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1．N－1，N一∬計画の概要について

　宇宙開発事業団は・その前身である科学技術庁宇宙開発推進本部の業務を引き継ぎ、

人工衛星打上げ用ロケットの開発に必要な基本技術を修得するため、誘導制御技術

及び液体ロケット技術に重点を置きつつ、JGR型ロケット、LS－G型ロケット

及び試験用ロケットの開発及び飛行試験を実施しました。

　これらのロケットの開発や飛行試験で得られた成果及び日米交換公文に基づ

き米国から導入したソLデルタロケットの技術を組み合わせて開発したのがN＿1

・ケット（旧称N・ケット）注）です。このN一・・ケットによる中高賄星．静

止衛星打上げ技術の修得を目的と’した計画をN－1計画といいます。

　N－1ロケットは、重量約145㎏級の静止衛星を打ち上げる能力を有する3段

式ロケットで・昭和50年9，月9日技術試験衛星1型（ETS－1）「きく」の打

上げに成功し、昭和55年までに6個の衛星を打ち上げました。

　このうち・電離層観測衛星（ISS）「うめ」及び実験用静止通信衛星（：EGS＿

b）「あやめ2号」は、衛星の不具合により、また実験用静止通信衛星（EGS・）

「あやめ」は第3段・鯉朧騨の不具合によ嫉念ながら醐の目的を達成す

ることができませんでしたが、昭和52年2，月23日に打ち上げた技術試験衛星∬

型（ETS一皿）「きく2号」は、我が国初の静止衛星となり、これにより我が国は

米ソに次ぐ3番目の静止衛星打上げ国となりました。

　我が国の実利用分野の宇宙開発は、これまで基礎力の充実を第1の目標にかかげ

てきましたが・今後は国民生活に更に密着した通信、気象観測等の人工衛星の実

利用もはかられる段階と回ります。しかし、これを推進するには更に打上げ能力の一

大きなロケットが必要なため、N－1ロケットの開発、打上げ等により修得した技

術、経験をもとにN一∬ロケットが開発されました。N一丑ロケットの開発及びこの

ロケットを利用して各種衛星を打ち上げる計画をN一皿計画といいます。

　N一皿ロケットは、重量約350㎏の静止衛星を打ち上げる能力を有する3段式

ログットで、昭和56年2月i1日技術試駐衛星IV型（ETS－IV）「きく3号」

の打上げ（テストフライト）成功により、その性能が確認されました。宇宙開発事

業団は、今後このN－Hロケットを用いて、気象、通信、放送及δ観測衛星など経
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済・社会生活の発展順献す繹利嗣野ρ木工観の打上げを行うとともに・将

来の入工衛星に必要とされる技術の開発に資するたゆの衛星を打ち上げる予定です。

注）N一∬ロケットの開発決定に伴い、従来のNロケットをN－1ロケットと称することになりま

昭和52年度決定）（昭和53年3月17日、宇宙開発計画した。

人工衛星等打上げスケジュ「ル第1「1表

年度 4ウ 50 51 52 55’ ’54 55 ’56 57 58 59 6d 61

町S－IIS忌
ETS－1 ISSrb ECS ECS－b ETS一皿

△△ △ △ △ △ A
N－1計画 99　．229 223 216 2．6 222

一開発

GMS　CS BS

△△ △
デレタテシレタテシレタ

GMS・CS・BS計画
　　　17141215

　4．8

P

（米国に打上げ依頼）

口S－y GMS－2 CS－2a
CS－2b　曹

@BS－2a
MりS－1

BS－2b

島 △ △ △△ △．△ 途い

N－n計画 銘
開発研究 開 発．

1

GS－1

ム △
TF

H一‘玉計画

開発研究及び開発

材料実験用小型・ケ・（　　　　△△晶ムム
トシステムの開発）

宇宙実験計画 ＃8＃9 ＃10＃U
＃12孝131

（シャト～レ搭載実験システムの開発）．

　■ｲ査研究’ 開発研刎 開 発
1

嘔二

（凡　例）

一ゑ泳げ済み　△祉げ鞭決定済みゑ打上げ綻　△打上げ予低　，・

衛星名称等

ETS．1技術試験鯉1型　　ECS，・b　』実験騰止通信醒「MOS－1瀦観測衛星1号

ISS，一b電鵬騨1観　　 ETS一皿　技晶出醒雌GS”1測地鯉1号
ETS．皿技縮験衛即型・　ETS－w　技術試験龍w型・佃・試麟行（テスト・フライト）

　GMS　　静止気象衛星　　　　　　GMS－2　　　静止気象衛星2号

　．CS　　．・実験用中容量静止通信衛星　ρS－2a，一2b　通信衛星2号1　　　　　　　　　　　　　－

　BS　　　実験用中型放送衛星　　　　BS－2a，一2b　放送衛星2号

’
　
　
．

4’

一噛ゴ Q一

9
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’宇宙実験計画第1．一ろ表

ミッション

ｼ　　　称
主　な　目　的 重量・形状 軌．道　等　．．・ 打上げ

栫@　期
備　考

r

研究開発中

成功

ペイロ「ド回収

できず

第一次材料実

験

　（FMPT）

TT－500A型

ロケットによ

る宇宙実験

NASA／ESAで開発中のス
ペースシャトル／スペース

ラブを利用して、材料実験、

ライフサイエンズ実験等の

宇宙実験を行うとともに、

天間が宇宙空間で活動する

ために必要な有人サポート

技術開発に資す・る。

頭胴部回収の機能を備えた

小型Pケットの打上げを利

用して、宇宙空間を慣性飛

行している間の無重力状態

において宇宙材料実験を行

い、将来の宇宙空間におけ

る材料製造に関する基礎知

識を得る。

スペースラブの％

．～ 唐ﾌスペースを
借りきる。

　（ダブルラック3

個、パレット1個「

の予定）

（2段式固体ロケ

ット頭胴部）

長さ：約2．7m

外径：約0．5m

重量：約0．3t

軌道の種類：円

高度：約300km

傾斜角：28．5。

無重力状態実験可能

時間：約7分間
　　　（10司G以下）

水平飛そテ犀巨離：

　　　　　約460㎞
到達高度：約290k並

べイロード搭載重量
：約70kg（最大）卜

昭和55年9
月14日テス
トフライト

昭和56年1
月15日、

今後毎年夏期

冬期に1機ず
つ打上げの予
定
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　　　　　2．静止気象衛星2号（GMS－2）の打上げ

　　　　　　　及び追跡管制の計画概要について

2．1　打上げ及び追跡管制の目的

　　静止気象衛星2時過GMS－2）／Nロケット8号機（：F）の打上げ及び追跡

　管制は、衛星を赤道上東経約140度の静止衛星軌道に投入することにより、

　気象衛星に関する技術の開発及び我が国の気象業務の改善に資することを目的

　とします。

2．2　打上げ及び追跡管制実施機関

　　宇宙開発事業団

　　　理事長　　山　内　正　男

　　　東京都港区浜松町2丁目4番1号世界貿易センタービル

2．ろ　打上げ実施責任者及び打上げ場所

　2．3．1　打上げ実施責任者

　　宇宙開発事業団

　　　副理事長　鈴　木　春　夫

　2．3．2　打上げ場所

　　愚宇宙開発事業団種子島宇宙センター大崎射場

　　　鹿児島県熊毛郡南種子町回字茎永

2．4　追跡管制の実施場所

爾宇宙開発事業団筑波宇宙センター中央追跡管制所

　　　茨城県新治郡桜村千現2丁目1番1

　醗同　　　　　　勝浦追跡管制所

　　　千葉県勝浦市芳賀花立山1－14

　魑同　　　　　　沖縄追跡管制所

　　　沖縄県国頭郡恩納村字：安富祖金良原1712－1

　　　　　　　　　　　　　　　－6一

⑭

醗宇宙開発事業団種子島宇宙センター増田追跡管制所

　　鹿児島県熊毛郡中種子町大字増田

　上記のほか、気象庁及びオーストラリア科学省所管の地球局の協力を受ける

とともに、米国航空宇宙局の追跡管制網の支援を受けます。

2．5　打上げ期間及び日時

　　昭和56年8月1日（土）から昭和56年8．月31日（月）までとし、各機種別

　の打上げ日等は下表のと澄りです。

機　　　　　　種 打上げ日 打上げ予備日の期間 打上げ時間帯 海面落下時間帯

第1段

7：02～　7：33

8月2日（日）から 7：00～　7：30 又は

TT－500A型 10：32～11：03
8月1日㈹ 又は

第2段
ロケヅト10号機

、 8月23日（日）まで 10：30～11：00 7：09～　7：40

又は

10：39～11：10

固体補助ロケット

Nロケット 8月11日㈹から 5：00～　6：16

8号機（F）
8月10日（月） 5：00～　6：10 第1段及び衛星

8月31日（月）まで
フェアリング

5：12～　6：22

MT－135P型
8月12日（掬から 10・：30～11：00 10：33～11：04

8月11日（火） 又は 又は

ロケットT－31号機 8月31日（月）’

ﾜで 15：00～15：30 15：03～15：34

囲　Nロヶヅト8号機（F）及びMT－435P型ロケットT－31号機の打上げ予備日の期間の

　うち、8月24日（月）から8月31日目月）までの期間に貫ける打≠げについては、宇宙科学

　研究所の打上げが行われない日を選び実施します。

一7一

己
箒
津
郷
ピ

　
　
　
　
　
　
　
　
嚢
誌
牢

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
を
牛
汁

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
靴

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
謬
蝶
嬉
戯
卜
3

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
総
轄



　　　　　　　乙　打上げ及び追跡管制め全システムについて

　人工衛星を安全確実に打ち上げるためには、ロケッ．ト及び人工衛星の組立て、点

検、発射及び飛行中の監視、追尾、データ取得等のために必要な各種施設設備を整

備し、かつ、これらのものを有機的に結合して第3－1表に示すように一体的な人工

衛星打上げシステムとして運用することが要求されます6次章以下に、・それぞれに

ついて詳細に説明しま’すみ　　”　　　1・　　　　　「…

　また、第3－1図に宇宙開発事業団の諸施設等の配置を適します。一』

　　　第5、「1表　静止気象翁星2号（G血S－2）ノN：ロゲット8号機（：F）

　　　　　　　　　打上げ及び追跡管制システムの全体構成

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　静止気象衛星2号（GMS－2）人　工衛　星

ロ　ケ　ッ・ト

射場システム
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第ろ一1図　宇宙開発事業団事業所等所在地

○　宇宙開発事業団本社

　　東京都港区浜松町2丁目4番1号
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　　電話　03－435－6111（一般憂付）
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　　鹿児島県熊毛郡南種子財大字茎永』

　　〒　891－37
　　電話09972－6－1240㈹　、
○　増田追跡管制所

　　鹿児島県熊毛郡中種子町大字増田

　　〒　891－36
　　躍言舌　 ogb72－2一1990

0　筑波宇宙センター

　　茨城県新治郡桜村千現2丁目1番1

　　〒　305
　　電話　0298－51－2271㈹

○　小平分室

　　東京都小平市上水南町570
　　〒　毛87　．．

　　電言舌　　0423－23－2661

0　勝浦追跡管制所

　　千葉県勝浦市芳賀花立山1－14

　　〒　299－53
　　　　　 　ア　ア　ヨ　　ヨ　

　　　催畿翻

。

　　　（宇宙科学研究所能代実験場）

　　　　センタ　

倭象衛登通調

　　　　　ン」・平分室

　　　　静屋
京都◎

　◎
4　大阪

秋田
◎

r仙台

　◎

山
回

O

　　曇三三繍）

　　蟹空引回）

　角田ロケット開発センター

　　　　　里驕董三訂）

　　　　　センタ　

本社（電波研究所鹿島支所）

勝浦追跡管制所

（気象庁気象衛星センター）

　　　　　9ρ鹿児島

　　　　　　．　（宇宙科学研究所鹿児島宇宙空間観測所）

　　　　　　へ難甑1．・

　　　　　　　　　　　　　　　　　○
　　　くタ＿・
　　10
　　　　。　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　○

〆／沖繍置所
　　　　　　　　　　　　　　　　　○

’1｛笠原追跡所

（注）．（1は、他機関のものを示す

沖縄追跡管制所

準鴨慰恩㈱安富祖金良即2－1

誓言舌　　09896－7－8211

小笠原追跡所

東京都小笠原村父島
〒　100一一21

電話　106申込　小笠原　2522

地球観測センター
埼玉県比企郡鳩山村大字大橋字沼ノ上1401

〒350－03
電話　0492－96－1611～3

角田ロケット開発センター

宮城県角田市神次郎字高久蔵1
ギ　　コ　　イ

電話．102『46一寧一る211

一、9・一

クリスマス移動追跡所

　　ρ・

峯
」
ぎ
茎
蜜
藁
專
紅
｝
U
｝
ゼ
崔
r
粒
藝
錠
碁
翫
L
艶
r
F
嚢

無
影
影
聾
診
封
舞
ー
ー
ー
ー
ー
ー
ー
－
一
髪
鋳
濾
難
戦
蒙
識
絵



4．静止気象衛星2号（GMS－2）について

4．1　概　要

　　静止気象鯉2号（GMS－2）は・気象鯉に関す・る三三三三三三

　の気象業務の改善に資することを目的とした衛星で、昭和52年7月に打ち上

　げた静止気象衛星「ひまわり」とほぼ同様の性能をもち、昭和56年摩夏期に

種子島宇宙センターから、N一］1ロケヅトによって静止衛星軌道上東経140

　度付近に打ち上げられるものです。

　　GMS門2一は、円筒型のスピン安定方式による衛星で、才エ上げ後は静止気象衛星　　1

　「ひま籾」の後継機として、その役割を果たずことに凹ます。　　　⑭

4．2　衛星のミッション

　　GM9二2のミッションは次のと澄りです。

　（1）可祝・赤外走査放射計（VISSR）によって地球画像を撮影し、主に下

　　記の用途に用います。

　　・台風、低気圧、局地的気象現象の監視・

　　・雲分布の観測と解析

　　・雲頂温度、海面温度の観測

　　・上空の風向、風速の決定

　（2）　ブイ、船舶、航空機等から気象データを収集します。

　（3）地上で受信後、処理されたVISSRの地球画像を高分解能ファクシミリ及

　　び低分解能ファクシミリ信号として衛星を中継して利用局へ配布します。

　（4）宇宙環境モニタ（SEM）忙よって太陽プロトン、アルファ粒子及びエレ

　　クトロンを観測します。

4．ろ　構成・諸元

　　GMS－2の外観は、第4－1’図k卜すとおりで、老の諸元は第4－1表の

　と澄りです。

　　GMS－2の全体の形状・重量は、　N一豆ロケヅ・トに適合するように設計さ

一10一

れています。スピン部の直径は約215㎝で、アンテナ先端からアポ咳モー

タ（AKM）の”ルま，箪⑳嫡鱒綿44螂ですが・アポジモータ
分離後は約345㎝になわます。打上げ暗重量（アポジモータを含む）は約

653㎏、またアポジモータ燃焼・分離後の静止軌道上初期重量は約292

㎏です。

　GMS－2の主要構造は第4－2，図に示すとおりで、スピン部とメカニカル

デスパンアンテナ部とで構成されています。

　スピン部はデスパン部とのインターフェースであるデスピンベアリング・ア

センブリ（DBA）、VISSR及びVISSRカバー、衛星の主要荷重を支

えるスラストチューブ、機器搭：載シェルフ、太陽電池パネル、AKM及びAK

Mアダプタからできています。静止衛星軌道では10℃rpmでスピンして姿勢を

安定化し、かつ、この向転を利用して画像の走査を行います。スピン部にはV

ISSR等のミッ・ション機器のほか、電源、制御系等の各機器が搭載されてい

ます。

　スピン部の下部にはAKM及びAKMアダプタがあり、ドリフト軌道への投

入のためAKMを燃焼したのち衛星本体から切り離されます。

　デズパン部は、USBオムニアンテナ、Sバンドパラボラアンテナ、UH：Fヘ

リカルアンテナで構成されており、同軸状のロータリ・ジョイントを通じてス

ピン部の各機器と電気的に結合されています。デスピン・アンテナは日照時に

は太陽センサを、また、日食時には地球センサを基準として用いることによっ

て、常に地球方向を向くように制御されます。

　GMS－2の概略機能系統図を第4－3図に示します。各サブシステムの機

能及び特徴は第4－1表の説明のとおりです。
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第4－1図

USBオムニアンテナ

GMS－2．の外観図
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項　　　目 説　　　　　　　明 主要な性能パラメータ

1．形　　　状 円　筒　型

@直径　215㎝
@高さ　444αn（AKM分離前）

@　　　345㎝（AKM分離後）
2，重　　　量： 打上げ時　　　　約653kg

ﾃ止衛星軌道初期　約292kg

rノ戸

3．姿勢安定法 スピン安定方式 ，スピシ率（静止衛星軌道上）　100±1回転／分

Xピン軸方向の制御の細かさ　±0．1。

@　　　姿勢保持　　　　　　±0．5。

可視チャンネル 赤外チャンネル4．可視・赤外

@走査放射計
@　（VISSR）

可視・赤外走査射三三（VISSR）は、

ﾂ視及び赤外スペクトラムで地球画

怩�B影するための機器です。

ﾂ視チャンネルは日照時に地球上め

_の分布を観測し、それによって風

　検　出　器
@波　長　域
@検出素子数
@瞬時視野角’

@分　解　能
Pフレーム当りの
枕ｸ線

フォトマルチプライヤ
O．5～0．75μ
S（＋4冗長系）35×31

}イクロラジアン
iμrad）

P．25k組

Q500×4　　　騨

Hg　CdTe

P0．5～12．5μ
P（＋1冗長系）

P40×140
}イクロ・ラジアン
iμr註d）

T㎞

Q500

5．宇宙環境モ

@　ニタ

@　　（SEM）

宇宙環境モニタ（SEM）は静止衛星

O道上において太陽粒子の測定を行

｢ます。

　　　　　プロトン　　　08～100MeV～6レベル

ｪ定範囲　アルファ粒子　8～370MeV：．5レベル

@　　　　エレクトロン　2M6V以．ヒ

6．通　信　系 圏Sバンド系通信系はSバンド、U且F、USB
ﾌ各種送受信機から成り、次のよう

ﾈ機能をもちます。

E指令資料収集局へVISSRデー

@タをSバンドで送信します。．

E指令資料収集局から中規模利用局
@へ高分解能ファクシミリ・データ　　　　　　　　　　　　　　　「

@をSバンドで中継します。

E指令資料収集局から小規模利用局

@へ低分解能ファクシミリ・データ

@をSバンドで中継します。

E指令資料収集局から指令資料収集

@局、石垣島測距局及びオローラル
@バレー測離局へ3点測距信号をS　　　　　　　　　　　　、

@バンドで中継します6

E指令資料収集局と追跡管制局ヘテ

@レメトリ・データをSバンドで送

@慣します。

E指令資料収集局と追跡管制局から

@のコマンド信号をSバンドで受信

@します。

E指令資料収集局からの資料収集局

@呼出信号をSバンドで受信し資料

@収集局へUHFに変換して送信し

@ます。

　　周波数　　1，600MHz帯（送信）

@　　　　　2，000MHz帯（受信）

@　出力電力　10W、（送信機出力端；VISSR．　HR－FAX、　LR－

@　　　　　　　　　　　　　　　　　FAX）

@　　　　　　1W　（　　〃　　；三点測距）

@　　　　　　2W　（　　〃　　；テレメトリ）

@　　　　　　0．3W　（　　〃　　；DCPR）

@雑音指数　6．OdB（受信機入力端）

@　EIRP　　57，0±1．5（士6。5。）dBm（VISSR及びマルチファンク
@　　　　　　　　　　　　　　ション信号＊（高出力）’　　　47つ±1b（士α5・）d痴マ、レチ。。〃シ。ン信号＊

@　　　　　　　　　　　　　　　（低出力）

@　　　　　　34．0±1．5dBm（DCPR）

@　　　　　　40．0±1．5dBm（Sバンドテレメトリ）

@　Gレ／T　　　　　－22．0（±6．50）』dBレ／6k

@　アンテナ　地球をカバーする、パラボラ機械的デスパンアンテナ

@　　　　　　（垂直偏波　スピン軸に平行）

@　＊マルチファンクション信号（HR－FAX、　LR－FAX5点測距）

田UHF系
　周波数　　　460MHz帯（送信）
@　　　　　　400MEz帯（受信）一ゴ　出力電力　4W（送信機出力端；DCPI）

@i雑音指数　5。5dB（受信機入力端）

dIRP　46の士ぞ：9dgm（士92．）
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項　　　目 説　　　　　　　明 主要な性能パラメータ

（つづき） ・資料収集局からの資料収集局報告 碗　　　　　一23工）dB／そk

信号をUHFで受信し、指令収集 アンテナ ヘリカル機械的デスパンアンテナ（右旋円偏波）

局へSバンドに変換して送信しま
国USB系

す。
周波数 2，20・OMHz帯（送信）

・トランスファ軌道中、追跡管制局 2，100MHz帯（受信）
とNASAの衛星追跡・データ取 出力電力 5W（送信機出力端；テレメトリ、レンジング）

得ネットワーク局から、又はそれ 雑音指数 35dB（受信機入力端）

らの局へ、テレメトリ、コマンド EIRP 27．5士1．5dBm（±50。）．

及び測距の各信号をUSBで受信 G／㌃． ．50．0（±50．）、一40．0（士6。5。）dヅk

及び送信します。
アンテナ バイコーン機械的デスパンアンテナ（垂直偏波スピ

．静止衛星軌道上でSバシド機能を ン軸に平行）

バックアップするため、追跡管制

局から、又は追跡管制局さテレメ

トリ、コマンド及び測距の各信号

をUSBで受信及び送信します。

7．デジタル・ 　　　　　　　　　　　　　　　●fジタル・エレクトロニクス・サブ テレメトリ

エレクトロ システムはテレメトリ・グループと PCM 　　　　　　　　　　　　　　　　●R84
ニクス系 コマンド／ドライバ・グループから テレメトリ．項目数

構成されています。 PCMフォーマット 六イ フェーズ・レベルPCM－PSK1

テレメトリ・グループはセントラル ビット・レート 250ビ。ト／秒

テレメトリ・ユニット及びリモート リアル・タイム・
8項目

テレメトリ・ユニットから構成され、 テレメトリ項目数
銅

アナログ及びデジタル1・データを符 リアル・タイム・
FM（サブキャリアーR，IG12）

号化しリアル・タイム・データとと フォーマット FM（サブキャリアIRIG　B）
もにテレメトリ送信機へ供給します。 ゲート・トLン（64kH、トーン、　S・ミンド）

コマシト／ドライバ・グループは、

デ毛ジュレ一日／デコーダ及びドラ コマンド

イバ・ユニットで構成され、デモジ

?決鼡V／デコーダは、受信機から

eSK／AMゴマンド信号を受けそ

コマンド項目数

ﾏ　調　方　式

rット・レー　ト

254（パルス）十1（シリアル）

mRZ晶PCM－FSK／AM。PM
P’ Q8ビ。ト／秒

れを復調／デコードし衛星内の各ユ

ニットへ供給します。

8，制　御系 制御系サブシステムは主に次の6つ スピン率
100±1回転／分

の機能をもっています。 （静止衛星軌道上）

・デスビン制御

EVISSRとVDMのタイミング

スピン軸方向の制御

ﾌ細かさ

十〇．1。一　　　　　　　　一

信号肇生、 姿勢保持 ±0．げ

・トラ7スファ軌道に診けるニュー

eー況ヨンのアクティブ・ダンピ
姿勢安定度

±3．5μrad以内（600ms）

}35μ・皐d以内（2・5分）1

ング 姿勢決定精度、 士0．1。

・静止衛星軌道に省けるニューテー アシテナ指向精度 ±0．5。（サン・センサ基準）

ションのパッシブ・ダンピング
±1。2。（ア勝訴ンサ基準）．

・地上から制御するための姿勢デー スピン軸ずれの制御 十
〇
．
6
5
。
一

タ発生 範囲

・ダイナミックバランスメカニズム

（DBM）に：よるヌピン軸ずれの
晶 ．ア「

制御

一16一

禽

夢

L．

項　　　目 説　　　　　　　　明 主要な性能パラメータ
9。推　進　系 リアクション・コントロール・サブ リアクション・コントロール

システムはトランスファ軌道上での スラスタ数 アキシャル　　2

アクテ4ブ・ニューテーション・コ ラジアル 4
ントロール　投入エラーによる初期　　　　、

推　　　力 4．45ニュートン

衛星軌道の修正、静止衛星軌道にお 推　　　薬 ヒドラジン　約18kg

けるスピン軸の修正、東西・南北方 推薬タンク容量： 最大 40．5kg

向の軌道ドリフト修正」スピン速度

の制御などに用いられます。 アポジモータ

アポジモータはトランスファ軌i道
「　型　　　式

サイァゴール　TE－M616．

上の遠地点で噴射することにより衛 速度増加量 約1．8k。／秒

星を静止衛星軌道に投入させるため 推薬重量 約306kg
に用いられます。 推　　　力 最大．2，800kg

10．電　源　系 太陽電池アレーは2．2×6．2㎝1のソ． 太陽電池パネル発生電力 264W（設計寿命〈5年〉二三夏至）

一ラ・セル（K－7セル）4，588 バッテリ放電深度 50％最大（瀞止衛星軌道上）

枚からなるメイン・アレーと、2× 75％最大（、トランスファ軌道上）

2㎝のセルフ40枚からなるチャー バッテリ容量 4．9A－hr×2
ジ・アレーから構成され、衛星の円 パス電圧範囲 2・4．5～28．5V

筒外周上に配列されています。

バッテリは4．9A－hrのものが2

組使用され、静止衛星軌道上での最

大放電深度は50％です。

バッテリ制御器は日照期間中パッテ

リへの充電速度を制御し、日食期間

中においては一次電源電圧を24．5

V以下にならないように制御します。

VISSRブリレギュレータはVI
SSRサブシステみへの電圧をレギ

ゴレートします。　　　　　　　．．

電圧リミッターは一次電源電圧を

28．5V以上にならないように制御

します。

カレント・センサは太陽電池パネル

の電流及び負荷電流をモニタするた
め『ﾉ使用されます。

11．熱制御系 基本的にパ’ bシブ熱制御方式を採用

していますが、特に温度条件がク

リティカルな部分については、ヒー

タによる制御を併用しています。
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項　　　目 説　　　　　　　明 主要な性能パラメータ

12．構　　　体 スラスト・チューブには衛星の主要 剛　　　性 15Hz以上（横方向・共振周波数）

荷重がかかるようになっています。 35Hz以上（軸方向・共振周波数）

また機器搭載シェルフはその外縁部

が9本のパイプで支持されて詮り、

これらの支柱の下端はスラスト・チ

ユー uの下部に取り付けられていま

す。

機器搭載シェルフはアルミニウム’

ハニカム板であり、通信系、SEM、

テレメトリ・コマンド、電源、姿勢

制御サブシステム、太陽電池パネル

等が取り付けられています。

太陽電池パネルは直径215（肌長

さ109㎝の円筒構造であり、表面

にソーラ・セルが取り付けられてい

ます。また上部と下部にはサーマル

・バリアが取り付けられています。

アポジモータ・アダプタはCFR

Pを採用し、その片側はスラスト・

チューブに、他方はブースタにクラ

ンプされており、アポジモータ燃

二二は衛星から切り離されます。

13．軌道保持 ・緯　度 ±1．0。以内

・経　度 士0。5。以内

14．寿　　　命
3年後の残存確率50％以上（要求値）
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44　開発の経緯

　　GMS－2の設計検討及び予備設計は昭和51年度に実施されました。また、

　同年度決定の「宇宙開発計画」によってGMSr2の開発が認められました。

　　昭和52年度には予備設計の結果を踏まえて仕；様書を作球し、昭和5「3年2

　月、GMS－2の開発について日本電気㈱と契約し、基本設計に着手しました。

　　昭和53年7月基本設計審査（PDR）を実施し、その後、詳細設計に進み

　ました。同年12，月詳細設計審査（’GDR）を行って設計を完了し、製作段階に

　入りました。

　　昭和55年4月にはプロトフライトモデル（P：FM）のシステムィンチグレ

　ーションを開始し、5月から認定試験に入りました。

　　フライトモデル（：FM）のシステム・インテグレーションは昭和55年9月

　から、受入れ試験は、10月から開始されました。

　　P：FMは・、認定試，験が昭和56年1．月に終了し、2，月に出荷前審査（PSR）

遍い・3月13日醐滞宙セ”7幽いて検査後納入されました・PF

　Mは打上げ予備概として筑波宇宙センターに保管中です◎

　　FMは、受入試験が昭和56年4月初めに終了し、出荷前審査で打上げ機と

　して十分な品質及び信頼性を有していることを確認したのち》4月24日、種

　子島宇宙センターに搬入され、検査ののち受領しま，した。

　　なお、このFMは、射場整備作業ののち打ち上げられます。

　　以上の開発経緯及び経過を第4－2表に示します。
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5　N－Hロケットについて

5．1　概　　要

　N－Hロケノトについては、昭和56年度に（｝MS－2を打ち上げることを目標とし

て、昭和51年に本格的な開発に着手しました。開発に当たっては、当時N－1ロヶノ

　トの開発の途中であり、国産技術のみではスケジュール及ひ信頼性の確保に十分な

実績がなかったこと、コストの低減化をはかること等のため、米国からソーデル

　眉月ケノトの技術も導入しました。

　N一皿ロケノトは、重量350㎏級の静止衛星を打ち上げる能力を有する3段式

　ロヶソトてす。

　第1段液体ロケノトエンシンには、N－1ロケノトて国産化されたMB－3エン

　ジンを採用しており、また発射時に推力を増強する固体補助ロケソト（SOB）

　もN－1で国産化されたものを9本取り付けています。

　第2段液体ロケノトェンジンは、テルタロヶソトて使用されたAJ10－118

FをN－Hロケノトに合わせて性能向上を図ったものてす。主な改良点としては、推

進薬タンクを大型化して推進薬を最大6トンまて搭載可能とし、またノズルの開

　口比を65：1として比推力を大きくしました。～二のエン／ンは、アフレーティブ

冷却方式て宇宙空間ての再着火が可能です。ロケノトの誘導はデルタロケノトと

　同じ慣性誘導方式を採用して熱り、機体に搭載された誘導装置て位置、姿勢等を

計算し、予定の軌道に投入されるよう制御装置に必要な信号を出し、コースを修正

するように：なっています。

　　第3段固体ロケソトは、N－1ロケノトの第3段ロケットを延長したものて、デ

ルタロケットにも使用されています。搭載電子機器は：N－1ロケノト用のものを

使用することを原則とし、必要な改修を加えています。昭和51年の開発開始以

来、開発は順調に進み、昭和55年度夏期にはGTV（地上総合試験用ロケノト）

及ひ衛星を用いた総合整備作業に尊いて衛星との整合性、発射設備等との機械

的・電気的整合性の確認、手順の調整確認、打上げ要員の訓練等を行い、昭和

　56年2月11日に技術試験衛星W型（：ETS－W）「きく3号」を打ち上げ・

その機能・性能の確認を行いました。

一21一

ド
ー
5

　
　
レ
臼
，

　
　
　
　
一
L
ド

　
　
　
　
　
　
い
し
一

　
　
　
　
　
　
　
　
匡
、
ド
一
歪

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
ー
レ
」
き

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
ら
■
■

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
著
一
　
｛
薯

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
…
レ
い
，

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
㌧
ジ
　
，
一

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
｛
　
　
　
　
　
　
　
　
｝
　
　
　
　
　
｝

奪
二
q

　
一
　
　
睾

　
　
　
一
一

　
　
　
　
誓

　
　
　
　
　
け
、

　
　
　
　
　
　
｝
象

　
　
　
　
　
　
　
」
一

　
　
　
　
　
　
　
　
旨
義
　
監

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
ほ

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
U
ほ

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
弓
擁

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
一
ほ

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
ほ
ゼ

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
ほ
ほ
．
昌

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
」
ド

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
…
弓

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
肖
ほ

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
ほ
縛

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
擁
9

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
n
嶽

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
繕
摂

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
μ

’



　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　｝

N一皿。ケ。トは、相の静止気象鯉2号（ρMS－2）の打上げの後・152性能・諸元

改良及び国産化を進めながら通信鯉2号（GS－2・・GS一2b）・放送鯉i

細1∴∴継四型璽星1号（MOS－1）の　i　a2誌一欝門門∴＿じた＿＿道に人工衛
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　i星を打ち上げることができます・

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　｝　　　　また・人工衛星の重量が小さ喚場合には、1回の打上げで複数の人工衛星を

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　i　打ち上げる方式も朔す．

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　i

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　i
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　楕円軌道、静止軌道、地球重力脱出軌道の場合（5段式打上げ）
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　轡

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　l

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　l

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　』

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　［

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　｝

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　i

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　i

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　l
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　｝

　　　　　　　　　　　　　　　　一22一　　　　　　　’　　　　i　　　　　　　　　　　　　－2r一
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　｛

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　1

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　コL＿．

代表的　軌道
軌道高度例
@（κm）

人　工　衛　星　重　量：

i衛星分離部を含む概略値）

@　　　（κ8）

人；衛星
p　途　例

楕円軌道　軌道傾斜角　30。 （遠地点高度）

遠地点高度　　ノ

各種観測
一一一@鱒一軸、　　、

20，000 700

　　／
ﾟ地点高度

技術試験

約230㎞

静止軌道
約350

各種通信
ψ一一句鴨鴨ρ　　　　　　　　　　　　　　　　局

約36，000 人工衛星にアポジモータ

を装着する。　『
各種観測

数値はアポジモータケー
（赤道面上周期24時間円軌道） スを含めた値を示す。

地球重力脱出

．〆口“騨軸㌔ 太　　　陽

岡回軌道
500 惑星間探査

パーLング髄離－
‘

約230㎞

＼



　　　　　　　　　　　　　　　　注1）
円軌道の場合（・2段式打上げ）

軌道高度例
人　工　衛　星　重　：量　幽

人工衛星
代表　的　軌道 （km）

（衛星分離部を含む概略値）
用　途　例

（K9）．

軌道傾斜魯　30． 300 2，000

L、
　　9U00 1，800 各種観測

’一一輯口噂隔、　　、 1，000 1，600 技術試験

1，500 1，400

軌道傾斜角，50．
300　　・ 1、，500

600 1，350 測地

，一一一一一喝鴨
f 1，000 1，150 航行援助

層1，500 1，000

軌道傾斜酋　70． 300 1，400

600 4，250 地球観測．
」

，’一一一周圃一 A 1，000 1，050 航行援助

1，500 900

太陽同期軌道注2）

軌道傾斜角　　99． 900 800
気象観測

　　　　100。
^一＄　　　　102。

1，100

閨C500

650

@　　　■T00
地球観測

注、）鍛式N一皿・ケ。トは，第3段固体・ケ・トモータをとりはずしたもQで・スピそをかける

　　必要がなも人工鯉にとって訂し楼勢で艇でき・翠軌道投入徽縞瞳ど備長

　　をもっています。

削太陽醐髄は，纈と太陽方向のなす角が騨ぼ一定の糊轍道で・気象観測・赫

　　観測等に：適しています。

※ここに示し副道は代表例ですので，これ以外の軌道傾斜角潮道蔽叫工醒搬入す

　　ることも可能です。

一24一
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5．2．2．N－Hロケットの打上げ能力

　N一皿ロケットは，静止軌道，中高度軌道，長楕円軌道，地球重力脱出軌道に人

工衛星等を打ち上げることができ，下図に示す打上げ能力をもっています。

地球重力脱出

i：軌道傾斜角

100，000 2

び
　　60，000

@　40，000

湯n点　　20，000

轟
醤
コ
6
韓

高
三
面
　
　
1
0
，
0
0
0
軌

　’●
P“、
ｳ巴’

道1
高　　　6，000
度

4，000

（k鵠）9

2；000

1，000

E600

S00

騰：．　　　暫．

200

「、

100
0　・　　　　　　　500　　　　　　1，000　　　　　　1，500　　　　　　2，000　　　　　2，500

人工衛星重量（k9）衛星分離部を含む
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5．2．ろ　N一丑ロケットの主要諸元 も

全　　　　　　　段

全　　長（m） 35．36

外　　径．（m） 2．44

全痛重量（t） 134．72（人工衛星の重璽は含まない）

誘　導　方　式 慣性誘導方式

各　　　　　　　　　　段

第　1　段 固体補助ロケット 第　2　段 第　3　段 衛星フェアリンク

全　　長（m） 22．44 7．25 5．99

　　2．09
i固体モータ長　　1．68） 7．91

外　　径（m） 2．44 0．79 2．44

　　0．96
i固体誌タ径） 2．44

三段重量（t） 85．95＊1 40．25（9本分） 6．67 1．25＊2 0．60

推進薬重蓋…（t） 81．43 33．76（9本分） 6。0（最大） 1．05 、4

平均推力（t）

メインエンジン

@　　7ア＊3
oーニアエンジン
@　0．49×2＊3

142（6回分）

@　　　豪1

4．47＊4 6．79＊4

燃焼時間（s）

メインエンジン

@　　269
oーニアエンジン
@　　2フ5

38 426 43．6

推進薬種類　　　　　　L 液体酸素／RJ－1
ボリフタジェン系

Rンポジット
@　　固体推進薬

四酸化二窒素／

@　　エアロジン50

ホリフタジェン系
＝lンボジツト

@　　固体推進薬

推進薬供給方式 ターボポンプ ヘリウムガス押し

比推力（s）

メインエンジン

@　　249＊3
oーニアエンジン
@　　209＊3

238＊3 314＊4 284＊4

姿
勢
制
御

ビツチ・

@　ヨー
ジンパル

ジンパル（推力飛行中）

Kスジェット
@　　　（慣性飛行中）

ロール バーニアエンジン ガスジェット

搭載電子装置

1）テレメータ送信装置’

@　290MHz帯
@　PDM／FM／PM’

Q）指令破壊受信装置

@　2．6GHz帯．’

@　トーン変調

1）レーダトランス

@　　　　　　ホンダ

@　5GHZ帯（2台）
Q）テレメータ送信装置

@　2．3GHz帯

@　PCMIPM
R）指令破壊受信装置
@　2．6GHz帯（2台）ゴ

@　トーン変調

1）テレメータ送信装置

@　290MHz帯
@　F：M／PM

＊1　インタステージを含む。

＊2　スピンデーフルを含む。

＊3　海面上

＊4　真空中
＊5　打上げ時は6本のみ燃焼、6本め燃焼柊了後残り3本を燃焼させる。

一26一

，

　　　5，ろ　各段ρ説明，．　　　　　　　　　、

　　　　　Nr∬一ロケヅトの全体図は第5－1図に示す．≧勘り．です。、　　　　、

　　　　5．3．1第1段

　　　　　　第1段は、1基のメインエンジン及び2基のバーニアエンジンを装備した

　　　　　液体ロケッ下で、メインェンジ、ンのジン．バリ／．グ及．びバーニアエンジンによ

　　　　　わ、機体の姿勢を制御することができます。

　　　　　（1）第1段機体構造

　　　　　　　第1段の機体構造は、燃料タン久．老ンタボディセクション、酸化剤タ

　　　　　　玖スカニトセ勿・≧及び☆ジ些タ望・ンωBT）によ購成

　　　　　　されまナ。第『「2図解第i段機体み解図を示します。

　　　　　　　燃料タンク及び酸化剤タンクの構造は、それぞれの厚さが約12．7㎜の

　　　　　　アルミニウム合金板3枚を機軸方向，に突き合わせ溶接した円筒部と、その

　　　　　　両端にアルミ．ニウム合金製のド「ム状隔壁をボルトで結合し、かつ、その・

　　　　　　鈴部全周燃接齢し頬轡御・44mの円筒形です・長さは・燃料

　　　　　　タンクが約7．49m、酸化剤タンクが約11．50mです。これらの円筒部．

　　　　　　にタンクの剛性を高めるためにフレームを配し、さらに円筒部内面は1タ

　　　　　　ンクの窺知を最大にするためにアイソグリッド状に機械加工が行われてい

　　　　　　rます。：タンク容積は燃料タン4参紳331血3、酸化剤タンクが約49．5m3

　　　　　　です。センタボディセクションは、．燃料タ著クと酸化剤タンクとの間で、「

　　　　　　1段制御電子機器、コントロー々ディストリビュ「ションボックス、テレ

穐　ーメータ送信羅・齢細殿信雑及び霜起の格欄になっています・

　　　　　　　機体外側面には、トンネルがインタ家テージ後部から矛カートセクショ

　　　　　　ン後部にかけて、2本装着ざれておりぐトンネル内部は、燃料及び酸化剤

　　　　　　タン珈圧配管・醐束及』び鰍轡導フ．ています・

　　　　　　　スカートセクションは・窒素ガネ供給琴置及び関連ニー」7マチ・ック機器

　　　　　　の格納部です。

　　　　　　　エン』ジンセクションは、メインエン：愛ン、バーニアエンジン、油圧機器、

　　　　　　セーフアーム装置、後部アン、ビ・リカノレコ．室クタ組立及び燃料・液体酸素充

　　　　　　てんライン等の格納部であるとともに、ロケヅトの発射台への取付部です。
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　後端部には火炎遮蔽板が設けられています。この火炎遮蔽板は・・ミーニァ

エンジンの取付台となり、・また、’エンジンセク．ション内部への有害な熱影

響を防いでいます。

第5－1図　N一皿ロケット全体図

固体補助ロケット

第／段メインエンジン

衛星フェアリンク

@　7．91m

衛星分離部
@　　　　　　　　　第3段2．09m
Xピン・テーフル

ガイダンスセクション

3段／衛星分離面

Q段／3段分離面

P段／2段分離面

謔Q段推進系

インタステージ　　　　　第2段

@　4．72m　　　　　　　　　5・99m

2．44mφ

全　長

R5．36m

ツト

塔Wン

　燃料タンク

Zンタ・ホティ・セクション．

_化剤タンク

@　　　　　　　　　　　　　　1

@スカート・セクション

@エンジン・セクション・．

第1段
`2＝44m

－由
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（2）第1段推進系統

　第1段推進系統は，酸化剤及び燃料として，それぞれ液体酸素（LOX）と

RJ－1とを使用したタービン式の推迄システムで，約77tonの推力を

約270秒間発生するメインエンジンと姿勢制御用の補助システムであるバーニ

アエンジンとからなっています。第5－3図に第1段推進系統を示します。

メインエンジン（第5－4図）は澗滑系統ニーーマチッ朝野ガス発牛器・

始動系統，推進薬供給系統から構成される単独始動の固定推力形式で，再始動及

び推力調整を行う機能は有していません。メインエンジンは油圧駆勇アクチュ手

一タによリジンパリングを行い機体の姿勢を制御することができます。第5－5図に

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　を
同エンジンの外観図を示します。　　　　　　　　　　　　　　　　　　　1禽

　潤滑系統は，ターボポンプギアボックスの潤滑と冷却を行うためのものです。

ニューマティック系統は，機体の窒素ガス気蓄器から供給さ． 黷骰hｳ窒素ガスを

利用し，各種バルブの開閉の制御，燃料及び酸化剤両スタートタンクの加圧を行

います。

　ガス発生器は，燃料と酸化剤でターボポンプタrビンを駆動するための燃焼ガ

スを発生させます。発生した燃焼ギヌは，ターボポンプタービンへ流れ，タービ

ンを駆動した後，排気ダクトを逼して大気中へ排気されます。排気ダクトの手前

には熱交換器が装着されていて，排気ガスの余熱を利用して少量の酸化剤から機　1

体側の酸化剤タンクの加圧南め酸素ガスを発生させます6また，飛行中の燃

葉二∵澱藏㍊縞織二；諺1∵∴織工嘱

ンジン及びガス発生器に供給するためのものです。

始動系統は一・二時の際にメインエンジン・ノミーニアエンジろガス発螺へ

推進薬を供給するためのものです。その主な構成部品は燃料スタートタンぞ・酸

化剤スタートタンク，加圧制御バルブ等です。スタートタンクペの推進薬の充てん

は機体の燃料酸化剤タンク離進薬を充てんして鴨間に行わ滑す・1そして始

動シ高ケンスが開始するとスタートタンクは窒素ガスで加圧され，各エンジン及

びガス発生器へ推進薬が送り出されます。
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第5－4図第1段液体ロケットエンジンの概観

　　　　　　　酸化剤（液体酸素）入口
　　　　始動タンク

　　　　　　　　　島
　　　　　　　δ

燃料（RJ－1）入口
　　　　　　＼
　リレーボックス

　熱交換器

排気系統組立

嬉
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信
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酸
化
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軸

湊
轟
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団

ξ
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ピッチ・アクチュエータ取付部

フレーム組立

ターボポンプ

潤滑剤混和器

燃料配管（RJ－1）

ガス発生器

ジンパル装置

ヨー・アクチュエータ取付部

燃焼室

第5－5図　第1段液体ロケットエンジン（MB－5）の外観図

　　　　擁用　轟襲塩．
　　　　　ξ

始動タンク→

燃料配管
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スラストチャンバー
　　　再生冷却
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爵
，流

町

バーニアエンジン

　　　　メインエンジンの始動は，まず，ガス発生器燃焼室での燃焼を火薬式イグナイ

　　　タで開始させて，ターボポンプタービンを駆動させ，これに伴って燃料及び酸化

　　　剤のバルブが開き，ついでメインエンジン用点火薬が燃焼室に送られ，これが燃

　　　焼室内で酸化剤と接触点火することにより開始されます。

　　　　バーニアエンジンは，N－Hロケット第1段の作動中のロール制御用の推力，

　　　第1段液体ロケットメインエンジン停止後の推力調整，姿勢制御及びロール制御

　　　用の推力を発生する機能をもっています。推進薬はメインエンジンと同じであり，

　　　メインエンジン作動中はメインエンジンターボポンプから供給を受け，メインエ

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ンジン停止後はスタートシステムから供給を受けます。第5－6図にバーニアエンジ
ト

㈱　ンの概観図を示します。

第5－6図第1段液体ロケットバーニアエンジンの概観

　　　燃焼室　　　　　　　　　　　　　　　　自燃性燃料容器

ジンバル
（ヨー軸）

’

二

三、

推進薬供給組立

ジンバル
（ピッチ，ロール軸）

　　　　　　　　　燃料弁　　　　酸イヒ斉り弁

（3）第1段電気系統

　第1段電気系統は，主として第1段機体に搭載された各種の電気及び電子機器

へ直流電力を供給します。また，外部電源と内部電源の切換リレーを有し，地上

における操作及び点検の間，エンジンセクションに取り付けられたアンビリカルコ
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ネクタを介して，外部電源を供給できます。また，第1段計測系統は，各システ

ムの機能の点検のため，工場内の点検から射場に澄ける点検・整備・最終カウン

トダウンに使用し，更に飛行中の各システムの機能モニタのために使用します・

　計測データは，テレメータ送信機により地上テレメータ受信局へ送られます。

5．5．2．固体補助ロケット（SOB）

　固体補助ロケットは固体推進薬ロケットで，第1段機体外周に9本装備さ

れ，発射時の推力を増強するものです。固体補助ロケットは打上げ時6本着火し，

6本の燃焼終了後残り3本に着火します。分離は，燃焼終了後9本同時に行います。

第5－7図に固体補助ロケットの概観図を示します。

第5－7図

ン

／

固体補助ロケット（SOB）の概観

モ＿タ．ケ＿ス　　　　結合用金具　　スラスト・ノズル

約0．79祝

円筒部

前部ドーム部　　　　　　　　　　　　　　　後部ドーム部

第5－8図　インタステージの構造

アクセス●ドア4旧く

5．ろ．4．第2段

　「

・アクチュエータ

＼ブイソグリ。ド構造外板

点火装置

破壊装置

約7．25常

5．ろ．ろ．インタステージ

　インタステージは，第1段と第2段を結合する構造体で，第1・2段分離用のスプ

リングァクチーエ一三が装備されています・これは第1段とボルト結合され下いて・

第1・2段分離時には第1段とと、もに分離されます。また；外板には機体内部の点検

・整備のためのアクセス・ドァが4か所設けられております9第5－8図にインタステー

ジの構造を示します。　　　　　　　　　　、　　　　　　、

一34一

　第2段は，1基のエンジンを装備した液体推進薬ロケットです。推力飛行中は，

ジンパリングにより機体の姿勢を制御することができます。また，コンポーネント

支持構造ガスジェット装置が取り付けられていて，第2段推力飛行中のロール制御と，

慣性飛行中のピッチ，ヨー及びロール制御が可能です。

　なお，第2・3段分離後，第2段が追突するのを防ぐために，第2段を減速する

逆噴射（レトロ）推力システム（ヘリウムガス噴射式）がコンポーネント支持構造

に装備されています。

　（1）　第2段機体構造

　　第2段機体構造は，ガイダンスセクション，ミニスカート，サポートトラス及

　び推進薬タンクから構成されています。

　　ガイダンス字クションは，N－Hロケット第2段の主要電装品（誘導機器，テ

　レメータ送信装置，指令破壊受信装置，制御電子機器電源装置等）の格納部とな

　っています。推進薬タンクは，燃料タンノと酸化剤タンクがユ枚の共通隔壁で仕切
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られているインテグラルタンクです。構造は・ステンレス合金製の3個のドーム

と、個のシリンダ．を円周方離一難合したものであり・直径約・・8m・長さ約

2．73mの円筒形をしています。

コンポーネント支持髄には，油圧装置下薬供給系機器及び配欝が設置

されていますσ第5－9図に第2段機体瀧を示します・

（2）第2段雛系は，エンジンと六三供給系’ Eガスジェット系とから構成され

て廠す。エンジンはアブレイィブ冷却土ンジンです・第2段エンジン田図

を第5－10図に示します。

　　　　　　　　　　　　第5－9図、　第2段機体構造
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　第2段推進系は，酸化剤及び燃料としてそれぞれ四酸化二窒素とA－50とを使

用したガス押し式推進システムで，約4．47tonの推力を約426秒発生

する能力を有しています。

　第2段エンジンの燃焼室は，アブレーティブ冷却方式で・これにノズルスカー

ト（コロンビウム合金，輻射冷却方式）を結合して膨張比65を得ています。

　第2段エンジンのスラストサポートアセンブリは，エンジンの推力を機体に伝

える役割とともに，エンジンの首振り機能をも果たすもので，油圧アクチュエー

タによリエンジンをアクチュエータ面内で±3．3。動かすことができます・

　第2段推進薬供給系統は，推進薬タンク，三三器，タンク加圧システム，推進

薬供給系配管類及びレトロシステム等から構成され』 ﾄいます・気蓄器に貯気され

たヘリウムガスは，ヘリウムレギュレータで約・6・2㎏イ・品に調圧さ雛進薬”

クに流入します。推進薬は，第2段エンジン燃焼中タンク内のヘリウムが客圧によ

り押し出されエンジン側に供給されます。エンジン燃焼停止時に，気蓄器内に残留

したヘリウムガスは上段との分離時における逆噂射（レトロ）推力発生に用いら

れます。気蓄器は，外径約0．6mの大きい球形気蓄器2個と内径約0．4mの小さい

球形気蓄器1個とから構成されています。

（3）第2段電気系統

　第2段電気系統は，主として第2段の各種装置あるいは・コンポーネントに必

要な直流電力を供給します。また，電力系統は外部電源ど内部電源の切換リレー

を有い地上チェックアウ塒はアンビリカ・レコネ磐を介して外部電源を供給

できます。また，誘導系統からのシーケンス信号を受け・電力を各装置に供給す

るしくみになっています。

（4）　第2段計測系統

　第2段計測系統は，各システムの機能の点検のため，工場内の点検から射場に

おける点検，最終カウントダウンに使用し，更に飛行中の各システムの機能シ

ステムの機能モニタのために使用されます。計測データは，テレメータ送信機に

　より地上テレメータ受信局へ送られます。

一38一
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齢

5．ろ．5．第ろ段

　第3段は，1基の固体ロケットモータを装備し，第2・3段分離後，衛星に所定

の速度を与える機能をもっています。

　第3段固体ゴケットモータには，衛星との接続部としての衛星分離部が敢り付けら

れています。第2・3段分離後の第3段をスピン安定させるため，スピンテーブル

にはスピンロケットモータが栄備されています。スピンテーブルは，第2段と第

3段の結合体であるとともに，飛行時に澄いて，第2・3段分離前に，第3段にス

ピンを与えるものです。

　なお・スピンテーブルのスピン方向は，E浬S－y，GMS－2とも，機体後方

から見て時計回りです。第5－11図に第3段固体ロケットモータの構造図を示します。
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第5－11図　第ろ段固体ロケット・モータ構造・
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第5－12図　衛星分離機構概念図
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メカニカル・タイマ

副搬送波変調器
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　TM3パワー・デバイダ
／三テナ・ホイ・プ4個

衛星分離用電池

3段テレメータ分離コネクタ　1

加速度計
（ヨー，スラスト）

／

』1

タイマ・テスト・コネクタ

3段テレメータ同軸分離コネクタ

計測器用雷干

メカニカル。タイ々 加速度計（ピッチ）

断面・AB－AB図

慣性センサ●ユニット　　2段制御電子機器

　　　　衛星分離部は・衛星と第3段固体・ケットモータを結合する構造体であって，衛

　　　星分離機能に必要なすべての装置類及び3段テレメータ装置を搭載するものです。

　　　衛星分離部の基本構想（第5－12図）は，異：なった衛星を第3段固体ロケットモ＿タに

　　　変更なしに結合できるようにすることです。N－1ロケットでは，このためにGM

　　　S－2ミッション用，BS－2ミッション用の2種類の衛星分離部が用意されてい

　　　ます。

　　　　第3段電力系統は，第3段テレメータ送信装置，衛星分離部タイマ及び火工品に

　　　直流電力を供給します。な澄，地上における操作及び点検の間，第3段テレメ＿タ

　　　送信装置への電力は・第2段アンビリカルコネクタから衛星フェアリングを介して，

ぐ馬　AGEから供給できます。第5－13図に第2段・第3段の電装品及び破壊機構火工品

　　　装備位置を示します。　　　　　　「’　　　　　　　　　ご

　　　　第3段計測系統は，衛星の分離に関する情報及び衛星に与える機体側の環境情報

　　　等をテレメータ送信機によって，地上へ送信するものです。

　　　　パワー・シーケンス
ディストリビューション・ボックス

　　　　　　　3軸加速度計
2段テレメータ・インタフゴス装置
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5．ろ．6．衛星フェアリング
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コント二一ル用電池

指令破壊受信機痘1，癒2
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計測器用電池
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断面CD－CD
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　衛星フェアリングは・整備塔後退後の発射台上に旧いて，衛星及び第3段を大気

及び太陽からの輻射熱から保護し・飛行中においては衛星及び第3段を空力荷重，

空力加熱・音響ノイズ等から保護し，三重の環境条件を縫持するたあのものです。

　なま㍉衛星フェアリングは，外部の負荷条件が，保護を必要としない程度に下がっ

た時点樋常第2馳〃ン点火後）で耀投棄き一 Oす．第5一、4図瞳星フェア

リングの分離機構の概念図を示します。・1
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第5－14図　衛星フェアリング分離機構概念図

衛星フェアリング
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5．4　誘導・制御

　N－Hロケットの誘導方式は・慣性誘導市式であり，2段に搭載されている誘導

計算機と慣性センサにより，1段，2段の誘導・制御が行われ，ロケットの各種誤

差・風等により生ずる軌道誤差を修正します5

　ロケットはあ多かじめ計算機に読み込まれたプリプログラムレート信号によっ

て飛行しますが・・段飛行時の空気力の影響力・なくなるころから講が開始されま

す。誘導計算機は・慣性センサユニットによって計測される機体の角速度，加速度

データをもとに・時々刻々の位置・速度を計算し，目標値と比較して誘導方程式を

解き，誘導信号を出します。また，必要な時期に，誘導計算機は分離指令などのイ

ベン脂号を出します・2段燃焼中泊三道に達すると，第2段エンジンに信号

を出し燃焼を停止させます。

　N－Hロケットは・第1段及び第2段に姿勢制御機能を有し，第1段バーニアエ

ンジン燃焼停止から第2段エンジンスタートまでの期間を除き．，発射から第2段燃

焼停止後4）姿勢修正までの間姿勢制御が行われます。第1段の姿勢制御方式は，メ

インエンジン燃焼中はメインエンジンによるピッチ及びヨー制御とバーニアエンジ

ンによるロール制御を，また，メインエンジン燃焼停止後は，バーニアエンジンによ

るピッチ，ヨー及びロール制御を行います。

　第2段の姿勢制御方式は，第2段エンジン燃焼中は，第2段エンジンによるピッ

チ及びヨー制御と，ガスジェット制御装置によるロール制御を行い，第2段エンジ

ン燃焼停止後はガスジェット装置によるピジチ，ヨー及びロール制御を行います。

　なお・第3段は第2・3段分離前にスピンをかけて姿勢をスピン安定させます。
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N一皿ロケット誘導・制御方式

ディスクリート信号

操舵信号

「

パワーシーケンス
ディストリビューション

ボックス

2段制御
電子機器

○

ガスジェット

第5－15図

2段エンジン

l
d
】
1
「
1
」

計算機

航法計算

操舵信号

加速度

角速度

慣性センサ

ユニット

　　一　一一

「
ー
ー
ー
ー
1
－
i
1
1
1
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」

ディスクリート信号

1段制御

電子機器

コントロールシステム

ディストリビューション

ボツクス

パーニァエンジン

バーニァエンジン

1段エンジン
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第5－17図　ロケット座標軸
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冷稿

5．5分離機構
　　N－Hロケットは発射後、衛星を分離するまでに：第1段／固体補助ロケット

　分離i、第1段／第2段分離、第2段／衛星フェアリング分離i、第2段／第3段

　分離及び第3段／衛星分離の5回の分離iを行います。

　　第3段は衛星分離後、残留推力による追突を避けるためヨーウエイトを切り

　離して衛星軌道をはずさせます。

　　分離；概念図を第5－18図に、ヨーウエイト分離i運動概念図を第5－19図に示

　します。

第5－18図　N一∬ロケット分離概念図

1段・固体補助ロケット分離
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第5－19図　ヨーウエイト分離運動概念図
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6．射場システムについて

　　　　　6．1　種子島宇宙センターの概要

　　　　　　　種子島宇宙センターには、N一皿ロケットの打上げ、地上に澄ける組立・点検

　　　　　　と飛行中の追尾、保安用コマンド送信、テレメータデータ取得並びに人工衛星の

　　　　　打上げ前点検、ロケットへの取付け、打上げ時友び軌道上の追跡、テレメータ受

　　　　　信、コマンド送信等を行うための諸施設設備が整備されています。

　　　　　　　また、これらの作業を安全確実に行うための各種指令管制設備、地上安全設備

　　　　　及び飛行安全設備などが整備されています。

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　キ／醜1兜礎雛購ニニ鵡∴’固体吻ト燃焼鵜液体

　　　　　　また謹子島以外に・N一皿rケッ！琳工衛星を髄に投入遍での間・

　　　　　　ロケットの飛行状況の監視・テレメータデータ⑱受信及び傘行安全の機能を実施

　　　　　するために・小笠原（父島）及びクリスマス島にそれぞれダ．ウンレシジ追跡所を

　　　　　置いて・種子島宇宙センターの機能を旧います。

　　　　　　な澄・種子島宇宙センターの概要を第6－1図に、N射点当盤要図を第6－

　　　　　2図に示します。
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6．2　種子島宇宙センター各系の概要

　　N＿皿ロケット打上げ作業に澄ける各系の概要は次のと澄りです。

　6．2．1指令系
　　　指令系はロケット打上げ作業の神経系統をなすもので・指令管制棟（RGG）

　　に中央指令卓、各種表示装潭・揖令電話装置・標準時刻設備・飛行安全設備・

　　地上安全設傭光学デー拠磁簾があり∴打上げ時に紳て実獺儲が

　　射場、発射管制棟、筑波宇宙センター、ダウンレンジ追跡所等の情報を集中管

　　理します。また、指令管制棟では電子計算機に．より、ロケット飛行データ、テレ

　　メ＿タデータ、あるいは光学デー4によって飛行経路の解析を行い・飛行に異

　　常醗生したときは大崎及甥木の保安用コマンド送信設備を通してロケ・ト噛

　　破壊指令を発信します。

　　　発射までの作業は発射管制棟を主体に行い、指令管制棟ではこれをモニタし

　　て射場の他の家テーション並びに小笠原追跡所及びクリスマス移動追跡所との

　　調整を行います。

　6．2．2通信系
　　　搬管制棟を中心と．してアイク・波通信設備・鮒専用回線ケーブル等に

　　ょ断種デー久音声、三三標準嚇旺信号等必要回報の伝送を行います・．

　6．2．3射点系
　　　大崎射場射点系には、N旦”ソト用Q移動整備塔、発射台、ロンチビルディ

　　ング、アンビリカル塔等からなる組立発射設備があり・また支援設備として各・

　　種運搬台車、転倒台車並びに高圧ガス、燃料及び酸化剤ρ貯蔵供給設備等があ

　　ります。これらの半纏と各種調整点検用装置に函り・ロケットの発射台への搬

　　入湘立調整点検及び雛子等の齢を行い・・ケット嘆射を行賊す・

　　　勲溌麗制棟では手ンジン・雛薬・騨簾等各勧管制装置溌射

　　管制卓があり、片点におけるこれら（ρ組立，・整備作業の管理・チェックアウト

　　及び発射を行います。

　6．2．4’電波系
　　　電波系は、ロケット搭載電子機器を対象とするレ7ダ系・テレメータ系・コ

　　　マンド系並びに衛星搭載亀子機器を対象とするテレメータ系・コマンド系・ド

一54一

　ップラ系、RARR系からなりまナ。レーダ系としては、誘導レーダ、捕捉レ

　ーダが野木レーダステーションに、精測レーダが宇宙ケ丘レーダステーション

　に設置されています。

　　これらのレーダは、ロケットを追尾し、その位置、速度等の飛行経路のデー

　タを取得します。これらのデータは、指令管制棟に伝送され、．、飛行安全用にも

　用いられます。

　　ロケットテレメータは、中之山テレメータステーション、：増田テレメータステ

　ーションに設置されていて、ロケット飛行中の各部のデータを記録します。ま

　た・取得されたデータは飛行安全のためにオンラインで指令管制棟にも送られ

　ます。

　　衛星テレメー久　コマンド装置及びドップラ追跡設備は、増田追跡管制所に

　設置されていて相互に連絡をとりま’す。

6．2．5光学系

　　第3（門倉三三4（大崎地区）の光学観測所及び第1飛行安全観測所（大

　崎地区）があり、また指令管制棟に光学データ処理設備があり、大崎地区に設

置される3か所のスカイスクリーン観測点とともに飛行初期の飛行安全用の情

報を得ます。

6．2．6気象系

　　射点付近には風向、風速観測用80m鉄塔及び20m鉄塔があり、その他気

　象測器を指令管制棟に備え、打上げに必要な風向、風速、温度等のデータを指

令管制棟で収集します。

6．2．7試験系
　　ロケット系は・第1・第2ロケソト組立棟、固体ロケット試験棟、スピン試

験棟・発射管制棟・整備塔等に・それぞれ試験台験設備を備え、それぞれ単体

並びに全段組合せの点検を行います。

　　衛星系は、衛星試験棟、第3段衛星組立棟：及び発射管制棟に試験装置を備え

点検並びに地上電源等の供給を行います。

　また、3段固体ロケットモータ及びAKMについては、非破壊試験棟に澄い

てX線検査装置による非破壊検査が行われます。
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　　抽、非破壊検査をはじめ第3段組立チェ・クアウト・スピンバランス試験

オ＿ドナンス試験その他危険を伴う試験装置は危険試験系として地形建物を利

用して相互に危険のないように配置されています。

6．2．8支援系
　　電加つぼは竹崎汰崎溺木、輔ケ丘及び増田のいずれにも自家難

機が継されていて滴騰力の利用では粉でな陽合には自家発蔀より

　電力供給が可能です。

　　大崎地区の水につ匠は購池が罷されていて・この水を必蜷脈供給

　しています。

　　このほか大崎腸内譜田駆等の道路鰹備し・消防車激急車・トラツ冷　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　恥
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　＼甲
　ク等必要な車両及び消火設備が整備されています。

6．2．9管理系
　　概島報センターの管翫竹馳区降いて全体的羅を行うとともに打

上げ期聞中には、各地肋い磯能を発揮できるようになっています．

　　　また、各系の主要設備は第6－1表のと澄りです。
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第6－1表　種子島宇宙センターの主要設備（1／4）

種子島宇宙センタ＿

（1）ロケット及び人工衛星の発射整備作業

主 （2）ロケット追尾及び飛行安全

要 （3）ロケットテレメータデータ取得

機 （4）衛星の追跡管制

能 （5）地上安全

（6）その他

分類 主要設備（設置場所，主な使用場所） 主　要　機　能 備　　　考

発射指令設備 発射準備状況の把握と作業管理，各種
（指令管制棟，発射管制棟） 管理及びロケットの点検と発射作業

飛行安全設備（指令管伽錬） ロケットの飛行状況の把握とコマンド 飛行安全卓，XY
指 送信設備の遠隔操作 プロッタ等表示

「、

装置，スカイス
、

クリーン等を含

む

時刻設備 標準時刻信号の発生，種子島宇宙セン
令 （大崎，野木，増由，宇宙ケ丘）・ ター内各設備の同期

電子計算機（指令管制棟） 飛行安全計算，スレーブ計算，発射性

r一 確認計算等

地上安全設備 地上安全の把握及び管理

系 （指令管制棟，南海上監視所）1

アンテナスレーブ装置 飛行安全用計算機の出力等により大崎 宇宙ケ丘レーダ，
（大崎，野木，中之山） 野木，：増田，宇宙ケ丘各地区のレーダ 増田テレメータ

テレメータ，コマンドのアンテナをス は機能内蔵
レーブする。

マイクロ波通信設備 各地区間の通信連絡及びデータ伝送等
r

（野木，増田，中之山，宇宙ケ丘，第

3光学，内之浦）
通

指令電話 作業連絡，緊急連絡，一斉指令，部分

信
指令，専用連絡，打合せ等

放送設備 指令管制棟，発射管制棟又は管理本館

系
から各地区へ

電々公社専用通信回線 筑波宇宙センターとの連絡，データ伝 小笠原・クリス
送 々スどの連絡はヤ

π

筑波経由
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第6－1表　種子島宇宙センターの主要設備（2／4）

分類 主要設備（設置場所，主な使用場所） 主要機能 備　　　考

N．ロケット組立発射設備（N射点） 整備塔，ランチデッキ，アンビリカル
塔等のN一皿：ロケット二二系を構成す

る設備で，N一皿ロケットの組立整備

及び発射に使用する。
射

点
Nロケット組立発射支援設備（N二二 N一皿ロケット組立発射設備に付属し

ﾄ射点系での作業を支援する。AGE
（．ロケットに直結した点検装置類）

系

（
大
崎

慣性誘導装置アライメント計測装置

i誘導装置計測室）’

慣性誘導装置のジャイロ基準軸（ロー

虚綷?jを測定する。

）
高圧ガス供給設備（N射点） N一皿ロケット射点作業に使用する

燃料酸化剤供給設備 He，N2の高圧ガス製造，貯蔵，供給
を行う。

N一皿ロケット用燃料酸化剤の供給

Nロケット試験設備 N一五ロケット1段，2段の組立，点

（第1，第2ロケット組立棟整備塔）、 検

スピン試験装置（スピン試験棟，計測 N一皿ロケット第3段及び衛畢のスピ

棟） ンテスト及びスピンバラぞシング

Nロケット火工品試験装置 N一三rケット用火工品の試験

（ロケソト組立棟，整備塔，固体ロケ

ット試験陳）
試

誘導装置点検装置 N一五ロケットの誘導機器のチェック

（発射管二棟，整備塔） アウト．

トランスポンダ．デコーダチェツクア N一皿ロケット第2段トランスポンダ

ウト装置（発射管二棟） ．・ f耳一ダのチェックアウト

験
ロケットテレメータチェックアウト装 「N一皿ロケット第1，2，3耳ヒテレ矛

置（発射管制棟） 一二のチェックアウト及び打上げ初期・

のテレメータの受信

GMS一を射場子エッ4アウト装置
　　　　　　　　　　　　　　　　　、
fMS－2の射場に澄ける試験

系
（衛星試験棟）

凸

衛星用地上電源供給設備等 射点での衛星の点検作業時に使用する

（発射管制棟，射点） 電源の供給等

ヒ」 gジジシ充そん装置（HLC） 衛星のヒドラジン充てん，

（第3段衛星組立棟）

Nロ”ラト火工品回路試験装置． N一皿ロケット火工品回路の試験

（整備塔，発射管強盛）』

X線検査装置
i非破壊試験棟）

　　　　　　　　　　、「ハ`K：M及び第3段モータのX線検査
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第6－1表　種子島宇宙センタrの主要設備（5／4）

分類 主要設備（設置場所，主な使用場所） 主要　機能 備　　　考

小
型
ロ
ヶ
・
ト
系

TT－500A型ロゲット組立，点検，
ｭ射設備（竹崎測点）

TT－500A型ロケットの組立，
_検及び発射

MT－135型ロケット組立，点検，
ｭ射設備（竹崎射点）

：MT－135型ロケットの組立，点
沂yび発射

誘導レーダ設備（野木） ロケットの追尾データの取得〒

捕捉レーダ設備（野木） ロケットの初期捕捉及び追尾 GMS－2には使
pしない

精測レーダ設備（宇宙ケ丘） ロケットの追尾データの取得

ロケットテレメータ受信設備
i中之山，：増田）

ロケッ．トのテレメータデータ（N一

Mロケット1，2，3段）の取得
i自動追尾可能）

電
　
　
　
　
波
　
　
　
　
系

コリメーション設備
i上里，中割，増田）

コ地上電波設備のアンテナ装置等のコ

潟＝[ション

保安用コマンド送信設備　『

i大崎，野木）’
ロケットの推力停止，破壊コマンド

ﾌ送信
飛行安全卓からの

投u操作により運

pされる

VH：F及びUH：FPップラ設・備

q星コマンド送信設備

q星テレメータ受信設備
i：高田追跡管制所）

人工衛星の追跡管制

第3光学観測所観測設備
C（門倉）

ロケットの飛行状況の記録（70％，

ﾔ外線自動追尾式）及び飛行安全用

p度データの取得
光
　
　
学
　
　
系

第4光学観測所観測設備
i大崎）

同　　上

飛行安全光学観測設備

i第1飛行安全観測所）
ロケットの飛行状況の記録（35猛，

闢ｮ追尾式）及び飛行安全用角度データの取得

射点高速度カメラ（N射点） ・ロケソト発射状況の記録

気象観測設備（大崎） 80m気象塔を中心に設置されてお
闔ﾋ点の地上気象状況を観測する。

気
　
象
　
　
系

気象表示設備’（指令管制棟）　　　　　　曾

観測された地上気象デ肝タの記録ξ丁

¥示

：Lバンドヒーダ設備（竹崎）．

@　　　　　箪

琿丁一135P型ロケット及びエコーヒーウィンの追尾，「気象データの取得
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第6－1表
種子島宇宙センターの主要設備（4／4）．

分類 主要設備（設置場所，主な使用場所）． 主要　機能 備　　　考

パイロットバルーン観測設備（大崎・

|崎）

パイロットバルーンによる観測

気
　
象
　
系

気象用ファクシミリ受信設備（指令管

ｧ棟）

天気図等の受信

気象衛星三三装置（指令三三1練） 「気象衛星ひまわり」からの雲画像受

射場支援車両（大崎・竹崎） （鰯饗防面一フオ）

水源給水施設
i大崎・竹崎・野木・増田）

軍内の用水の確保，

発電施設（大崎・竹崎・野木・増田・

F宙ケ丘）

射場内の安定した電源の確保

排水施設（射場内各所） 射場内の排水の処理

屋外消火施設（同上） 射場内の防火対策の措置

液体燃料及び酸化剤貯蔵所（丁丁）

支
　
　
　
　
　
援
　
　
　
　
　
系

点火薬庫（大崎） 点火薬の保管

第1固体燃料庫（大崎） 固体ロケット，AKM，火工品の保管

第2固体燃料庫（大崎） SOB等の保管

中央倉庫（大崎組立棟） ロケットの補用品及び設備の予備品の

齦狽ﾌ保管，管理等

洗浄設備（射場支援棟） 推進系地上設備等の部品の洗浄

分析設備（同上） 推進薬，酸化剤等の分析

AGE保管庫（大崎）　　　　　．、
ロケット打上げに係るコンフィギ＿

戟[ション変更に伴うN－1ロケッ
gあるいはN－Hロケット遊休AGへ

dの保管

観望台（大崎）一 取材

管
理
系
　
　
安
全
系

防災センター（竹崎）及び守衛所

i竹崎・大崎）

C上三襟高大埼）　、

防災センターを中枢とする守衛業務

D舶ゐ航行の監視及び予測並びに航

ﾕの記録
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6．ろ　小笠原追跡所の概要

　’小笠原追跡所は、種乎島宇宙センターからの電波的可視範囲外に澄けるロケッ

トの追尾∴テレメータ受盾、ゴマンド送信、ダウンレンジ飛行安全の確認を行う

ための整備等が整備されでいます。

　小笠原追跡所の主要整備を第6－2表に示します。

　　　　　　　　　　　第6－2表　小笠原追跡子の主要設備》

小笠源進跡地．
主
要
機
能

（1）マケット追尾及び飛行安全

i2）ロケットテレメータデータの取得

分類 主要　設　備 主要　機能 ，備，　　　考

飛行安全設備
ロケット硲飛行状況の把握とコマジト1送信設備め遠隔操作

飛行十全卓，XYプロッタ等表示装置等を含む

指
　
　
令
　
　
系

時刻設備 標準時刻信号の発生

電子計算機、 1飛行安全計算，スレーブ計算

アンテナスレーブ装置 計算機の出力等によリアンテナをスレ

[ブする
機能内蔵

指令電話 作業電話等
通
　
信
　
系

放送設備 拡声放送

短波通信設備

筑
波
報
セ
ン
ダ
と
の
連
紙
デ
ー
タ
伝
送

種子島，クリスマス島と

ﾌ連絡は筑波経由

小笠原精測レーダ ロケットの追尾及び追尾データの取得

電
　
　
　
波
　
　
　
系

．『ケットテレメータ受信設備 ロケットのテレメータデータ（N一五

鴻Pットの2，3段）の取得（自動追
�ﾂ能）

保安用コマンド送信設備 ロケットの推力停正，破壊コマンドの

乱M

飛行安鉾から魔麟作により同舟される。

；リメ7ション設備． ．アンテオ装置等のコリ三一ショ．ン　、

支援車両 （給水車，バス等）支
援
系 発電施設 場内の安定した電源の確保
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6．4　クリスマス移動追跡所の概要　　　　　　　　　　：　　㌦，∴一：1∵、

　クリスマス移動追跡所は、’種子島宇宙センター及び小笠原追町所からの電波的

可視範囲外に澄ける∬ケット、入エ衛星のテレメータデータの受信・探丞軌道推

定、衛星用コマンド送信、ダウンレンジ飛行安全の確認及び必要な場命の保安用

コマンド送信等を行うための設備が整備されています。・

　クリスマス移動追跡所の主要設備を第6－3表に示します。

第6己ろ表　クリスマス移動追跡所の主要設備

クリスマス移動追跡所（追跡管制分は除く）

主
要
機
能

（1）ロケット追尾

i2）ロケットテレメータデータの取得

i3）衛星電波追跡

分類 主要殺　備 主要　機　能 備　　　　　考

時刻設備 標準時刻信号の発生

指
令
系

アンテナスレーブ装置

@　　　忌

’スレーブデータ等によりアンテナをス

戟[ブする

機能内蔵

作業用電話 作業用通話

通
信
系

衛星通信端局 筑波宇宙センターとの連絡，データ伝 種子島，小笠原との連絡

ﾍ筑波経由

ロケットテレメータ受信設備 ロケットのテレメータデータ（N一皿

鴻Pットの2，3段）の取得（昌昌追

�ﾂ能）電
　
　
波
　
　
系

’衛星テレメータ＿受信設備 衛星のテレメータデータ及びLEMデ

f一 ^の取得　　　　　　　　　　　　　｛
GMS－2には使用しない。

コリメ「シ・ン設備 アンテナ装置等のコリメーシ。ン

支
援
系

．発電施設 場内の安定した電源の確保
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7．打上げの実施について

Z莞　’打上げ隊の組織

静止気象醒2号（GM，S－2）を所定Q輔に投入し・鯉鱒騨の灘

を離する打上げ段階及び初期段離で蝶務を実施す翻上げ隊の騰は

第7r－1表に示すと澄りである。，

第7」1表　静止気象衛星2号（GMS－2）打上げ隊組織

i〔∴∵1三謡録ご．ケ

打
上
実
施
責
任
者
代
理

　
　
　
　
一

打
上
げ
実
施
責
任
者

　
　
　
　
　
h

　
　
　
　
　
鱒

．
．
…
…
噂
．
…
隅

打
上
げ
主 ロケ　ッ　ト主任

←耀rレ・ト主任一［評ロ御ト舞

係
係

穿
話

計
業
．｛班

班
班

　
録
理

画
記
管

　
真
質

・
企
写
．
品

係
係
膝
係
係
係
係
係
係
係
係
係

ト
理
騒
品
理
難
薬

．
星
馨
程
亀
三
管
系
系
系
進

汐
　
術
・
械
気
ゴ
備
械
気
進
：

ロ
衛
射
技
工
機
電
火
設
機
電
推
推

「
τ
工
七
王
ヒ

u
班

　
ト

　
ツ
．

　
ケ

　
山

塊備設

班析出行出

惜
係
係
係
　
　
　
　
係
係
係
係

　
　
　
　
　
　
　
　
．
ダ
タ
タ

　
　
　
　
　
　
　
　
タ
ニ
一

　
系
系
系

　
　
　
　
　
　
　
　
”
レ
メ
メ

画
械
　
齢

計
機
電
推
　
　
　
　
野
宇
中
増

｛
　
　
エ
｛

　
班
　
班
班
班
班
班
班

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
タ

　
　
　
　
跡
制

　
　
　
　
　
　
　
　
　
ダ
一

　
星
　
追
管
信
算

　　

@　

g
場
　
∴

　
衛
　
、
電
射
通
計
　
レ
テ

｛・
任

　
主

　
星

　
禰

係
係
係
係

全
視
全

安
臥
安
備

場
戒
点

射
警
射
警

班
班
班

ド
ン
学
象

マ
コ
光
気

係
係
係
係
係
係
係

　
　
　
　
　
タ
ド

理
制
信
算
ダ
∫

　　

@　

ﾝ
マ

三
管
通
計
レ
テ
コ

F
「
［
E
士
ヒ

任主場鮒

…
…
…
…
…
炉
…
・
・
…
…
…
…
…
…
…
一

班全安場射任主全安場射踏

班縫飾錦響
班”〃・舛卸「

「
　　　　　　

伊
…
…
…
…
隆
「

；●”衛　　星

…射　場

主工率

主　任

星班

…ド�s安全主任嬰←飛行安全班
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一
｝
　
…
二
等

　
　
」
。

　
　
　
」

　
　
　
　
」
L

　
　
　
　
　
上
、

　
　
　
　
　
　
「
」

i

、汽ド
レ
「

t
・
　
　
、
」

iL総務主任

　
　
　
　

追
跡
管
制
責
任
者

総

会
三
三
渉
広

務

計
設
力
外
報

務
両
計
品

庶
車
会
物

｛
至

班
　
班
班
班
班
班

係
係
係
係

係
係
係
係
縣
係

　
理
ン

タ
肇
タ

画
三
二
獅

　
ニ
ト
ニ

　
ン
メ

　
マ
レ

三
業
　
モ
コ
テ
デ

｛
｛

三
三

画
制

三
管

三
星

弓
馬

「
■唱導星

・
・

衛
．

追跡管制主任
L進行管理担当

管　理　　主

計画管理班｛＝護讐攣民団

係
係
係
係

バ
算
画
用

一
計
計
運

　
　
機

ヌ
三
道
算

マ
三
三
計「

モ
モ

班理処タ
ーデ

班継中ジンレンゆタ

　
係

　
係
制
　
　
畳
畳
撞
鐘
係

　
三
管

三
管
三

三
跡
追

連
追
ル
　
　
　
過
越
　
財
力
設

A
C
ラ

S
F
一

A
S
ロ

N
G
オ
　
　
　
庶
渉
技
電
施

　　

@　

@
｛
モ
、

酪
廿
田
浦

　
　
ア
増
勝
特
等
　
平
潟

　
N

任
　
当

　
　
任

（注1）　…………・は，カウントダウン時の指揮系統を示す。

ス2　発射整備作業

GMS－2は、確和56年4月下旬に：種子島宇宙センターに搬入し、受入れ検

．査等の後、．5月13臼から整備作業を行います。一方、Nロゲヅト8号機（：F）は、

昭和56年6月初旬に種子島宇宙セγ血腫に搬：擁し、6月5日から機体整備作業幽

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ら
を行い、8月5日からカウントダウン作業に入り、8月1α日に打上げの予定で

す。

GMS－2／Nロケット8号機（：F）の全体スケジュールを第7－2表に示しま

す。
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三
三
計
品

画
図

係
係
係
係

係
係

　　ニ　　タ　係
マンド計画管理係
レメータ・コマンド係

　　一　　タ　係

三管三三管理係
’備　管　理　係

係
係
係
係

バ
三
三
用

一
計
計
運

　
　
　
機

ヌ
三
道
算

A囁 rA連絡係
SFC追跡管制係
ローラル追跡管制係

務
外

術
力
設

係
係

係
係
係

：搬入し、受入れ検

暦ット8号機（F）は、

1から機体整備作業．

に打上げの予定で

，7－2．表に示しま

齢

Oe

第7－2表　GMS－2／N8（F）打上げ主要スケジュール

5月 6月 7月 8’

2　4　　6　　8　　10　12　　14　　16　　ユ8　20　　22　　24　　26　　29　3

1　3　5　　7　　9　　11　13　15　17　19　　21　　23　25　27　2931　2　』4　6　8　10　12　】4　　16　18　‘20　22　24　26　28　30
1　　3　　5　　7　　9　　工1　13　15　　17　　19　・21．　23　25　27　29

24　6　8　］0　　12　14　16　18　20　　22　　24　　26　　28　　30

P　3　5　79　11　13　15　17　19　　21　　23　　25　　27　　29　31

1　　3　　5　　7　　9　　11　　13　　15　　17　　19　　21　23　25　　27

Q　4　6　8　10　12　14　ユ6　18　20　22　24　26　28

SOB，3段ぞ一一
[入前審査
@　▽　ヴ24

GMS－2　　　　　　　一且一
J発完了審査　　全段納入前審査
@　14▽　　　　　　＼

打上げ移行前審査　　　　　　　　　　　　　　　　　TT－500A－10　　　GMS－2
1　　　　　　　　10　11　MT－135P－T－31　　　　31

’

主要マイルストン 漁三四主任会議　　各県事前協議　　　　　　　宇宙三野委員会 地元協力会　　　主任会議　　　　主任会議

@三種　　　　30 1　　　　　　8910
▽ ▽　　　　　▽

GMS－2出荷前審査（’ヒューズ）

@　　　　　　4／18 16▽　　　　　▽

1讐譲験s／（藷了額開発駐雑食び移行前額三三四三（その1） （その2）

@4　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　噛

衛星系作業ロケット系作業開始
J始　13　　　　20　　　▽　　　　　　▽

機体作業開始．　　　　　　　　　1段VOS　2段VOS　　　　　　　　　　衛星3段結合
@　5　　　　’　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　24　26　27　　　　1　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　17，18　　21

@　▽　　　　　　　　　　　　　　▽　▼▽SOB取付（26，27）　　　　　　　　　　　3段結合

ロケッ　ト系 戸ケット輸送搬入昌昌1・2段受筑点検　　　　　　　　　1・2段電気推進油圧系点検等　　’
フライトシミュレーション

ﾅ：終総合点検

（N一皿ロケット） SOB受領点検
SOB』
Aライメント リノーサル

Y－4

Y－3

3段X線検査 3段受領点検 議装等 、Y－2

Y－1

ぐ設　　　備） 地上設備系統確認試験等－
、こ

Y－0　　　後処置

衛星系　（衛　　星）

GMS－2　FMTUSC納入
@　舶4　　　衛星組立‘n

衛星機能試験等‘　　　　　　　衛星組立（2，3） 醒緻ス二二充てん 衛星点検ロケット支援
　　　　　　　　　　　　　　　　　　ρ
@　　　　　　　　　ー
Jウントダウン

AKM組立
（A　K．M）

　　　　　　　　　　　　　・選定超音波検査×昌昌査特

後処置

（設備　等）
HLC機能確認等 HLC後処置

暫

RP回線点検
増田適合性試験
潟nーサル 1

’小型ロケット系（．ロケット）
リ凸一サル Y－O

x－1
後処置

一　　　　（回　　収）

回
収
　
1

kヒ

射　場　系　（種午島）
26　、 2

リハーサノ　　リハーサル

@　25　（管）301
　　　　　　1σカウントダウン

打上（TT）　　打上　　　　データ処理
@　　　　　　　　　　　　　　　　　　堕］蜘

後処置

（小　笠原）
予備試験 28 3

’　　　リノーサル（TT）打上（TT

@　　　　30

　　　　　　打上（N）Lカウントダウン　　10　　　　　　　　　　　．

後処置　　　　　　’

（クリスマス）1 24 』2
　　　　　打上
Jウントダウン　　　10　　　　　　　　　　　　　　・．ゴ

一　　　　　　　」　　　＼
後処置

、
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　　　　　　　　lI

　　　zろ　打しげ方式

　　　　　Nロケット8号機（：F）は、静止気象衛星2号（GMS－2）を搭載して種子島

　　　　宇宙センター大崎射場N発射点から、当初垂直に発射されます。ロケッドば　リ

　　　　フトオフ後約3秒から約8秒までの間に：ロールプログラムによリロケットのピッチ

　　　　面を方位角92．5度の方向に向けたのち、ピッチプログラムkより姿勢を傾け、

　　　　その後所定『の飛行計画（第7－3表Nロケット8号機（：F＞の飛行計画）に

　　　　従って太平洋上を飛行します。この間、光学設備及びレーダ設備による追尾とテ

　　　　レメータによる計測を実施し、ロケットの飛行状態及び動作状態を監視しまナ。

　　　　ロケットは1搭載誘導機器からの誘導指令により、所定のパーキング軌道に乗り、

　　　　その後赤道上空付近まで慣性飛行を続け、三こρ慣性飛行中にトランスファ軌道

聴一移るための翻顛を行います．赤道上空壷で第2段エンジンを三三し、o
　　　　第2段・第3段分離i後引き続いて第3段モータを点火して、第3段・衛星をト

　　　　ランスファ軌道へ投入します。その後衛星は、南緯約3度、’西経1約146度、高

　　　　度約182コ口に吐いて第3段から分離されます。

　　　　　トランスファ軌道上において分離された静止気象衛星2号（GMS－2）は、

　　　　鯉の飛行計画（第7－4表油島気象鯉2号（GMS－2），の飛行計画）匹

　　　　従ってトランスファ軌道の遠地点高度約36，000㎞に旧いて追跡管制システム

　　　　からのコマンドによリアポジモータを点火し、ドリフト軌道に投入されます。，

　　　　この間、追跡管制システムにより衛星の軌道確認並びに姿勢の変更及び確認が

　　　　行われる，とともに、その後の衛星の姿勢変更及び軌道修正により、赤道上東経

　　　　約160度の暫定的な静止衛星軌道へ投入し、衛星搭載機器の機能及び性能確認

㊤《一を行ったのち凍経細4。度の位置に静止させます。
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第7一ろ表　Nロケット8号機（F）の飛行計画

　　　　フェアリンク
　　　　　　　　分離⑮
　　　　　　　　　β

轟轟離㌢

分離

@＼第囎
　　　打上げ　　0

⑱㌣⑳

二毛硬＿道

慣性飛行

　　・／　　　地

／第2噛 i燃焼（1回目）

表

数字は打上げ後の飛行時間（秒）

略聾；膿

　　　　　　　隔⑳

スビンアツフ

、

　第3段／衛星分離
　　　　　　　＼

トランスファ軌道投入
　　　　　　　　、

為

事　　　　　　　　　象 発射後経過時間 距　　離 高　　度 慣性速度

分　　　秒 km km km／S
1　リフトオフ 00　　　00 0 0 約　0．4

2　ロールプログラム開始 03

3　　　　〃　　　終了 08

4　ピッチプログラム開始 08

5　固体補助ロケット6本燃焼終了 38 約　　　1 約　　5 約　　06

6　　　　〃　　　3本点火 39

7　　　　〃　　　3本燃焼終了 1　　　17 約　　10 約　　18 約　0◎

8　　　　〃　　　9本分離 L　　　25

9　ピッチプログラム終了 4　　　25

10　メインエンジン燃焼停止 4　　　30 約　355 約　106 約　4．8

11　バーニアエンジン燃焼停止 4　　　36

12　第1－2段分離 4　　　38 約　389 約　113 約　4．8

13　第2段点火 4　　　44

14　ピッチプログラム開始 』4　　　48

15　衛星フェアリング分離 4　　　58

16　ピジチプログラム終了 11　　　25

17　第2段燃焼停止 11　　　25 約2，570 約226 約　7B
18　慣性飛行時ピ。チプログラム開始 12　　　30

19　　　　　　〃　　　　　終了 14　　　10

20　　　〃　　ヨープログラム開始 14　　　10

21　　　　　　〃　　　　　終了 15　　　00

22　第1回目姿勢制御開始 21　　　00 、、、

’23　　　　〃　　　終了 22　　　00

24　第2段再着火 23　　　13
約7β4，2　　　、 約　181 約　　7B

25　　　〃　　燃焼停止 23　　　19 約7，687 約　180 ・約　79

26　第2回目姿勢制御開始 23　　　24

27　　　　〃　　　終了 24　　　14

28　第3段スピンアップ 24　　　19

29　第2，3段分離 24　　　21

30　第3段点火 24　　　59 約8，419、 約　175 約　7．9

31　第3段燃焼終了 25　　　43 約8，7、81 約　171 約　10，3

32　第3段衛星分離 26　　　59 約9，510 約　182 約　10．3

33　第3段ヨーウエイト放出（カッター作動） 27　　　01 寸ρ一

一68一

の稿

第7－4表静止気象衛星2号（GMS－2）の飛行計画（ノミナル）

28．8。

／
一
＼
＼

アポジモータ

AK：M分離

舳■● A　、 ＼⑪
IゾMF）

’＼

アポジモータ

AKM点火

　　　　！！1

　　／汽
　ノ．／　　ドリフト軌道
！

　　　，　’
　ノノ
1

打上げ段階

トラ）杁ファ軌道投入

第3段・衛＝星分離

トランスファ軌道

　　　　＼

N’ ^’

＼　⑫

静止衛星軌道一一一

／

　　／1
姿勢変更

＼＼

　　＼＼
　　　　、

＼

／

∫も辱＼し＿／鰭

、、
　　、、　　　　、　、　　　　　　、　、　、

⑧

脚
＼

　　　　　　　　　、
　　　⑥⑨　　　1

綿　　　③④
　　、

　　AMF姿勢変更

9⑬静止三三

事　　　　　象 発射後上過時間、 追跡管制所等 備　　　考，

①　トランヌファ軌道投入 時　26分

②第3段／衛星分離．、 、　　　　　27

③第1回姿勢変更 02　：　56 アセンション 粗制御

④第2回姿勢変更 04　：　04 〃 粗制御

⑤第1遠地点通過 05　：　50
τ 、

⑥第3回姿勢変更　　　． 13　：一30 増田・三浦 精制御

⑦第2遠地“通過 16．：β7

⑧第3遠地点通過 27　：．、24

⑨第4回姿勢変更：沈1 ト37　：　34． 増田・勝浦 精制御

⑩アポジモ7タ点火（AMF）
　
3
8
　
：
〆
．
0
7
回

増田・勝浦・沖絹 第．4遠地点付近

⑪アポジモータ切離し 38・：　22 増田・勝浦

⑫軌道面逆垂直姿勢変更． 約3日、2時間 〃 入Mf後約36時間
⑬静止位置獲得． 約1か月 〃 東経約160度

⑭　　　〃 約5か月 ．” 東経約140度
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第1段燃焼停止位置

第7－1図 GMS－2／N8（F）飛行経路（鉛直面投影）

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　第、1段落下点
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第2段第1回目燃焼停止位置
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刈
O

500

1，000

地表面距離（km）
2，000

2，500

　　　　　　　　駆
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唐рa落下点　　　　　　　拡大図
　　　　　　一　一　　一　　一　一
@　，　一@，’’

噛　　、@　、　、　　　　、

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　3，000

A　、

@　　　　　　　　　　　　　　　　　　トランスファ軌道近地点

　　　　　　　　　　　　　！！／　2
@　　　　　　　　　　　クイ

@　　　　　　　　　！／　　1

@　　　400
@　　　　200
sx㎞　　　　　0’
@　　　　　　　　　　q，

　　　　　　　　　　・111　　　　　　　　5　　　　　　　6’　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ノ

@　　　　　　’　　　　　　4　　　　　地表面距離×1，000㎞

@　　　　　　　3@　　　　　　　　　　　　　　　　　パーキング軌道

・　一　≠　　　　　，8　　　　　　　　　●　　　　　　　　　　　9　’

@　　　　　　　　　／、　　　＼

@　　　　　　　　　　　　　　　10

@　　　　　　　　　　　　　　　　　　印

＼　＼

@　＼

@　　＼
E・　＼　　　　　トランスファ軌道　　　　遠地点へ

　　　　　　時点パラメータ

SOB燃焼終了 SOB落下 1段燃焼停止 1段落下 2段燃焼停止 再着火燃焼停止 3段点火 3段燃焼終了 3段／衛星分離

発射後時間　sec 77 328 270 889 685 1，399 1，499 1，543 1，619

地表面距離　㎞ 19∬一 13．3 355 1，989 2，570 7，687 8，416 8，777 9，510

高　　　度’㎞ 巳18．3 0 106 0 「　　　226 180 175 171 182

慣性速度m／sec 豆26
一

4，810 一
7，778 7，902 ・7，908 10，281 10，272

緯　　　度　de 30．40N 30，39N 30．18N 27．61N 26．23N 5．97N 2．49N 0．80N 253S

経　　　度　deg 131。07E 131．22E 134．66E 151．16E 156．81E 159．82W 154．24W 151．46W 145．76W

第7－2図　Nロケット8号機（：F）の飛行経路
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第7－5表

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　3

地上局の運用計画GMS－2／N8（F）

一追　　尾　　デ　　ー　　タ　取　　得　，　テ　　レ　メ　ー　　タ　デ　　ー　　タ　受　信一

」
↓
Q
Q
I

SOB　9本分離 メインエンジン燃焼停止 2，3段分離 3段点火

　　　　85．O
rOB　3本燃焼終了

　　269．5
P，2段分離

　　1461．2
Xピンロケット点火

1499．2

@3段燃焼終了

シーケンス　．オブ イベン　ト 　　　　77．2
ESOB　3本点火，

　277．5
Q段点火

　　1459．2
Q段燃焼停止

1542．8

R段衛星分離

39．0 283．5 2段燃焼停止 1399 1619．2
己「　’　　　　　　　　　1

OB6本燃凝終了 フェアリング分離 2段再着火 耳一ウエイ倣出

9
685．3

6

罪 射　　後 秒　　時 0 500、 1000 1500

0． 可能な限り追尾、

’‘ ﾏ

追
光

学
　
　
　
　
　
系
ト

Ex．　　　　　LOS

尾
’　　　一30　29

453　’　565

コ
コ
，
　
　
　
　
E
L
＝
O
E
L
≧
5

デ1 野　木誘 導　レ　｝　ダ

ー
　
　
　
タ 018 450　　　563

‘
　
r

宇笛ケ丘精測レーダ
’取

ｾ1 ¢09・280 652 728

小笠原精測 レ　ー　ダ
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ス4　打上げに伴う安全確保

　宇宙開発事業団は、Nロケット．8号機（F）の打上げの実施に当たり・ロケットの

整備、組立て、打上げの各時期を通じ、安全確保の徹底を図り∴射場内外の人

命財産等に対する危害を防止し、併せて公共の安全の確保を最重要事項として万全

の処置を講じています。

　その概要は、以下に示すと澄りです。

　7．4．1　打上げ隊の安全組織

　　打上げ業務に直接従事する役：職員をもって打上げ隊を編成し、そのなかで打

　上げ隊の安全組織と権限を明確にします。安全組織は下表に示すと回りです・

　打上げ実獺任者の下に謝場安全主任・飛行安全主任旧き謝場安全主任脅

　　は、ロケットの整備組立てり段階からロケットの打上げの全期間を通じ・射場

　　に澄ける地上安全に関する業務を総括します。また・飛行安全年任は・ロケソ

　　トの打上げから落下予想区域にいたるまでの間の飛行安全に関する業務を総括

　　します。

打上げ実施

責任者

射場安全主任 射　　場　　安’　全　　班

各法定保安責任者

飛行安全主任　　　飛　　行　　安　　全　　班
　　　　　　「

射場安全係

警戒監視三

三点安全係

警　　備　　係

＿伽．僻一＿＿鱒一＿＿一一一＿＿齢・。J
［
　ダウンレンジ主任 ダウンレンジ飛行安全班 e穐

注）一…一一一一カウントダウン時

7．4．2　ロケットの整備、打上げ時の安全対策

　（1）警戒区域等の設定

　　　・ケットの整備組立期間に診りるロケット等の貯威庫内保管時、画体ロケ

　　ット試験棟における試験及び保管時、ロケット等の射点搬入以降組立・打上

一76一

　げ整備時に澄いて、それらの保管及び作業場所の周辺には、安全の確保を徹

底するためにそれぞれ必要な警戒区域を定めて、注意喚起の立札等を設け、

　要所に警戒員を配置して、関係者以外の人が立ち入らないよう、協力を求め

　ることとしております。

　　打上げ当日においては、第7－4図に示すとおり射場内は射点中心半径

　2，200m以内の区域を警戒区域として、次のような取扱い管理を実施しま

　す。　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　．

　①　2，200m以内の警戒区域内に、指定又’は許可を受けた関係者（報道関

　　係者等）以外の一般の人が立ち入ら』ないよう協力を求めます。

②射場周辺の陸上警戒ゆいては漉児島膳察本部及び種子鰭察署に

　　依頼し、とくに射場内の警戒は当事業団が当たり、必要：な立札、標識等を

　　表示し、要所には警戒員が配置されて警備の徹底をはかります。

　③　警戒区域内でば1必要最少限の隊員のみが打上げ終了まで屋内外で作業

　　を実施し、それ以外の隊員は指定建造物内に待避します・

（2）海上に騎けるロケット落下予想区域の設定

　　海上におけるロケット落下予想区域は、第7－5図に示すと澄りとし、当

　該区域には海面落下時間に船舶が立ち入らないよう協力を求めます。その警

　戒については、海上保安庁警備救難部、第十管区海上保安本部及び鹿児島県

　に依頼しますご鹿児島海上保安部には当事栄団から連絡員を派遣して緊密な

　連絡を行います。更に、海上についてヘリコプターによる警戒を行うとともに

　射場から海上監視レーダ及び光学監視並びに目視による監視も併せて行いま

　す。また、航空路については、あらかじめ運輸省航空局から航空機の航行安

　全を図るために打上げに係る「ノータム」を発し、情報が提供されます・ま

　た、大阪航空局鹿児島空港事務所及び大阪航空局種子島空港出張所に協力を

　依頼するとともに、種子島空港出張所に当事業団から連絡員を派遣して、緊

　密な連絡を行います。

」77一
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7．4．3　安全基準及び安全教育

　　上記のほかに、安全に関する規程、基準等の整備をはかり、安全教育、消防

　訓練等を実施します。

第7－4図　打上げ当日の陸上警戒区域
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8．静止気象衛星2号（GMS－2）の追跡管制について

8．1　追跡管制システム

　　追跡管制システムは、人工衛星の追跡、軌道の決定と予測、姿勢の決定、軌

道蓼び姿勢の制御並びに衛星の機能保持等のためのテレメータデータの取得と、

処理及びコマンドの送信等を行うことを目的としていますが、静止気象衛星2号

　（GMS＝2）の追跡管制には次の三つの追跡管制システムが用いられます。

（1）宇宙開発事業団（NASDA）の追跡管制システム

（2）米国航空宇宙局（NASA）の追跡管制システム（アセンション局及びオロ

　　ーラル局にはNASDAのベースバンド装置を付加しています。）．

（3）気象庁及びオーストラリア科学省所管の地球局

　　　これらの追跡管制システムの概要を第8－1図に、また、各追跡管制所等

　　の主要設備を第8－1表に示します。

　　　なお、上記の各追跡管制システムの機能は、次のと論りになっています。

8．1．1　宇宙開発事業団の追跡管制システム（第8－2図参照）

　（1）　中央追跡管制所

　　　中央追跡管制所は、筑波研究学園都市内の筑波宇宙セγターに所在し、

　　人工衛星打上げ用pケットの打上げ支援及び打ち上げられた人工衛星に対

　　する追跡管制の中枢的機関とレて深の役割を担っています。

　　ア）ロケットの打上げ支援

　　　　人工衛星打上げ用ロケットの取得データ、飛行安全データを小笠原追

　　　跡所及びクリズマス移動追跡所から筑波宇宙センター中央追跡管制所の

　　　中継コンピュータを介レて種子島宇宙センター大崎指令管制棟（RGG）

　　　に伝送します。　　　　一

　　イ）人工衛星の追跡

　　　　距離及び距離変化率（RARR）方式による追跡データをオンライン伝

　　　送方式で受信し、電子計算機で軌道の決定及び予報のための計算を行い

　　　ます。
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　ウ）人工衛星の管制

　　　人工衛星のテレメータデーータをオンラインリアルタイムで監視し、電子

　　計算機によリテレメータデータの処理、衛星動作状態（姿勢を含む5の解析

　　及びコマンド計画の作成を行います。

　エ）追跡管制システムの統括

　　　以上の打上げ支援、人工衛星の追跡及び管制の業務を確実かつ効果的

　　に実施するため、中央管制設備及び通信設備により、各追跡管制所、関

　　係機関等に対してスケジューリング、指令連絡調整及び支援を行います。

（2）　勝浦追跡管制所

　　勝浦追跡管制所には、GMS－2の追跡及び管制を行うために第8－1表

　に示す設備が装備されています。

（3）増田追跡管制所

　　増田追跡管制所は、種子島宇宙センターに所在し・GMS－2に対し追跡

　管制を行うほ’か、N－H・ケットに搭載されたGMS－2に対して打上げ前

　の電波テストを行います。

　　同所には、第8－1表に示す設備が装備されています。

（4）　沖縄追跡管制所

　　沖縄追跡管制所は、第8二1表に示すと澄リドップラー計測のみを行い

　ます。

8．1．2　米国航空宇宙局（NASA）の追跡管制システム

　NASAの追跡管制システム（STDN）は、全世界をカバーするものですが、

GMS－2の追跡管制に使用するシステムはSTDNのうち、アセンション局、

オローラルバレー局、サンチャゴ局、ゴールドストーン局、グアム局、ハワ

イ局、マドリッド局、キトー局及び技術訓練センター局の各追跡局と・これら

で取得したデータを処理するヨダード宇宙飛行センター（GslFG）とで構成

され・主ζして欄段階に恥られます。第873図・）・このうち・

アセンション局には，テヒメータ／ゴマンド用ζ．して、第波宇宙1、セ子タ「から

直接制御でき為：NASD．Aづごスバンド浦回が付抑されてい．ます。、まだ、オロ

一8＄一

難

’



す
、

一ラルバレー局には、ニューテーションの制御及び監視のためのNASDAベ

ニスバンド装置が設備されています。（第8－1図）

第8－2図　宇宙開発事業団の追跡管制シズテム配置図

。

ζγ

　　〃

種子島宇宙センター

　　発　　射

ρ

6　Gl麟）
　　　。　筑波宇宙センター

　　　勝浦追跡管制所

　　　　（、瑞謝

　　　　　つ

　　　　　　　　　　　点（講鋤

　　　　　増田鋤舗僻1鋤

く「　　．
欄跡智制所（、lll．1謝

8r1・ろ　菊象庁及びオーストラリ．ア科学省所菅（ρ地球局、、　　，

　　気象‘デーータの収集∴処理、・配布辱のたあみ指令資料収集局「CGOMMAND

＆、DATA　AGQu・s・T・・N＝sTA舳：叫S）・〔、‘デー拠群ぞ’ター

　（．DATA　PROGESSrNG　CENTER：DPO）を中心に：測距局、逓報局な
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こ気象庁及びオーストラリア科学省の所管として設置されています。どが、

のうち、GDAS、DPG、石垣島測距局（いずれも気象庁所管）及びオローラ

ル…房測距局《かストラリア科学三冠）等がN酪PAの行う追跡管制

業務の支援に用いられます。

8．2　追跡管制組織　　　、　　　　「　　　．　．．　　　一

　　GMS＿2の追跡管制のための組織は、打上げ段階及び初期段階を前7項に示

　す打上げ隊の追跡管制部門により実施します。それ以．降の定常段階においては、

鯉のミ。シ。ン機器の運用に関して：賄象庁が行い備皐の位置の保持・姿

勢の保持、スピン制御等の醒の管理及び・鯉ρ開発等嫌興必要な運凧

　に関しては、NASDAが定常組織により実施します。

　　飴、初鰍階、定常段階を通じて気象庁、ζNASDA雌撫蜘ρもとに

　これらの業務を行うことどレて停りますg

8．ろ　追跡管制の実施

　　GMS－2の追麗制業務は・トランスープ’適駅碑識⑱批げ段階，

アポジモータ点火を経てドリフ獄道投入、瀞止醒軌道獲符及び鯉搭載機

器の機能翻を行う初鰍離び罎画像取艇の馳ミ・「ツ三戸、ン業務を行1定常

　段階からなり、各段階を通して追跡及び管制を行います。

　　な澄、各段階に澄ける各地球局（各追跡管制所）の＝運用計画、は、第8「2表・

第8－3表、第8－4表のと油です。また、GMS＝2の追跡局からの可視時

間帯は、第8－5表に示すとおりです。

打上げ段階8．ろ．1

推げ段階はこ・準脚り追野毛1埣テゆ勢州業段降らトラン

島護藤野卿1吻で亙∵開脚∵追

中央追跡管制所において、

人工衛星の追跡

ロケットのり、フト・オフから衛星分離まで嫁、

（1）
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第8一ろ表　追跡管制局の運用計画・　ご
○運用する

一運用しない
ムバックアップ運用（オシコー矛）

初　期　　　段　階

局

　　　　　追跡管制の段階地上　　地上局設備　・　　　　、
’打上げ9、

i　階－
クリティカル
t　ェ　一　ズ

以　　降
備　　　考

勝
浦
追
跡
管
制
所

U　S　B－

＿テレメトリ

@コマン、ド

ｪ　．　距

@ドップラー

　〇@
　
二
－
¶
　
○

01
O0．OAMF時

○
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S・パ・ンド∵
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Rマン　ド

㌧　　二 こ
○○、．
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U　S　B
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Rマン　ド’・．

ｪ　　　一直

hッ・プラー

○○※　　－

宦ｦ

○
○
○
O
A
M
F
時

○
○
○
一

、．※

ﾅ上げ直前の点検

繧ﾍ勝浦局と同じ

Sバンド
テレメトリ

Rマシ　ド

○※

宦ｦ

＝
二 ○

○

沖縄 U　S　B ドップラー ○ OAMF時 一

S
T
D
N

U　S　B

・テレメトリ

Rマン　ド

ｪ1@距

○
○
○

○
○
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△
△
△

第8－4表による

C
D
A
S

Sベンド

テレメトリ

Sマン　ド

ｪ　　馳距

二
一

＝
一

○
○
○

ミッションチェッグ
ﾈ降で使用する。

第8－4表　GMS－2で使用するNASA局と機能

局・　　名 略　号 テレメトリ機能 コマンド機能 測距機能 備　　　考

アゼンシ。／・ ACN 　　Ln※1 ○※12，3 ○ ※1　TACC直結
オ』ロ　一　　ラ　ル ORヒR ○ ○※3 ○ ※2　同期コマンド

サ、ン　チ　　ャ　　ゴ AGO、 ○ ○ ○ を含む。

技術・訓練センター ’ETC ○、 ○、 ○ ．※3　GRIANDE

ゴールドストーン GDS ○ ○ ○ を含む。

ハ　　　　ワ．　　噛イ HAW 「○ ○ Q閲・

グ　　’・ア・　　　ム GWM ○ 二〇・ ○．

マ　ド　リ　ッ　ド MAD ○ ○ ○

キ　　　　ト．　　　一 QUI ○ ○ ○
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　種子島宇宙センター（大崎射場指令管制棟）から送られてぐる飛行状況の

　情報モニタを行うとともに、勝浦、増田、沖縄の各追跡管制所においてU

　SBを使用してドップラ周波数測定データを取得します。

　　また、トランスブァ軌道投入後から第1アポジを含む周回では、国内の

　追跡局の可視範囲外となるため、NASAのSTDN局で、　USBの測距に

　より軌道デーータの取得を行1、（、GSFCで軌道（6要素）の推定を行った結

　果が筑波宇宙センター中央追跡管制所に伝送されます。

　　中央追跡管制所では、第2アポジ周回以降の追跡データを含めて最初の

　軌道決定及び軌道予測計算を行います。

（2）人工衛星の管制

　　勝浦、増田の両追跡管制所及びNASAのSTDN局において、姿勢測定

　データ（太陽方向検出器及び地球方向検出器による人工衛星の姿勢測定デ

　ータをいう。以下同じ）及びハウスキーピングデータ（人工衛星の内部及

　び外部の温度データ、電源電圧及び電流データ、各サブシステムの状態、，

　及び動作状況データ等をいう。）をUSBテレメータで取得します・

　　筑波宇宙センター中央追跡管制所に澄いては、これらのテレメータデー

　タを収録、処理及び解析して衛星の状態監視及び姿勢決定を行うとともに・

　コマンド計画に基づきSTDNを含む各追跡管制所に：対して、コマンド信号

　の発射の指令を行硲ます。

8．ろ．2初期段階

　初期段階は、①トランスファ軌道フェーズ、②ドリフト軌道フェーズ及び

③静止衛星軌道フェーズからなり、これらの段階で静止衛星軌道への投入及

び衛星搭：載機器の機能確認の作業を行います。

（1）　トーランスファ軌道フェーズ

　　このフェーズは、GMS－2の追跡管制上最もクリ1テイカルな作業が集中

　して澄り、NASAのSTDN局を含む各追跡管制所からの軌道決定値に基

　づい七作業を行います。

一gb一
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　1）入工衛星の追跡

　　　中央追跡管制所、増田、勝浦の両追跡管制所及びSTDN局は、打上げ

　　段階とほぼ同様の作業分担で衛星の追跡を行いまする

　2）衛星の管制

　　　衛星の管制のためのモード設定コマンド、制御コマンド及びアポジモ

　　ータ点火指令コマンド等の指令は、増田、勝浦追跡管制所ある吟はNA

　　SAアセンション局から発射され、アポジモータ点火後衛星はドリフト

　　軌道へ投入されます6

　　　なお、昌トランスファ軌道投入姿勢からアポジモ・7タ点火姿勢への制御

　　は、・2回の粗姿勢制御と・1～3回の精姿勢制御を経て実施されます。

（2）　ドリフト軌道’うま・一ズ

　　増田及び勝浦の両追跡管制所で、測距等の追跡及び管制の作業が行われ

　ます。

　　筑波宇宙セ名馬ー中央追跡管制所では、テレメ∵タデータの収録、処理

　及び解析を行い、ぐ軌道上の衛星状態の監祝及び姿勢決定を行うとともに、

　これらの結果に基づき静止化の計画を作成し、姿勢軸の安定化やドリフト

　レートの調整等を行ケために各追跡管制所に対して、コマンド信号の送信

　を指令します。

　　な於、GMS－2の静止については、打上げ後馬30日以内を目途に暫定

　的に静止させる軌道（東経160度）へ投入します。

（注）暫定的な静止衛星軌道：現在静止気象衛星（ひまわり）が静止している東経140度の

　静止位置にGMS－2を入れ替えて静止させるまで暫定的に静止させる軌道（東経約160

　度）をいいます。

（3）静止衛星軌道フェーズ

　　GMS－2が暫定的な静止衛星軌道に投入された後はドリフト軌道フェー・

　ズと同様に国内の追跡管制所により衛星の追跡管制を行うことによって軌

　道及び姿勢の保持並びに搭載機器の動作確認を行い、その後の定常段階に

一91一
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澄ける運用を行います。

　なま｝、この期間、可視・赤外線走査放射計（VISSR）等ミッション機器

を含めた衛星搭載機器に関する動作確認及び定常運用へ移行するための基

礎データの取得等は、気象庁の協力を得て増田あるいは、勝浦追跡管制所

を用いて行います。

8．ろ．5　定常段階

　定常段階は、初期段階終了後（打上げ後約3か月）から衛星のミッション

が終了するまでをいいますが、この段階の最初は衛星を東経160度の赤道

上に暫定的に静止させ、気象庁が行う結合試験終了後東経140度の定位置に

移動させ、予備試験で確認したデータをもとに、移動後の機能の再確認を行い

ます。

　定位置での機能確認後、現在の静止気象衛星（GMS：ひまわり）に代わ

って気象庁による雲画像の取得などの衛星ミッション運用業務が開始されま

す。

　な澄、・定常運用時の追跡管制は、気象庁の協力を得てNASDAが主体とな

って行うほか、開発のために必要なデータ取得のための運用業務を行うとと

もにテレメトリデータの評価解析を継続的に実施します。

一92一
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1．N一五ロケットのN－1からの改良比較表

項　　　目 N－　1 N一　皿 備　　　考

衛星フェアリング 直径・1．65m　FRP禦 直径2．4mアルミ合金製1 衛星大型化に対応

3段モータ、 TE－364－14 ・TE－364－4

推進薬量　560kg 推進薬量　1，050㎏

3段テレメータ PAM／：FM／PM ：FM／PM 小型軽量化
装置

※1
誘導システム　　’

電波誘i導 慣性講（DIG『） トランスファ軌道遠

n点誤差
殉 ±2，800km→±1，000km

2段エンジ．ン ：LE－3 AJ10－118－FJ
Isp　285　sec Isp　314　sec

2段タンク’ 推進薬章　4・730kg 推進薬量　6，000㎏
（最大）

1段タック 2．4mφ×15m『 2．4mφ×18m タン三三

固体補助ロケ。ト CASTOR7五3本 CASTOR一丑　9本

※1　DIGS DE：LTA　INERTIAL　GUIDANCE　SYSTEM
（デルタ憶性誘導システム）
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2N－1／N田・ケットの主魏元比轍

項　　　　　　目 N－1ロケッ　ト N一皿ロケッ　ト

全　　　　　　長 32．6m 35．4m
全

直　　　　　　径 2．44mφ 2．44mφ

総重量（除衛星
yび衛星分離部） 90．4ton 134．7ton

段

打　上　能　力
静止衛星約145kg

i含アポジモータケース）
静止衛星約350kg
i含アポジモータケース）

推　　　進　　　薬 ：LOX（液体酸素）／RJ－1（ク・ロシ）う ：LOX（液体酸素）／RJ－1（ケロシン）

1 推進薬重　量 66ton 81ton

平　均　推　力 77ton（海面上） 77toh（海面上）

段 比　　　推　　　力 249sec（海面上） 249sec（海面上）

重　　　　　　量 70ton 86ton（含インタステージ）

固 推　　　進　　　薬 固　　　　体 固　　　　右

体
補 推進薬重量 3。75ton（1本分）×3
助

昇 平　均　推　力 23．7ton（1本分）×3（海面上） 23．7ton（1本分）×9（海面上）

ζ
重　　　　　　量 4．5ton（1本分）×3 4．5t・n（1本分）×9

推　　　進　　　薬 四酸化二窒素／A－5ρ 三酸化；窒素／A一与0

2
推進薬重量 4．7ton 6．Oton（最大）

平　均　推　力 5．4ton（真空） 4．4ton（真空）

段． 比　　推　　力 285sec（真空） 314sec・（真空）

重　　　　　　量 　　5．8ton
i上州2段アダプタ） 6．75ton

3
推　　　進　　　薬 固　　　　体 ，固　　　体

推進　薬重　量 0．56ton 1．05ton
段

平　均　推　力 　　4．O　ton
iTE－364－14）

　　6．8ton（真空）
iTE－b　64－4）

衛星フェアリング
｝：騙（収納可能醒直径 鳥紹（収納可能鯉直径

誘 導　　方　　式 電波誘導方式 DIGS（デルタ慣性誘導システム）
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i　」スピンテーブル華塑1
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i　l2段〃ク（NTO／A一、50）
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4．予算⑳推移 （単位：億円）

事項　　　年度 44年度 45年度 46年度 47年度 48年度 49年度 50年度 51年度 52年度 53年度 54年度 55年度 56年度 累計

人工衛星開発費
⑭　51

@5．9 1α2
㊨176
@41 15β

㊨384
@291

㊨36L3
@7G6

㊨1148
@1ga4

⑬4ao
@225。5

⑭8Z9
@11a6

㊨26Z3
@1116

㊨25＆5

@1477
㊨3291
@20α0

㊨1268
@28a2 L41G5

ロケット開発費 ㊨340
@1L8

㊨125
@5a1

㊨4a4
@6α0

㊨640
P0t8

㊨1192
@12α8

膚㈹1070

@1667
㊨8α4
@14Z4

㊨967
@115！7

㊨2896
@18a2

働1968
@301．4

㊨13a2
@2871

⑭2544
@28LO

㊨2866
@2794 2．1094

打　上　げ　費
α5 工0 上0 L4 上5 ＆7

㊨1498

@6Z9
㊨7エ8
@12a6

⑭　77
@13α9

㊨　a3
@71．6

⑭　42．2

45．6 4＆7 544．6

種子島宇宙セン

^ー施設建設費
㊨1α5

@’71
㊨a2
@188

㊧　al

@a2
⑭6α0

@22．2

㊨55．4

@9α5
⑭162
@1076

㊨32．5

@45．5
㊨150
@4a4

⑭468
@41．6

⑭5t3
@562

㊥679
@9＆3

働1a1
@75．3 363 652．0

出
　
資
　
金
　
部
　
門

筑波宇宙センター施設建設費 ㊨　α9

@α2
㊨　＆2

@43
㊨1a7
A　12．6

㊨1＆1

@174
⑲154
@184 32．4

㊨　L3

@a8
㊨14．8

@a8
㊨125
@25．5

㊨479
@4L3

㊨479
@9tg

㊨745
@55．7

㊨　1LO

@114．2 42L5

追跡管制費 α5

㊨　25

@2．2 2．6 a3
㊨276
@12．9 4α6

㊨22α1

@987
㊨2a1
@1478

㊨151
@2028 7Z8

㊨328
@5＆3

㊨331
@12L6 790 84＆1

地球観測情報
?@　理，　費 α5 α5

267
U1 3a4 195

㊨282
@1α7

㊨　167

@1＆4 89．1

「般管理運営費等
28 5．8 63 1L2 1L1 22．2 3α8 35．3 42．5

　2．0’499 ㊨・L6
@54．2 572 6α3 3896

1計
㊨5α5

@2＆8
㊨264
@95．4

㊨7て8

@95．8

㊨1421
@172．9

⑲2560
@284。3

㊨4845
@454。8

㊨59＆9

@5880
㊨27α4

@695．6
⑭4863
@7462

㊨56＆6

@74a2
㊨54L9
@7992

慣）73＆4

@8471
㊨44L1
@9195 q47α8

補助金

薄
「般管理運営費等

2．5 74 1α5 14．5 191 24．7 35．6 42．5 5L3， 561 6α8 65．3 7L3 46L6

合　　　　計
㊨5α5

@3工3
㊨264

P02．8
㊨7Z8
P063

⑫1421’　1874 ㊨2560
@30a4

㊨4845
@4795

㊨59＆9

@62a6
㊨27α4

@7391
㊨4863
@7975

㊨56＆6・7993 ㊨54上9

@86α0
㊨73＆4

@912．4
⑭44L1
@99α8 qg32．4

㈱　昭和48年度予算には，国の予備費使用分の72aoOO千円（国庫支出金）を含む。

　　5・資本金構成　　　　　（56．3．31）　　　a

政府出資金
（うち現物出資）

523，068，552，902円

（　3．182，552，902円）

民間出資金 39，600，000円
合 計 523，108，152，902円

6．職員数の推移一

年　度 44 45 46 47 48 49 ・50 51 52 53 54 55 56
職員数（人） 151 248 346 446 527 619 696 751 793 830 861 880 894

働
ぐ『塾

夢

z　国別，種類別人工衛星等打上げ成功数
C1981年3月24日現在）

1
㊤
㊤
1

　　函別

嵭ﾞ
ソ連 米 英 カナダ ’伊 仏 肇

ESA

dSRO
独 日本 仏・独 NATO 中国 オランiダ スペイン インド

インド

lシア

米・英

EESA

チェコ

Xロノく

Lア
合　計

技術開発衛星

ﾈ学衛畢

「1316 533

P20

2（1）

U（6） 4（4） 4（4）

6〔2〕

T！杢！
’1（1）

1
1
1
（
1
1
）

於6（5）

8
7

8
1（1） 1（1）

1　，

P〔1〕 1（1） 1〔1〕

2044
i36）〔6〕

月　探　査　機 29 30 ．つ 59

惑星探査機
2
1
1

19 40

有人宇宙船 48 29 77

通磁針星 101 100 4（4） 5（5） 1（1） 1（1） 1（1） 4（2） 2（2） 5（5）

略

2（2） 226（23）

気　象　衛　星、 42 44 2（1） 1（1） 1（1） 90（3）

航行衛星
i航空・海事） 、32 ψ 32

測　地　衛　星 15 4 19

地球翻ll衛星 6 1〔1〕 7〔1〕

そ　　の　　他 15 7 2 困

P572 』935 12 9 5 17 2 14 弊6 22 2 ’　5 8 1 1 3 2 1 1 26ユ8

合　　．計
（11） （9）．（5） （2） （2） （13） （5） （3） （2） （5） （1） （1） （2） （1） 内（62）

〔4〕 〔2〕 〔1〕 内〔7〕

注：①，（　）内の数字は米国のロケットにより打ち上げた数

　　②　〔　〕叩の数字はソ連のロ1ケットにより打ち上げた数

　　③．勢ドイツの入工衛星のうち11固はフランスのロケットにより打上げ

　　④　ソ連のコスモス衛星、米国の軍事衛星等ミッシ。ン不明のものは、．技術開発衛星として分類

　　⑤　インテルサットの通信衛星は米国の通信衛星として分類
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　　　　　　　　　　　　黛　静止気象衛星システム

　昭和52年度から、GMSによって静止気象衛星の利用業務が開始され、台風、

豪雨など我が国の気象災害防止に重要な役割を果たしてきただけでなく、西

太平洋及びアジア地域の天気予報の精度向上に大きな貢献をしてきました。GMS

－2が打ち上げられたのちは、GM　S－2がGM　Sの役割を引き継ぎます。‘

　GMS－2がその価値を発揮ずるためには、数多くの地上施設と一体となって運

用されることが必要です。衛星の管理に関しては、宇宙開発事業団の追跡管制所、

追跡管制センター、また、衛星の利用に関しては気象庁の気象衛星通信所、気象

衛星センター、中・小規模利用局、通報局などが静止気象衛星とともに活躍してい

ます。　　　　　　　　　　　　　　　　’

　以下に各地上施設の殺割を述べます。

地上施設の仕事

気象衛星センター（気象庁）
　　　　　　　　　　＼」

　静止気象衛星システムの頭脳ともいえる施設で、衛星でとらえた各種気象情

報の電子計算機処珪・解析・雲耳真の模写軍門・衛星への観測指令などを行い

ます。

気象衛星通信所（気象庁）

，衛星と電波の送受信を行う窓口で、衛星からの観測信号や衛星中継による航

空機や船舶からの観測資料などを受信したり、アジア、西太平洋地域の各国で

利用する雲の写真を送信したりします。

視準局（気象庁）

　気象衛星通信所のア、ンテナ装置、測距系装置などの較正、試験を行うための

役目を果たします。
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通報局（気象庁）　　　　・

　船舶、ブイ、航空機、離島などに設置され、ここで観測した気象要素を衛星

へ送信する仕事をします。

利用局（気象庁）

　気象衛星中継で送信される雲の写真の模写電送信号を受信します。受信した

雲の写真は気象解析に利用します。

測距局（気象庁）

仕事をします。衛星と測距局との間を往復する電波の時間によって距離を測り

ます。二つの測距局と気象衛星通信所との3点で正確な衛星の位置を求めます。

追跡管制所（宇宙開発事業団）

　衛星を追跡して、衛星の管理に必要な信号を受信し左り、衛星の姿勢が傾い

たり、位置がずれているような場合に、それを修正する信号などを発信する仕

事をします。勝浦追跡管制所又は増田追跡管制所がこ・の仕事をしますρ

離島局

静止気象衛星システム構成図

②
ノ

②

　　　　　　鑛醸難
　　　　　　　難
　　　　　　11

　　　　　　1，

　　　　　・’1
　　　　　’一
　　　　　”1
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②ノ（導
　　　1

　　　　　海面／地表温度

①
②
③
④
⑤

VISSR信号の送受

気象データの収集

気象データの配布

三点測距

テレメトリ／コマンド

　船舶

　’

灘～

④

筑波宇宙センター（宇宙蘭発事業団）

令信号を作成します。

τ
且
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③

　，具1一局

　　　　
③豪期らリア．
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10．気象衛星小史

前　　史

　　入工衛星やロケットを使って宇宙かウ気象観測をしょうという考えは古くか

　ら気象学者の胸の中にあったが、適当な手段がないまま夢物語りとして終って

　いま。した。

　　第2次世界大戦後、米国は戦中ドイツが開発したV－2号ロケットにカメラ

　をつけて気象観測をする試みをはじめ、1946年io月ついに超高層からの写真撮

　影に成功しました。

　　写真には今まで一目で見ることができなかった低気圧の雲のひろがりが映し醗趨

　出されて澄り、気象学者をアッといわせました。　　　　　　　　　　　　　　v

　　1957年10，月4日、ソ連が初の人工衛星スプー・トニク1号の打上げに成功

　してからは、ロケッ』トの代りに：人工衛星を利用する方法が考えられました。

　　人工衛星による雲の撮影の成功は1959年8月7日に打上げられた米国のエ

　クスブロー：ラ6号でなしとげられ・以後さまざまな実験を経て実用に適す為気

　象衛星がつくられました。　　　　　　　　　　　　・

本格的実験用気象衛星一タイロズ（TIROS）『

　　最初の気象衛星はタイロスといい、気象衛星システム確掌のためのさまざま

娯験を行い・その『真晦日の天気予轍三朔さ揮した？

　　1号は1960年4月1日に打ち上げられ、10号、まで続きました。

　　この衛星は、テレビカメラを積み昼間の雲写真をとったほふ、赤外線に感ずる

　赤外放射計による坤球表面の温度測定や夜の雲玲布¢！撮影の実験を行吟ました。

　観測した雲写真を即時に：地上に送信する自動送画装置の実験成功は：1各国で気

　象衛星の雲写真を入手できる方法を導入したもので、気象界が気象衛星時代を

　迎えるきっかけをつくりました。

初の実用衛星一エッサ（ESSA）

　　タイロスの成果を集大成して実用化したのがエッサで、最初の打上げは1966年

一104一

図工
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2月3日です。世界

中のどこでも利用で

きる雲写真撮影用の

テレビカメラと米国

でしか利用できない

が高精度の写真を撮

影するテレビカメラ

を搭載したものの2

種：i類がありました。

どちらも昼間の雲分

布を撮影し、気象庁

で受信装置を設け、

　軌道面に垂直に方向再調整

　　　　　　／噸D

所定の軌道上の位置に
　　　　　　　　／ドリフト　　　　　　　　／

　　　　　　　／
　　　　　　／
　　　　　／
　　　　　／
　　　　／
　　　　／
　　　　！
　　　ノ
　トランスファ軌道
　への投入　『

　約200㎞

　＼第3又は第5アポジでの
、　　　　　アポジモーター点火

軌道と姿勢決定とテレメータ・

コマンドの開始

　衛星を軌道面に

4一 ｼ角に向ける

リアクションコントロール

系の試験

團静止気象衛星の打上げ

雲写真を天気予報に利用しはじめたのはこの衛星からです。

気象衛星システム開発用実験衛星

　1．ニンバス（NIM－BUS）』

　　　ニンバスは、気象観測器や船舶、ブイなどからの気象観測資料収集方式など

　をテストするための衛星で、必要に応じて打ち上げられます。

　　地球表面の温度測定や夜の雲分布を観測する赤外放射計、気温の鉛直分布

　や水蒸気の含有量を測定する測器のテストなどが行われます。

2．　ATS

　　静止気象衛星からの気象観測方式を実験する目的の衛星で、通信実験も行いま

す。1号は約36，000㎞からの気象観測に成功し、3号では雲のカラー写真

　の撮影に成功しました。

実用衛星一ノア（NOAA）
　　謎・夜の雲分布が同時に得られ、かつ写真の精度がエッサよりもずっと高い

　放射計、気温の鉛直分布を測る測器、太陽プロトンを測る測器を搭載していま

　す。タイロス、エッサがこまのように回転しながら観測し孝のど異なり観測
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器を積んだ面を常に地球の方に向けて観測します。

　また、最近、更に高性能4）衛星（タイロスーN／ノア）が打ち上げられてい

ます。

静止気象衛星一SMS、　GOES

　　実用の静止気象衛星で、SMS、　GOESとも同じもので所属が前者が米国航空

　宇宙局、後者が米国海洋大気庁（日本の気象庁に相当する）の違いだけです。

　　日本の静止気象衛星と同じ機能です。すなわち地球表面の温度測定、、昼・夜

　間の雲分布観測、船舶などからの気象観測資料の収集、雲画像の配布、太陽プ

　ロトンの観測です。
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　雲気
　　3個を打ち上げ、常時2個を使用し、1個は予備として宇宙に待機し、観測が

　中断しないようにしています。

　　また、最近、第2世代のGOESが打ち上げられて、温度と水蒸気の垂直分布の

　観測も可能になりました。

ソ連の気象衛星一声テオール（METEOR）

　　ソ連の気象衛星はメテオールとい1へ昼・夜間の雲分布を観測しますrソ連は・メ

　テオールの開発のため、実験衛星コスモスでいろいろな実験を行いまし左・なお・現

　在、メテオールは1型とH型があります。

メテオサッ．・ト（METEOSAT）』

、諜∴照糸幅∴臓讐績銭義嘉1童謡旛ぞ醗翁

　2の可視チャンネル及び1の赤外チャンネル並びに1の赤外水蒸気チャンネル

　からなっています。しかし、この放射計は1979年11月に故障しまレた。

　　また、ESAは、1981年6月にメテオサソトー1とほぼ同様の仕様でメテオサ

　ットー2をアリアン3号機で打ち上げる予定です。
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11．気象衛星打上げ年表

タイロス（TIROS）シリーズ（米国実用化実験衛星） ATS（応用技術衛星）シり一ズ（米国実験静止衛星）

号
打上げ
N月日

近地点

i㎞）

遠地点

ikm）

周　期
i時：分）

軌道傾
ﾎ角（度）

号 打上げ
N月日

近地点

i㎞）

遠地点

i㎞）

周　期
i時：分）

軌道傾
ﾎ角（度）

1 60．4．1 690 751 1：39 48．3 1 66．12．6 35，852 36β87 24：26 0．2

2 60．11．23 608 742 1：38 48．5 3 67．11．5 35，344 35，718 23：42 0．5

3 61　7．12 735 821 1：40 47．8

4 62．2．8 711 838 1：40 48．3

5 62．6．19 586 976 1：41 58．1

6 62．9．18 681 716 1：39 58．2

　（以後、二二の表につづく）

A　　　　コスモス（COSMOS）シリーズ

@　　　　　　　　（ソ連科学実験用衛星）

7 63．6．19 620 652 1：37 58．2

8 63．12．21 693 763 1：39 58．5

9 65，1．22 709 2β80 1：59 96．4
号

打上け

N月日

近地点

i㎞）

遠地点

ikm）

周　期
i時二分）

軌道傾
ﾎ角（度）10 65．7．2 745 837 1：41 98．6

13 63．3．21 204 337 1：30 65．0
　　　　、

Gッサ（ESSA）シリーズ（米国実用衛星） 14 63．4．13 265 512 1：32 49．0

23 63．12．13 231 605 1：33 49ρ

号
打上げ

N月日
近地点

i㎞）

遠地点

i㎞）

周　期
i時：分）

軌道傾
ﾎ角（度） 44 64．8．29 611 861 1：40 65．1

1 66．2．3 708 839 ・「1：40 98．9 45 64，9．13 200 316 1；30 64．9

2 66．2．28 1，353 1，413 1：53 101．0 65 65．4．17 210 342 1：30 65．0

3 66．10．2 1，388 1，489 1：55 101．0 92 65．10．16 212 353 1：30 65．0

4 67，1．26 1419 1，423 1：54 101．5 122 66．6．25 625 625 1：37 65．0

5 67．4．20 1，357 1，424 1：53 101．9 144 67，2．28 625 625 1：37 81．2

6 67．ユ1．1・0 1：4Q6 ’1，484 1：55 102．1 156 67．4．27 644 644 1：37 81．2

・7
68．’ W．16・ 1，43・2． 、1．4了5－ 1：55 101．7 184 67．10．24 637 637 1：37 81．1

8 68．12．15 通7 i464 、1：．55 101．8 206 68．3．14 600 636 1：37 81．2

9 69．2，26’ 1；43σ 幽i505 1：与5 101．8 226 68．6．12 597 642 1：37 81．2

、ニンバス（NiMB三唱丁シツーズ（山国実験軌道衛星） メテオール（METEOR）シリーズ（ソ連実用衛星）

号
打上げ

N月日

遊地点

ikm）

遠寸土

i㎞）幽

周　期9

i時：分）

軌道傾
ﾎ角、く度）

号
打上げ

N月日

近地点

i㎞）

遠地点

i㎞）

周　期

i時：分）

軌道傾
ﾎ角（度）

1 64．8．28 425 940 1：38 98．6 r 　69．、326 644 713 1：38 81．2

2 66。5．ゴ5 1，101 1，181 1：48 100．3 2 69，10．6 630 690 1：38 81．2

C 68．5．18 打上げに失欺 （以後、二二の表につづく）

3 69．4ユ4・ 1．080．　1，138．　’・1・二47　　・　　　993

（以後、頗の表ゆづ⇔
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ｼ　　　称 国
打上げ

N月日

近地点

ikm）

遠地点

ikm）

周　期

i時：分）
軌道傾

ﾎ角（度）
備　　　　考

アイトス1号 米 70．1．25 1，428 1，490 1：55 102．0

メテオール3号． ソ 70．3．17 555
　
　
6
4
3
「 1；36 81．2

ニンバス4号 米 70．4．8 1，095 1，100 1：47 99．8

メテオール4号 ソ 70．4．28 637 736 1：38 81．2

メテオール5号r ソ’ 70．6．23 863 906 1：42 81．2

メテオール6号 ソ 70．10．15 626 648 1：37 81．2

ノア1号 米 70．12．11 1，429 1，472 1：55 101．9

メテオール7号 ソ 71。1．20 630 679 1：38 81．2

メテオール8号 ソ 71．4．17 620 646 1：37 81．2

メテオール9号 ソ 71．7．16 ’618 650 1：37 81．2

アイトスB 米 71，10．21 293 1，484、 1：43 102．5
NOAA－2になる予定だった
ｪ、円軌道にのせるのに失敗。

メテオール．10号 ソ 71．12．29 880 905 1：43
　　　1WL2

メテオール11号 ソ 72．3．30 878
9』O3 1：43 ＄1・2

メテオール12号 ソ 72．6．30 897 929 1：43 81．2

ランドサット1号 米 72．7．23 898 916 1：43 99．1 初の実験用地球資源探査衛星

ノア2号 米 72．10．15 1，451 1，458 1：55 101．7，

メテオール1き号 ソ 72．10．27 893 ・904 1：43 81．2

ニンバス5号 米 72。12．11
　r．ピ
P，093 1，1ρ5

　ρ
P：47 ：999

メテオール14号 ソ 73，3．20 882 903 1：43 81．2

メテオール15号 ソ． 73．5．29 867 909 1：43 81．2

アイトスE ，米 73．7，16’
一 一 軌道にのらず失敗

ノア3号 米 73．11．6 1，502 1，514 1：56 102．0
ρ

メテオール16号 ソ　』 74．3．5 853 906 1：42 81．2

「

メテオール17号 ソ 74，4．23 877 907 1：43 81．2

SMS1号 米 74．5．17 35，455 35，519 23：41 2．0 104。Wに静止

ATS6号 米 74．5．30 35，763 35β18 23：56 1．8

メテオール18号
ソ
． 74．7．9 877 905 1：43 81．2

メテオール19号 ソ 74．10．28 855 917 1：43 81．2
、

ノア4号・ 米 74．11．15 1，446 1，462 1：55 101．7

ンテオL、〆20号 ソ 74．12，17’ 861 910 1：42　　「 81．2

ランドサット2号 米， 75．1．22 907 917 1：43 99．0

SMS2号 ．米 75．2．6 35，780 35，800 23：56 1．0 135。Wに静止．

メテオール21号 ソ 75．4．1 877 906 1：43 81．2
’ヒ kド

ニンバス6号 米 75．6．12 1，097 1，104 1：47 99．9・

r、、

メテオール22号 ソ 75，9．18
　　つ）
W67｝ 918 1：42 81．2

GOES1 P号 米 75．10．16 34，165 361458 23：42 0．1 75。Wに静止

メテオール23号 ソ 75．12．25 857 913 1：42 81．3

メテオール24号 ソ 76．』4．7 863 906 1：42 81．2

メテオール25号 ソ 76．5．15 866 908 1：42 81．2
｝

ノア5号 米
76，7．29　，

1，502 1，520 1：56　　’ 102．1

メテオツレ26「号 ソ 76．10．16 871 904 1：43 813

メテオールー2　2号 ソ 77．1．7 8929 9亀2．1 1：43 81．3

メテオール27号 ソ 77．4．5｛ 869 909 1：42 812

GOES2号＊ 米 77，616 35，751 35，826 23：56 0護 107。W　　　．、．

メテオール28号 ソ 77．、6．29 602 ．685 1：37 98

ひまわり＊ 日 77．7．14 35．720’ 351855 23：56 08　　　飼 140。E

メテオサット ESA 77．11．23 34，913 35，692 23：31 0．7 ‘0。E

メテオールー¢3号 ソ
1

77．12．14 872 906 1：42 81．2

GOES3号＊． 米 78．6．16 35，782 35，792 2：56 0．0 15。W

タイロスーN 米 78．10．13 846 862 1：42 98．9

ニンバス7号 米 78，10．24 938 953 1：44 ξ993

メテオ」ノレ29号 ソ 79．1．25 628 656 1’：37 98

メテオールー2　4号 ソ 79．3．1 857 908 1：42 81．4

ノア6号 米 79．6．27 807．5 823 1：41 98！74

メデオールー2　5号 ソ 79．10．31 877 904 1：42 81．2

ノアーB 米 80．5．29 一 一 ｝ 一 打上げ失敗

メテオール30号 ソ 80．6．18 587 678 1＝37 98

メテ三一ルー26号 　、¥ 80．9．9 868 906 1：42 81．2

GOES4号＊ 米 80．9．9 35，771
35，858　　－ 23：58 0．1 135φW

1981，3．24現在
＊の衛星の軌道要素は

　Satellite　Situation　Report

　NASA　GSFC　1981。2による

＼

／
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1．概　　要

TT－500A型ロケット10号機による
宇宙材料実験について

56．6．23
宇宙開発事業団

　事業団は、昭和55年9月14日．にTT－500A型ロケット8号機によ

って宇宙材鞭験用搭載装置の騨確認試験を御・鷹その目的を達成し
た。，続いて昭和56年1月イ5日に同9号機によって宇宙材料実験を行った

が、電気炉を搭載した頭胴部の回収に失敗した。

　．今回、回収ジステムに必要な対策を講じ、昭和56年度三二にTT－500’

哩r砂ト1・号髄雛上げるrととしている・●「
　今回の10号機による宇宙材料実験は、前回のウ号機と同展射場系追尾試

験と同時に行うものである。

　　実験にあたっては、．科学技術庁の昭和52，55，54年度特別研究促進調整

葺による「宇宙乱闘を用いた新材料製造のための地上実験に関する総合研究玉

　8号機の機能確藷試験及びつ号機の打上げ成果に基づき、’関係研究機関Q協

力を得て実施す’ることとし亡いる・

2’．宇宙材料実験

　　今回の10号機についての内容等を下表に示す。

実験テーマ 実　験　　内　容・ 関係研究概関’ 備　　　考

アモルファス

ｼ導体の

ｻ造実験

Si－As－Te系カルコゲンアモル

tァ界材料を電気炉内で加熱・事

G・冷却処理して、3元素が均質

ﾉ混合した良質のアモルファス半導

ﾌの作製を行う。

謄　理化学

@　　研究所

電気炉5個使用　　　，ρ●

@8号機及び9号
@機にそれぞれ1

@個搭載

@　e

単結晶化合

ｨ半導体の

ｻ造実験

Pb，・馳及びτeの混合物を：電気炉

烽ﾅ加熱・溶触・冷却処理して、

ob，　Te基板上に液相エピタキシャ

許@によりPb一年一Te系単結晶

ｻ合物半導体を成長させる。

理花学

@研究所

電気炉1個使用

i新規）


