』
』
一
一
）
国
O
O
旨
三
国
H
⇒
σ

卜
O
山
一
塁
叫
囲
H

q
O
氏
－
囲
口
hc噸

8
山
r
塁日
国
臼

国
O
山
－
薯
自
畠

0
0

　
●
の
O
山
－
塁

山
Σ
一

】
国
一
く

の
O

O
o
o

　
一
一
〇
山
－
暑
×
口

引
出
一
O

O
暇
蝋
自自

ﾓ
報
＜
暇
轍

寸
㊤

N
l
×
O
ω
一
1
×
O
ω自自

齒
吹
~
自

く
1
薯
×
山

国
一
薯
日
臥

O
山
l
N
臼
×
の
O
氏
一
一
臼
×
ω

＜
×
の

国
O
◎
o
自自

齒
求
~
自

＜
1
暑
×
自

寸
ひ
山
一
塁

自
嵩
H

日
O
自
一
士
日
属

◎
◎
寸

。っ

n
山
－
塁
日
国
白

口
O
幽
－
薯
q
臥

N
o
う

N
O
山
1
§
口山旨
一

】
出
1
＜
ロ自

ｭ
O
H
自曾

一
十

国
O
O
O
　
O
Z
旨
ωO

の
一

矧
一

oっ

N
一

一
一

〇
一

0

oO

卜

O

の

寸

σり

N

一
　
　
　
　
〇

き

、　　　　’

●

第13表HK項目
FNO． WNo． 項　　　　　目 レ　ン　ジ 測　定場所

Wa CA：L－A （0．5V）
Fo

Wb CAL－B （2．5V）

Wa ．Ep－P 0～十30V BUS電圧
F1

Wb BAT－V 0～十30V BAT　〃

Wa Es－12P 0～十15V 十12V電圧
F2

Wb Es－　5P 0～十75V 十　5V　〃

Wa Es－15P 0～十20V 十15V〃
F3

Wb Es－12N 0～一12V 一12V　〃

Wa Ic－P 0～十10A SC出力電流
F4

Wb Id－P 一一 P0～十10A BAT充放電々流

Wa HXM／SGR－HV 0～　　5V　・ HXM／SGR高圧電圧
F5

Wb PXM－HV／F：LI＞ト・HV　2（｝P 〃 PXM／FL，M　　〃

Wa SXT－HV　1／HV2 〃 SXT　　　　　　〃
：F6

Wb SXArM 〃 SXA出力モニタ

：F7
Wa SOX－HV

〃　　1 SOX高圧電圧

Wb ：F：LM－HV　1／HV　2（L） 〃 FLM．〃

：F8
Wa YSA－MODE

〃 YSAモード

Wb TL－22 一20～十50。C DR内部

Wa TI．一　1 一50～十80。C BATセルー1

Wb Tレ」　2 〃 〃　　〃　一2

、Wa TL－　3 〃 BATケース
F10

Wb TLr　4 〃 SHNT－Eケース

F11 Wa TL－　5 〃 側面パネル②上・

Wb T：L－　6 〃 〃　⑥上

F12
Wa T：L－　7 〃 〃　②中
「Wb TL－　8 〃 〃　⑥中

Wa T：L－　9 〃 〃　②下‘

Wb TL－10 〃 〃　⑥下

F14 Wa T：L－11 〃 下部パネル．

Wb TL，一12 〃 底部パネル

Wa ・TL－13 〃 スラストチューブ上
F15

Wb TL－14 〃 〃　　　〃　　中

：F16
Wa

　
　
　
T
L
－
1
5
0

〃 〃　　　〃　　下

Wb TL－16 〃 上部シェルフ　上面
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：FNO． W爵。． 項　　　　　目 レ　ン　ジ 測　定場　所

Wa T：L－17 一50～十80。C 上部シュルフ　下面
F17

Wb TLI－18 〃 CMR　ケース

Wa T：L－19 〃 下部シェルフ　上面
F18

Wb TL－20 〃 TMU　Xta1

Wa TL，一21 〃 TMS　Xta1
F19

Wb TL－23 〃 SXT　コリメータ　（1）

Wa TLI－24 〃 〃　　　〃　　（2）
：F20

Wb TL－25 〃 〃　　　〃　　（3）

Wa TLg－26 〃 〃　　　〃　　（4）
F21

Wb T：L－27 〃 〃　　　〃　　（5）

Wa・ T：L－28 〃 SXT　Xta1
F22

．Wb T：L－29 〃 SXA－S

Wa TL－30 〃 HXM　Xta1
F23

Wb TL－31 〃 SXAヒンズ（1）

Wa TL－32 〃 〃　　〃　（2）
F24

Wb TL、一33 〃 SOX　Xta1

Wa TL－34 〃 PXM－SF25
Wb TL一一35 ’〃 FLM－S
Wa TLI－36 〃 HQS－sF26
Wb TLg－37 〃 IMP・｝AMP

Wa T：L－38 〃 SSAS－S
F27．

@o
Wb TH－　1 ±150。C GAS－S
W
a
ρ TH－　2 〃 ASAS－SF28
Wb・ TH－　3 〃 SXT－SHIE：LD

F29 Wa TH－　4 〃 上部プレート　（1）

Wb TH－　5 〃 〃　　　（2）

：F30
Wぎ TH－　6 〃 〃　　　（3）

Wb TH－　7 〃 パドル①表白

F31
wa TH－　8 〃 〃　〃　元

Wb TH－　9 ’　〃 ブロッキングダイオード

Wa＝W7（：F），　W17（Q）；Wb＝W71（：F），　W81（Q）
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　●　　　　　　　　●
ASTRO一月。＞ヨーヨーデスヒ・ナにつ、、て

　図S－T4ではユ個のおもりのうち1個が正労に離脱し、残

りのてイ因はき｛ウτ・3秒邊オへて萬隻れるヒいう事放が起つrぐ。　原因

はワイヤカ・ソタ1ミ混乙箆する八めのコネフタ。＞はああいか固わ、r）

7欽め、薦りを加レダ｛澗えして・・るヒ・〉か切断頓1て微、．

糞毛りか、ホ｝レダかち祷往月覚∫Cばくヵ・う7⊂：し。）と老えられる。

　冷β丁ROニハではよ言乙急ち果を踏まえて

し傭呪うア1ミぱ拠入枳分離柵ジ骨（こ行わせる．

ユ，　，本ルダの均：塙につは“をつけ「：ワづやの張力を有効に利嗣する．

3、　カ・ソタ1こよるヤ刀彦f汐裟ヒ。〉のこじク・乞蝿一1する六め、逃げ穴を

　　大ミくする。

の3臭の改農を施しτミ後言忍是言式彦変を4寸い、

1、　お毛ワに透iシ＼r刀相るのカカvカロわれば三月洗する、

2・遠ノ∀カ7凄し．で：しいポねとワろ’やめ3告力によリ二月蒐ずる。

3，　2つのマスの離，脱a寿問姜は3σで20轍δec以内℃覧ある。

こヒカv万1窪言承ざシへている。
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　●　　　’　　　　●
円一3∫一2尋機の劾段制御につ㌧・マ

　rl－3S一τ　薯・機一ビは発三寸ヲ装6へ2’o禾少のF司に名了われτこ：芽1享長・

の一目の制御中に槻細げ干勧じ碁く複参しが発生脈。原

因は、設診ナにあrてって窮次じスエの鳥次曲げ搦物語熱暑入

諦臥てこ鵬譜視し1ここピ及び↑v一婦の大掴鋤
　　　　　　　　ト　　　　　　　　　　　　　　作弱性に対する酉L、薦、か不充分であったこと1マある。

　昨3s一鳩機で臨イ期飾ネ奄蜘慧塙次曲げモード

【こ却下る同汲置でのゲ’仁を下【ア＼動渦次モードでの織体

礪蝋趣ナ門門こびよヲ凄二化細ることとし7ぐ。

この丁合、制御誤搬小ぞくする7（め、で茜パけ1レつ．ゲづ

ンカ》・鳥くと・れるよう‘ミ丁丁61藁回鋒トの二言寸か《なで身べ7く。

　下・表に各籾1ず’モードに女すカで6ずる特1陛便庖1苦機との気トレ七で示

’す。　 イ直・は発身マそ亥〔o穿ケじナ才ノ）やするもσ）て植あるか＼　イセ1秒1蒋にお・し、

「（屯ほぼ同、樵α急ち果透そ睾ていろ。

r）1「一3S」1とN－3S－2　　制修rl精’性のナ寸レピ

あイー3∫一ノ ハづ一35㌧2鋳刻 ’分　枝
・1・振幅蒔 大振悔痔 ホ帳幅蒔 大振幅跨
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参考

昭和55年度1・2月・期ロケット打よげ計画・一覧
昭知．55・午　’2月．

’．科学技術庁研究調整局

●

ロケット機種及ひ1号機 打上げ機関 打上げ予定日 打上げ予定時閥． 予備日， 目’　　　　　　　的

TT。500　　A－9・号機 宇宙開発；事菜団 1月15日（木） 7：0〔P》　　7：ろ0　．

@　　又は．10：30～11100

1月16日：（金）’

@　～
Q月る日（火）

種子局。小笠原問の飛行安全引継ぎ訓練　、　・小笠　　　　　　　●

ｴ追跡所を含むロケット追尾系等の機能及び射場シ

Xテ’ム機能の碓認．並．て州に　　　宇笛材料実験を行うo

S轄・一3　1　0ニー9号li幾 東京大学宇宙航

�､究所

．桐22目休） ・　6＝46 1月25日（金）

@　～
P月28日（水）

’正イオシ組成・中厭忌二等の観項u鮪ラ．

S－5　2　0－2号機 〃 1月28日．（水） 16：0’O

@o
1月29目休）
@　～
Q月　3日（火）

飛しょう試験を行う。

　　　　　　　　辱
m一ブ号1幾　　（F）

iN－n－1号機

@　　　／ETS一麗）

宇宙開発事桑田 2月　4日（水） ，17，：5二伊Y18：50 2月　5日（木）

@　～
Q月28日（土）

N一旺ロケット及び関連地上システムについて、そ
ﾌ総：合的な機能及び憾能を確認するため、技術試験

q星W型（ETS－IV）をトランスファ軌道に投入
ｷる。

：MT－155P－T－50　　　隔

?@

〃 　　　●Q月　ら日休） 10：50～11：00

@　　又は
P5：00み》15：30

2月頃6口（金）

@　～
Q月28日（土）

　　　　　一
寛q島上空の風向、風速、温度等のチータを取得す

驕B

：M－3　Sr2号狂驚 東京大学宇宙航

�､究所

2月16日（月） 9：50．一 2月17El（火）

@　’～

Q月28日（土）

太陽フレア等の観湖を行う第7号科学衛星ぐAST

qO－A）を打辻げる。
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