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　　　　　　　　　　　　1．　N門∬、H－1計画の概要について

　　　　　　　　現在、宇宙開発事業団は、N－1・ケットの開発、打上げ等により修得した技術

　　　　　　　をもどに打上げ能力を向上したN－Hロケットを開発し、実用衛星の打上げを行って込ます。

　　　　　　　　NrHロケラトは、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

　　　　　　　ケットで、昭和56年2月に技術試験二三W型「きく3回忌（テストフライト）を

　　　　　　打上げて以来、静止気象衛星2号「ひまわり2号」及び通信衛星2号一a、り「さ
80

　　　　　　　くら2号一la、　b」、放送衛星2号一a「ゆり2号ごa」、静止気象衛星3号「ひ
80

四三∵1∵憾灘∵ケシ幽して打ち上げる各種回忌の開
84

　　　　　　　発・打上げ等の計画をN－H計画といい、今後、放送衛星2号一b及び海洋観測

　　　　　　衛星1号を打上げ、経済社会生活の発展に貢献するとともに、将来の人主衛星に必

　　　　　　要とさμる技術の開発を進める予定です。
97
　　　　　　　1しかしド社会生活の向上とともに備星需要が増大し・通信放送・地回測など
97
　　　　　　　の衛星は・現在より．高精度・大容量・高機能が要求され・大型化へと向いつつあり嫁す。・
97
　　　　　　　　これらの大型衛星を打ち上げるためには、現用の歩一1ロケットでは能力不足と
98
　　　　　　　なってしまいます。そこでより大型ゲ高性能のH－1・クットの開発が急ピ字テで
100

　　　　　　　進められています。’．
101

　　　　　　　　H－1、・ケ・トは・重量約55・㎏の静止衛星を打ち上げる能力を有する3
．102

　　　　　　　段式ロクットで、第2段に液酸・三水ロケット、ログットの飛行精度を高めるため

獅⑲働
　　　　　　　の慣性誘導方式藻3段に大型で離能鯛伽ケットモプが回れ尋妨は

　　　　　　　すべて自主技術で開発されます。　　　　　　　　　　　・　　、一．

　　　　　　　　Hヅrケ・，トの開発及びこのヴ・トを禾回して打ち上げる擁入三三の開

　　　　　　　発・打上げ等の計画をH：一1計画といいます。

　　　　　　　　H：一1計画は、『昭和61年度にH－1ロケット（2段式），試験機を打ち上げる予

　　　　　　　定で三論樋信・放送及び旧観など経済1社会生活の発展績魍族利用

　　　　　　　分野の人工衛星の打上げを行うとともに、、将来の人工衛星に必要とされる技術の開

　　　　　　　発に資するための衛星を打ち上げる予定です。　L一

　　　　　　　　卑に60．年代後半以降に醐主力耀ロケットとし下静止軌道に約2トζの衛

　　　　　　　星を投入できる能力をもつH－Hロケットの研究事行ってい衷す。

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　一1一
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三1－1表宇宙開発事業団の開発計画

　　　　年度計画

．50 51・ 52 53 54 55． 56 57 58 59 60 61 、62 63 64 65 66 67
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宇宙実験計画
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　8・　9、
〟g9．141．15

（材料実験用小型ロケットシステムめ開発）
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@　　　合合　　　　　　．82
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@會
次期宇宙実験，

@　含
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（シャ．トル塔載実験システムの開発）

宇宙基地計画　　　　　「F
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声

ぐ凡例〉’、合打上げ済み舎、．打上げ年度決定済み含打上げ予定

衛星名称等．、

・ETSrI
l・SS，七

・ETSrn
（｝MS

CS
BS

技術試験衛星1型
電離層観測衛星

技術試験衛星n‘型』’

静止無象衛星

実験用中1容量静止導信衛星

実験用中型三三衛星

ECS，　b　実験用静止通信衛星

ETS一皿　技術試験衛星皿型
ETS一」V　三布試験三星理型

GMS－2　静止気象三星・2号
cS。2a，2b通信衛星2号

BS」2a，2b放送衛星2号

GMS－3
MOS－1
ETS－V
CAr3a，「3b

BS－3亀γ3b、

GMS－4・

（昭和6．1年度に於ける宇宙開発関係経費の見積り方針に基く）

．静止気象衛星3号．

海洋観測衛星1与

技術試験衛星V型：

「通信衛星3号

放送衛星3号
∫静止気象衛星4号

・耳RS一「地球資源衛星1号　　FMPT第一次材料実験
ETS－M　技術試験衛星M型．　　　　　（First　Material

・　、．　　　　　・∫　P…e・・i㎎Test）
．　　　　　　　TF　試験飛行（テスト・

　　　　　　　　　．　　　　　　　　　シライト）

豊 働
、翌 翌’

一
ω
一

三1－2表　人工衛星の開発計画 （注）運　　用一打上け段階以降で、追跡管制等の運用に回しているもの

　　開　　発一基本設計から打上け段階までのもの

　　開発研究一システムの設計段階までのもの

　　後期利用一初期の目的を達した以後も人工衛星の主要機能が正常に維持されているもの

　　　　　　　各衛星の重鑑は、軌道上初期重量を記した

門
i

衛星の種類， 主　　な　　目　　的 重量・形状 軌　　　道
　打上げ時期

ﾅ上げロケッド 備考

禽
｛
甲
『
．
1
計
画

技術試験衛．星1型
@　（E丁S－1）』

@　「き　く」

宇宙開発事業団が最初に打ち上げた試験衛星。．ロケットの打
繧ｰ技術を確認し、衛星の追跡管制技術を三三す．るとともに1アンテナの伸展実験、衛星環境の測定などを行った。

重量：纏2φk駐

`状：直径約80cmの26

ﾊ体

高度約1，000k旧の円軌道

X斜角　約47。

?冝@約106分．，

昭和50年9月9日
@N－1ロケヅト

昭和57年4
獅Q8日

^用停止

』電離層観測衛星．
fss）‘「「うめ」

iISS旬・うめ2号」

電離層の観測を行い、’短波通信に関する予報の精度向上が目

Iであったが、（ISS）は打上げ1か月後、交信が途絶えた5こ

ﾌため同じ目的で予備機（ISS・・b）を再度打ち上げた。

重量：約141kg

`状：直径約94cm、高

ｳ約82cmの円筒形

高度約1，000kmの円軌道

X斜角　約70．

?冝@約105分

（ISS）昭和51年2月29日

iISS－b）昭和53年2月16日

@　N－1ロケット

昭和58年2月

Q3日運用停止
iISS－b）

技術試験衛星II型
@　’（ETS－II）

@　「きく2号」「

静止衛星打上げ技術の習得ぐ姿勢制御機能の試験、搭載機器
S）機能試験などを行った。我が国初の静止衛星。　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　じ

重量：約13Qkg　　’

`状：直径約140cm、高

Eさ約90cmの円筒形

静止三星軌道（高度約36，000km）

ﾃ止位置　東経130度

?冝@約24時間

昭和52年2月23日

@N・一1ロケット
後期利用中

実験用静止通信衛星
@（ECS）．「あやあ」・（ECS－b）「あやめ2号」

静止衛星の打上げ技術、追跡管制技術、姿勢制御技術等を確
ｧするどともに、・静止衛星による・ミリ．波通信実験などを行う’こと．が目的であったが、（ECS）、再度打ち上げた予備棲（ECS・・b）

ﾌいずれもアポジモ野タ点火後交信が途絶えた。

重短：約130kg

`状1直径約140cm、高

ｳ約95cmの円筒形

静止衛星軌道（高度約3610QOkm）
ﾉ投入できず。　　　　　　　r

（ECS）昭和54年2月6日

iECS－b）昭和55年2月22日

@　N・1ロケット

　　　　　　」
Z術試験衛星Ill型
@　・（ETS・翼D

@　「きぐ4号」

三軸制御機能の確認、太陽電池パドル展開機能の確認、搭載

ﾄ験機器の機能試騨など大電ヵを必要とする人工衛星等に共

ﾊな技術の開発に資ずる。

重量：約385kg

`状：約85cm×85cm　X

P95cmの展開型太陽電

rパドルを有する箱型

高度約し000kmの円軌道

X斜角　約45。「

?冝@約107分’

昭和57年9月3日
@Nご1ロケット

昭和60年3月
ﾀ日運転停止

静正気象衛星・
@　　（GMS）

@　rひまわり」

世界気象機関ど国際学術連合会議が共同で行う地球大気開発

v画（6ARP）に参加し、静止衛星による雲画像の観測などを行
重量：約303kg

`状：直径約220・m、高

ｳ約360cmの円筒形

静止三等軌道（高度約36，000k醗）

ﾃ止位置　東経160度

?冝@約24時間

　昭和52年7月i4日
fルタ2914型ロケット

i米国に打上げ依頼）

軌道上で待機

瞳
G
．
M
S
，
」
C
S
軋
B
S
計
画

実撃用中容量静止回書衛星

@　　（CS）

@　「さくら」

夫容量通信衛星の打上げに至る過程として衛星シスデムによ　ゴ「・る準ミリ波通信実験、衛星通信システムの運用技術の確立な

ﾇに資している。

重量：約350k望

`状：直径約200cm、高

ｳ約350cmの円筒形

静止衛星軌道（高度約361000km）

ﾃ止位置『東経135度’

怺冝@約24時間

　昭和52年1～月i5日
fルタ2914型ロケット’（米国に打上げ依頼） 昭和60年11月

Q5日運用停止

実験用中型放送衛星

@　　’（BS）

@　「ゆ　り」・

大型放送衛星φ打上げに至る過程むして、衛星システムを用

｢た画像及び音声の伝送実験、放送衛星システムの運用技術

ﾌ確立などに資された。．

重量：約350kg

`状：約130cm×130cm

~300c頃の箱型

青争止衛星軌道（高度約36，00σkm）

ﾃ止位置　東経llO度

?冝@約24時間

「昭和53年4月8日
fルタ2914型ロケット
i米国に打上げ依頼）

昭和57年1
獅Q3日、

q星の制御

I了

、

訂‘
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技術試験衛星IV型
@　（ETS－IV）

@　「きく3号」

N－IIロケットの遷移軌道投入能力の確認、打↓げ環境条件の』取得＼大型衛星の製作；取扱技術の習得などを行った。
重量：約640kg

`状：円筒形

ｼ径：約210cm

高度（遠地点）約361000k鵬の長楕

~軌道　　傾斜角”約28．5。

?冝@約10時間36分

昭和56年2月Il日

@N－IIロケット

　、
ｺ和59年12月
Q4日運用停止

静止気象衛星2号
@　（GMS－2）

@「ひまわり2号」

白召出52年7月に打ち上げた静止気象衛星（GMS）とほぼ同様の

ｫ能を有する衛星で、我が国における気象業務の改善を図る

ﾆともに、気象衛星に関する技術の開発に資し．ている。・

重量：約296k曾

`状：円筒形

ｼ径：約215cm

静止衛星軌道（高度約36，000km）』

ﾃ止位置　東経120度

?冝@約24時間

昭和56年朗1旧
@N－IIロケット

軌道上で待機

通信衛星2号
@　（CS－2a）

@「さくら2号一aj

昭和52年12月に打ち上げた実験用中容量静正通信衛星（CS）

ﾆほぼ同様あ性能を有する衛星で、利用機関の通信需要の増

蛯ﾉ対処するとともに、通信衛星に関する技術の開発に資する。

重量：約350kg

`状：円筒形
ｼ径：約220cm

静止衛星軌道（高度約36，000k凧）

ﾃ止位置東経B2度
?冝@約24時問

昭和58年2月4日
m－1預ケット

運用中

通1信衛星2号
@　（CS－2b）國

@「ざくら2号一b」

上記衛星（CS・2a）の軌道上の予備で、目的は同じ。

重量：噛約350k7

`状：円筒形

ｼ径1約220cm

静止衛星軌道（高度約36，000km）　　　　　’

ﾃ止位置東経136度
?冝@約24時間・

・昭和58年8月6日
@　N－IIロケット

運用中

言、送衛星2号
@　（BS－2a）

『昭和53年4月に打ち上げた実験用中型放送衛星（BS）』とほぼ同

lの性能を有する衛星で、’テレビジョンg）難視聴の解1二等を

}るとともに、放送衛星に関する技術の開発に資する・

重量：約350kg

`状二展開型太陽電池

pドルを有する箱型

・静止衛星軌道（高度約36，000km）

ﾃ止位置　東経口0度

?冝@約24時間

昭和58年1月23日

m－IIロケッド
運用中．

静止気象衛星3号
@　（GMS一・3）『

我が国の気象業務の改善及び気象衛星に関する技術の蘭発に

曹ｷる。

重量：約303kg‘

`状：円筒形
D直径：約215卿、

・静止衛星軌道（高度約36，000km）

ﾃ止位置　東経140度

?冝@約24時間

－昭和59年8月3「日

@N－ILロケット
運転中

放送衛星2・号
@　（BS－2b）’

上記衛星（BS－2a）の軌道上の予備で、目的は同じ。9‘

重量：「
�R50樽1形状：展開型太陽電池　　ズペド』ルを有する箱型 静止衛星軌道（高度約36，000km）

ﾃ止位置東糊lo度
?冝@約24時間

昭和60年度

m711ロケット
、開発中

海洋観測子星1号
@　『（南os－1）・

海洋面の色及び温度を中心とした海洋環象の観則を行うと、と．もに、地球観測のための人工衛星の基本技術を確立する。
重量：約740kg　1

`状：展開型太陽電池

pドルを有する箱型

高度約900kmの円軌道（太陽同期

O道）

昭和61年度

m－llロケット
開発中

払． 働
・診

．ノ

　　　1
　ノ　　　　くカ

　　　1

翻
H
－
1
計
画

測地実験機能部
i性能確認用

yイロードの一部）

測地実験に資する。

重量：約685kg
`状：太陽光反射鏡及
ﾑレーザ反射体を装着
ｵた球体

高度約i，500km円軌道

X斜角　約500．

?冝@約l16分

　昭和61年度

g－1ロケット

i2段式）試験機

開発中

技術試験衛星V型
@　（ETS・V）

H迂ロケット（3段式）試験機の性能を確認するとともに、静

~三軸衛星バスの基盤技術を確立し、次期実用衛星開発に必

vな自主技術の蓄積を図り、併せて移動体通信実験を行う。

重量：約550k曾

`状二展開型太陽電池

pドルを有する箱型

静止衛星軌道（高度約36、000km）

ﾃ止位置　検討中

?冝@約24時間

　昭和62年度

�P自ケット

i3段式）試験機

開発中

通信衛星3号
@　　（CS－3aγ

通信衛星2号（CS－2）による通信サービスを継続し、また、増

蛯ｩつ多様化する通信需要に対処するとともに、・．通信衛星に

ﾖする技術の開発に資する。

重量：約550kg

`状：円筒形
ｼ径：約220cm　　　　㌔「＼

静止衛星軌道（高度約36，000kの

ﾃ止位置　東経132度

?冝@約24時間

、昭和62年度

g－1ロケット
開発中

通信衛星3号
@　　（CS・・3b）

上記衛星（CS－3a）の軌道上の予備で、目的は同じ。
重量：約550kg

`状：円筒形
ｼ径：約220cm

静止衛星軌道（高度約36，000km）

ﾃ止位置　東経136度

?冝@約24時間

昭和63年度

g－1ロケット
開発中

静止気象衛星
S号
iGMS一、4）1

昭和5白年8月に打ち上げた静止気象衛星3号（GMS－3）
ﾆほぽ同様の性能を有する衛星で、、我が国における気象業務の改善及び気象衛星に関する技術の開発に資する6

重量：約330kg

`状：円筒形
ｼ径：約216c珊

静止衛星軌道（高度36，000㎞）

ﾃ止位置　東経140度
?冝@約24時間

昭私64年度
g－rロケット　　「 開発着手

放送衛星3号
@　（BS－3a）

放送衛星2号（BS－21による放送サ副ビスを継続し、まな、増・

蛯ｩつ多様化する放送需要に対処するとともに、放送衛星に
ﾖする技術の開発に資する』

重最：約550kg
`状：展開形太陽電池
pドルを有する箱型

静止衛星軌道（高度約36，000km）
ﾃ止位置　東経口0度’周期　約24時間

　　＼
齒ｺ和65年度喝H－1ロケット

開発着手．

放送衛星3号
@　（BS－3b） 上記衛星（BS－3a）の軌道上の予備で、目的は同じ。

重量：約550kg
`状：展開形太陽電池
pドルを有する箱型

静止衛星軌道（高度約36，000㎞）

ﾃ止位置　東経110度
?冝@約24時間

昭和66年度

g－1ロケット
開発落手

第1一ろ表．「宇宙実験計画

ミツンヨノ
名　　　称

主 な 二 二白 重　量・形　状 軌 道 等 打上け時期 備 考

第一次材料実験

@　（FMPT）

スペースシャトル／スペー≒スラブを利用して　’

ﾞ料実験、、ラ．イフサイエンス実験等の宇宙実

ｱを行うとともに、人間が宇宙空間で活動す
驍ｽめに必要な有人サポニト技術開発に資す
驕B．

スペースラブの約％のスペー
Xを借りきる。
iダブルラック3個）

軌道の種類、：円

sx：約300㎞
X斜角：57q

昭和62年度
o実験テーマ34件が選定・
ﾏみ、（59年8月）

B．PS3名決定（60年8
氏j

　TT－500A型

鴻Pッドによる

F宙実験

頭胴部回収の機能を備えた小型ロゲットの打

繧ｰを利用して．宇宙空間を慣性飛行してい

髢竄ﾌ無重力状態において宇宙材料実験を行
､。

（2段式固体ロケット頭胴部）、

ｷさ：約2．7mr．

O径：約0．5m

d量：約0．3t

無重力状態実験可能時間二約7分間
@　　　　　　　　　　（1α℃以下）

?ｽ飛行距離：約460kmr

梺B高度：約290km
yイロード搭載重量：約70kg（最大）

昭和58年8月19日

ﾌ13号機まで打上

ｰ

8号機、目・号機、12号機

yび13号機は回収できた
ｪ、噛9、10号機は回収で

ｫなかった

一　　　＿



2．放送衛星2号一b（BS－2b）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

　放送衛星2号一b（BS－2b）／Nロケット14号；機（F）の打上げ及び追跡管制

　は、衛星を赤道上東旧約110度の静止衛星軌道に投入、放送衛星に関する技術

　の開発を進めるとともに、デレビジョン放送の難視聴解消等を図るための利用機

　関における運用に供せられるようにすることを目的とします・

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　・㌧

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　　大　澤　弘　之

　　　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

2．5　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　園　山　重　道

，2。3．2打上げ場所

　　・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詰永

2．4　追跡管制の実施場所

　・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乞丁目1番1

　・宇宙開発事業団勝浦追跡管制所

　　　千葉県勝浦市芳賀花立山1－14

　・宇宙開発事業団沖縄追跡管制所

　　　沖縄県国頭郡恩納村字安富祖金良原’i712

磯晦
醗
脚

回忌

・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、米国航空宇宙局の追跡管制網の支援を受けるとともに、通信3放

送衛星機構及び日本放送協会の協力を受けます。

2．5　打上げ期聞及び日時

　　昭和61年2月8日（土）から昭和61年2月28日（金）までとし、打上げ日

　等は下表のとおりです。

機　　　種 打上げ臼
打上け予備日

ﾌ　期　間
打上げ時間帯 海面落下時間帯

固体補助ロケット

Nロケット 2月9日（日）から 16：30～17：36
2月8日（土） 16：30～17：30 第1段及び衛星フェ

14号機（F） 2月28日（金）まで
アリング

16：42～17：52

一6一 一7一
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乙　打上げ及び追跡管制の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、戸ケッ・ト及び三三衛星の組立て、点

検、発射及び飛行中ゐ監視、追尾、データ取得等のために必要な各種施設設硝を整

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。次章以下に、それぞれ

について詳細に説明します。

　また、第3－1図に宇宙開発事業団の諸施設等の配置を示します。

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　し
　　第5一俵放送衛星2号一b（BS－2b）／N自ケット1・4号樹Fl
　　　　　　　　　打上げ及び追跡管制システムの全体構成

　　　　　人　工　衛　星　　　　　　　　　　　　　放送衛星2号一b（BS－2b）

　　　　　・ケ’・。，ト　　　幽　N・ケ。ト・4号細（N－H耳ク、ット）

射場システム

追跡管制システム

種子島宇宙センター

　　　衛　　星　　系

　　　ロケッ　ト系．

　　　射場管制系
　　　通　　信　　系

　　　計　　算　　系．

　　　レ　一　ダ　系

　　　テレメータ系・
　　　コマン　ド系
　　　光　学　系
　　　気　　象　　系

　　　電波追跡系
　　（増田純血管制所）

　　　飛行安全系
　　　射場安全系
　　　支　　援　　系・

ダウンレンジ局

　　　小笠原追跡所
　　　クリスマス移動追跡所

中央追跡管制所

増田追跡管制所

勝浦追跡管制所

沖縄追跡管制所

　上記のほか、米国航空宇宙局の追跡管制繹の支援を受けるとともに・通信’放送

衛星機構及び日本放送協会の協力を受けます。閲

∫

一8一

鶏㊥

第5一己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2－4－1
　　世界貿易センターピル22階
　　〒　105
　　電話　03－435－6目1（一般受付）

O種子島宇宙センター
　　鹿児島県熊毛郡南種子町大字三三三三津

　　〒　891－37
　　電言舌　　09972－6－1240αや

。増田追跡管制所
　　鹿児島県熊毛郡中種子町回三三田

　　〒　891－36
　　電言舌　　’09972－7－1990

o筑波宇宙センター
　　茨城県新治郡桜村千三2－1－1
　　〒　300－31
　　電話0298－51－2271㈹

o小平分室
　　東京都小平市上水南町570
　　〒『184　　－　
　　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・i－14
　　〒－．299－53

　　電言舌　　　04707－　3　－0654

　　　　　　　　　　　　　　　ぐ忙’

　　　三冠錺）

（騨難）

（日本放送協会NHK放送センター）

　　　　　　φ

三分帰4

麟
．
＠
燗

秋田
◎

　’仙台

　◎

東京
o

o

翻

0

o

o

讐膿謙霧）
　　　コ　　　　　　　　　ゴD砒鑑騰制所
　　　ゴ　　　　宇宙センター　　o

　　　　　　　　　　　　　〒

小笠原追跡所

（航空宇宙技術研究三角　　田　　支　　所）

　角田ロケット開発センター

幽幽）
筑波宇宙センター

　本社

　勝浦追跡管制所

臨三三讐璽）

（日本電信電話株式会社犬石無線中継所・）

　　　　　　　　コ　　　　　　　ロ

タレ騨輸

（注）　（　）は、他機関のものを示す。

　沖縄追跡管制所
　　沖縄県国頭郡恩納村安富祖金良原1712

　　　　904－04
　　電言舌　　09896－7－8211

0小笠原追跡所
　　東京都小笠原村父島

　　〒100－21　．　　　』「、
　　電言舌　　04998－2－2522

0地球観測セ，ンタ．一
　　埼ヨミ県比企郡鳩山町大字大橋三三ノ上1401

　　〒　350－03
　　電言舌　　0492－96－1611

0角田口、ケット開発センター’

　　宮城県角田市神次郡字高久蔵1

　　〒981司4．
　　電言舌102246－8－3151

　　　　　－9一

クリスマス移動追跡所

が

態
に

、
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4．・放送衛星2号（BS－2）について

4．1　概　　　要

　　BS＿2は，テレビジ。ン放送の難視購消を図るとともに・放送鰻に留

る技術の開発を進めること等を主目的とした衛星で・昭和53年4月に打ち上げ

られた実験用中型放送鯉（BS）「動」とほ〃胴規模の性能を持った鯉で

す．BS－2は，昭和59年・月29昧打上げられた本機のBS－2・「動

2号＿。」と軌道上予備機となるBS－2bカ・あり・いずれも東経110度の静止

衛星軌道に配置されます。　　　　　　　　　　　　、　　　　し

　　髄上旧いてBS－2は，北髄，本四【も四国・九州のほ傭馬蝉・小笠

原諸島，南北両大東島を含む日本全土を対象に・我が国初の，実用放送醒として

躰放齢会（NHK）による2チャンネ・レのカラニテレビジ・ンの醒継に

　使用されるとともに，近い将来予想される放送衛星の大型化や多チャンネル化に

　備え，放送衛星k関する技術データの収集に役立てられます。

4．2　ミッション

　　12GHz帯の電波を用いてテレビジョン放送の難視聴解消等を図るとともに

放送衛星に関する技術の開発を進めることを目的としています。

4．ろ　構成・諸元

　　BS＿2は，第4－1図に示すように1．20m×1．33m×0．77mの箱形形

　状で，打上げ時は太陽電池パネルを折り畳んだ状態でN一口ロケットのフェアリン

　グ内に収容されます。軌道上で太陽電池パネルを展長した時の長さは8．・95mで

　す。’　／

．放送用中儲は北側のバネ・レ ｪ載され滴側パネルにはテレメト．11．コマン

　ド系，姿勢制御系等の機器が搭載されで吟ます。放送用Kバンドアンテナ・地

　球センサ，モノパルスR：Fセンサ等地球を指向する必要のあろ聯器は・地球に向

　いた面に取付けられています。

　　軌道上では姿勢制御系によって放送用Kバンドアンテナが常に日本の方向を指

一10一

無㊥

　
｝

　
1

向するように・鯉の姿勢が制御さ越す・勲・太三池・・ネ・レは牌太陽の

方向を向くよう1日1回転の速さで駆動され，2チャンネルのカラーテレビジョ

ンの同時放送に必要な電力を発生します。

　BS－2では・我が国に割当られた’12G：Hz帯による衛星放送用チャンネル

8チャンネルのうち，チャンネル11及び15を使用し，本州，四国の全域及び

九州・北海道の大部分の地域に旧いそ直径1m程度，南西諸島，小笠原諸島を含

む日本全域において直径2m程度のアンテナによリカラーテレビジョン放送が良

好に受信できます。

　BS－2は・第4－2図に示すように次めサブシステムで構成されています。

　　・．通信系（放送用中継器）

　　・アンテナ系（放送用Kバンドアンテナ及びSバンドテレメトリ・コマンド

　　　　　　　　　用アンテナ）

　　・テレメトリ・コマンド系

　　・姿勢制御系

　　・電源系

　　。二次推進系

　　。熱制御系

　　。アポジモータ

　　・構体系

．また，BS－2の諸元は，要約すると第4－1表のとおりです。
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テレメト。．コマン，系拶

Sバンドアンテナ　　、一“

　　　　　／
　　　十Z

　　　　アンテナ
　　　　一次ホーン、
モノノUレス
　　　　アンテナリフレクタRF：センサ

諾諾ド

・一 s北．

幽■
　　　　895m

太陽電池バネルー

コ
．

Sバンドアンテナ

煮

北面パネル
（トランスポンダパネル）

1．32m
　　　　　　アポジモータ

1，20m

『こ…

ﾄ　　二朧系
グ　＼＼llラジンタンク

〆’

　∠彦　　　南面パネル

　　　（ハウスキーピングパネル）

1
＋Y南

地球センサ

　Sバンドアンテナ
／

L

〆アンテナ
フィードホーン

熱
・
好〆

響
」

、地球センサ

ヤ．5～’・・

；太こ陽電池’く才、ノレ

　地球センサ＼

唖
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アンテナリフレクタ

　　RFシールド
　　モノパルス
　　RFセンサ層

北面パネル
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図4－1　BS－2：bの外観・構造
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4．4　開発の経緯

　　BS一2の計画は・昭和54年6，月，郵政省から宇宙開発委員会に「三三開発

　計画の見直し要望」として提出されました。

　宇宙開発委員会は昭和54年8，月，「昭和55年度における宇宙開発関係経費

の見積方針」を決定し・「BS・一2の開発依昭和58年度に放送衛星2号一a

　（BS｝2a）を・昭和60年度に放送衛星2号一b（BS－2b）を，それぞ

れ打ち上略ことを目徽開発を行う・」こととし，55年度から基本設計野手

することが決定されました。’

　　これにより，宇宙開発事業団では昭和5，4年度に「放送衛星の設計検討」を，

また日本放送協会では「ミッション機器の設計検討」を行うとともに，郵政省，

日本海送協会芝通信・放送衛星機構及び宇宙開発事業団の関係機関により「、放送

衛星2号の開発」について検討が進められてきました。

　BS－2の開発は・昭和55年度から通信・放送衛星機構と宇宙開発事業団が

必要経費を分担（機構60％，事業団40％）し，通信・放送衛星機構分担分に

ついては宇宙開発事業団が同機構から委託を受けて行うこととなりました。

　　BS－2aは昭和59年1月23日に打ち」二げられましたが，同衛星に搭載さ

れた3系統の中継器のうち2系統に不具合が生じたことに加え，中継器，モノパ

ルスRFセンサー及び太陽電池発生電力の低下等の不具合が生じたため，原因究

明，BS－2bへの対策等に全力をあげてきました。特に中継器については，宇

宙開発委員会の放送衛星対策特別委員会，及び同技小委員の審議をほぼ1年にわ

たって受けながら，原因究明と対策を進めてきました。

　中継器不具合の原因としては，進行波管の電子銃部の温度が真空環境のもとで，

予想より上昇し・絶縁低下をおこすものと判明し，BS、一2b用の進行波管について

は，電子銃部の温度対策として熱シャントを取り付け，長時間140サイクル，

720時間）にわたる熱真空試験を実施して，異常のないことを確認しました。

（図4－2）

　勲・モノパルス贈センサーは，地上力・らのビーコン痴・，アンテナの一部

から反射し，干渉をおこすものと判明し，反射波の到来を防ぐR：Fシールド板を一

設置しました。（図4－1）
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　さらに，太陽電池発生電力低下の原因は，アポジキックモーターの燃焼ガスに

よって・内側の太陽馳パネルの花部カミ汚染したものであること鋤畝ζの

ガスによる汚染を防ぐために，A尋Mブルームシールドを取玖付けました。（図

4－1，』図4－3）’

　これらの対策を施して，3S－2bは昭和61年1，2月崩・に打ぢ上げられる

・予定です。

　なお，、Bs－2の開発スケジュール及び三王げまでめ即言は第4一・2望めとお

りです。

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　し．　1

．一 P4一

》

働、
爾
剰

働⑳

一

　　　　　　　0、
　　　　　0

電子銃部外囲器　　　「　　・一’　　　∫　　・　＿．　馳　’

』＼1、ン／・

　　　o・　、　　　　　　　に：接着

　　　　又　．』

　　　ペース・プレート

図4－2　熱シャント恥り付け状況
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第4－1表・BS－2の諸元（1／5）

項　　　　　目 機　　能　　　・　　性　　弓

形　状　・　寸法 　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　－rEN一皿ロケットのフェアリ　：展開型太陽電池パドルを有する箱型

ングに適合　　　　　　　　（1）箱型本．体部　1．2m×132m×0．77m
’　　　　　　（2）　アンテナ・ヒドラジンタンク・アポジモー

’　　　　　タを含む寸法　155m×2．17m×2B9m　　　　　　　　　　　　　一レ　　　　（3）太陽電池パネル展開長　8．95m

重　　　　　　量 ・N一皿ロケットの打上げ重　：打上げ時　　　　約692㎏（BS－2b）
量に適合　　　　　　　　　静止衛星軌道初期　約350kg

姿勢制御方式 ・ゼゴ　モーメンタム三軸制　1地球センサ，モノパルスR：Fセンサによる
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　，苺緖ｮ　　　　　　　　　　制御
（トランスファ軌道ではス　：スピン率　60±6rpm

g艦一

ピン安定）　　　　　　：慣性モーメント比　1．05以上

軌道保持精度 ・軌道位置，東経110度　　：’緯度方向±0．1度以内

（BS－2a，　BS－2bとも）

：経度方向±0．1度以内

アンテナビーム主軸 マ　　　　　：指向確度　0．1度以内（3σ）

の　指　向　確　度 ：回転確度±0．6度以内（3σ）

’寿　　　　　　命 ．4年以上5年目標　　　　　：搭載機器の5年後の残存確率　0．7以上
（ただし搭載推薬量：）　　　　　　　　r二’

通　　　信　　　系 ・中継器上り／下り周波数『　：Kバンド14／12GHz帯

（COM） ・チャンネル数　　　　　　：2チャンネル（同時運用）

（WARC－BSによる1．1及び15）

・伝送帯域幅　　　　　　　　二27MHz
・受　信　部：GaAs：FET増幅器：雑音指数7．5　dB以下

・送信励振器；GaAsFET増幅器：励振出力10mW
・送信終段部：・ヘリ「ックスTWT　：送信出力100W以上

増幅器

ア　ン　テ　ナ　系 （Kベンドアンテォ）

（ANT） ・形、　　　式．：オフセットフゼードパラボラアソテナ

・偏　　　　　波　：右旋円偏波

・ビーム形状　ご3ホーンによる成形ビーム
．・利　　　　　得

テレビジ。ン放送波　：日本本土37貫目cpi以上　　〉．・

：日本全土28dB　cpi以上

KバンドTT＆c波r：南関東36d阜cpi以上．
（Sバンドアンテナう　　’

．b形　　　　「式1：ターンスタイル

・利　　　　得　：OdBcpi以上・
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第4－1表　BS－2の諸元（2／ろ）

項　　　　　目
機　　能　　　・　　性　　’能

テレメトリ・コマンド系 （テレメトリ）

（TT＆C） ・周　　波　　数　Sバンド　：BS－2a　2．3GHz帯
：BS－2b　　2．3GHz帯

Kバンド　：BS－2a　l2GH：z帯
：BS－2b　　12G且z帯

・送　信電　力　Sバンド　．：850mW以上
Kバンド　　：　50mW以上

・変　調方　式　：PCM／PSK／PM
・副搬送波周波数　　　　　　　　　　　　：192KHz
・ピッ　トレート　　　　　　　　　　　　　　　　：512BPS

・チャンネル容量　　　　　　　　　　　：392

（コマシド）　　　　　　　　　　　　　　　　　　　し
・周　　波　　数　Sバンド　：BS－2a　2．1個月z帯

：BS－2b　2．1GHz帯
Kバンド　：BS－2a　14GHz帯

幽：BS－2b　　l4GHz帯
・変　調　方　式　：・PCM／PSK：／FM／PM

・情報ピットレート　　　　　　　　　　　：200BPS

・チャンネル容量　　　　　　　　　　　：255

・PSK信号周波数　　　　　　　　　　　：2KHz
・副搬送波周波数　　　　　　　　　：70KHz
（レンジング）

・方　　　　式　：サイドトーンARC方式
。上り／下りの周波数比　：221／240のコヒーレント

・変　調方　式　：トーン／PM

姿勢　制御系 ’・リアクションホイール　：直交3ホイール方式’

（ACS） ・姿　勢　セ　ン　サ

地　球　セ　ン　サ　　：電子回路冗長構成，

モノパルスRFセンサO　：周波数　14．0125・GH：z

：電子回路冗長購成

アナログ太陽センサ　　：コンテインジェンシモード時の・「ックアップ

用

ヨ「レートジャイロ　　：デスピン時に使用』

地平線検出器，：スピン安定時に使用
デジタル太陽センサ　　：スピン安定時に使用、

・姿勢制御電子装置　　：スラスタパルス幅可変制御機能

：角加速度推定機能

．：センサ自動切替機能

：ホイール自動アンローディング機能

一18一
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三4－1表　BS－2の諸元（ろ／5）

項　　　　　目・ 機　　能　　　・　　性　　三

二　次　推　進　系 ・ヒドラジンリアクション方式　　　　　　　　　　　　　　　　　　r
（SPS） ・推進薬タンク最大容量　：56kg

・推　　　進　　　薬　：高純度アニリンフリーヒドラジン

（アニリン含有量：0．005％以下）

●タ　ン　ク　圧　力　：350psia
　■Eフローダウン比　：1／4
・タ　ン　ク　隔　壁材　：A：F－E－332

・配　　　　　　　管　：クロスストラップ方式

・高推力エンジン　：22．24N
・低推力エンジン　：1．25N　　　　　　　　　　　　さ

電　　　源　　　系． （太陽電池パネル）

（EPS） ・2枚折りたたみ展開パネル方式

　　　　　　　　　　　　　　　　　　導Eパネル総面積1　　：9．58m2

。太陽電池　：Non　Pシリコン裏面反射型

セル特性　：15．99mW／（㎡（28℃）

セルサイズ　：1．948㎝×4．044㎝
セル，枚数　：10920枚
カバーガ・ラス　　：CE：LIA　DOPE　127μm　　　　　㌔

・発生電力（：最終確認値）夏至　　　　春分

負荷電　力　　　704W　　・704W
EPS電力　　　　47　　　　64
発生電力要求　　　751　　　768
5年後発生電力　　　863　　　963
初期発生電力　　　990　　　1135

（蓄電池）

・三型密閉Ni　Cd蓄電池　　：4Ah×3個

総　容　量　　　　　：12Ah
最大放電深度　　　　　：60％以下

『ア　ポ　ジモ　ータ ’STAR－27，
（AKM） ・トータルインパルス　　9．1×105N－sec

講　　　体　　　系 ・箱型形状

・マグネシウムとアルミニウム合金の組立構造

熱　　制　　御　　系 ・受動・能動併用方式

・放熱面にオプティカルソーラリフレクタ（OSR）を使用
・ヒ｝タによる熱制御機器　：北面パネル，二次推進系，蓄電池，、地球セン　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　、　，、　1

@　　　　　　　　　　　サ，モノパルスRFセンサ，リアクションホ
イール
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5．N噛一Hロケットにっいて

　　　　5．1　概　　　　　要

　　　　　　N－1ロケットについては、昭和56年度にGMS－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・開発に当たって妹・当時N

　　　　　－1ロケッ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び信頼性の

　　　　　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

　　　　　からソーデルタロケットの技術も導入しました。

翻恥　N田ロケ・トは・聾350kg級の静止醒を打ち上げる能力鮪する3段

　　　　　式ロケットです。

　　　　　　第1段液体戸ケットエンジンには、N－1ロケットで国産化されたMB－3エ

　　　　　ンジンを採用して澄り、また発射時に推力を増強する固体補助ロケット（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段液体ロケットエンジンは、デルタロケットで使用されたAJ　10－118：F

　　　　　をN－1ロケットに合わせて性能向上を図ったものです。主な改良点としてはジ

　　　　　推進薬タシクを大型化して推進薬を最大6トンまで搭載可能とし、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。このエンジンは、アブレーテ

　　　　　ィブ冷却方式で宇宙空間での再着火が可能です。ロケットの誘導はデルタロケッ

　　　　　トと同じ慣性誘導方式を採用して澄り、機体に搭載された誘導装置で位置、姿勢

磯働等を講し・予定の軌道畷入されるよう制簾置剛要嬬号を出し・　ス

　　　　　を修正するようになっています。

　　　　　　第3段固体ロケットは、N－1ロケットの第3段ロケットを延長したもので、

　　　　　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ロクット用のもの

　　　　　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年め開発開始

　　　　　以来・開発は順調に進み・昭和55年度夏期にはGTVぐ地．上総合琴験用ロケッ

　　　　　ト）及び衛星を用いた総合整備作業に論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丁月に技術試験衛星W型（：ETS－W）「きく3号」を打ち上ゲ・その機能

　　　　　・性能の確認を行いました。さらにその後昭和56年8月静止気象衛星2号「ひ
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まわり2号」、昭和58年2月、同8月通信衛星2号一a・b「さくら2号一a・

b」、昭和59年1月放送衛星2号一a「ゆり2号一a」、昭和59年8月静止

気象衛星3号「ひまわり一3号」の打上げに成功しました。』

N－1。ケットは、今回の放送衛星2号一b（BS－2b）に引き続いて・海

洋観測衛星1号（MOS－1）の打上げに利用される予定になっていま・す。

一22一
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麟働

5．2　性能・諸元

　5．2㌧1　打上げ可能な三二Q軌道と重箪

　　　N一五ロケットは・下表に示すように用途に応じたいろ吟うな軌道に人工雪

　　星を打ち上げることができます。

　　　まだ、人工鯉の重量が小き照合には、・回の打上げで麟の筆工鯉を

　打ち上げる方式もあります。

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）1

代表函軌道
軌道高度例　　　　’

@（km）

人　工　衛　星　重：量

i衛星分離部を含む概略値）

@　　　　（k9）

人工衛星
p　途　例

楕円軌道　軌道傾斜角　30。唱 （遠地点高度）

遠地点高度　　’

一各種観測

一9一 @御鱒鴨隔　　　、

約36，000 700

　　／
ﾟ地点高度

鴨丁
技術試験

約200㎞

静止軌道
350

各種通信
‘一6聯。隔9　　　　　　　　　　　　　　　　　　一

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
（赤道画上周期24時間円軌道）

スを含めた値を示9・

地球重力脱出

’，一一一一一・㌔

太　　　陽 り

周回軌道
、500 惑星間探査

・・一キング軌道高凌

約230㎞

一23一’

卜
｝
則
測
一
聯
剛

il、『



　　　　　　　　　　　　　　　　注1）
円軌道の場合（2段式打上げ）

代表的　軌道

軌道高度例

@（km）

人　工　衛　星　重　量：
i衛星分離部を含む概略値） 人工衛星

p　途　例
ゴ（k8）

軌道傾斜角　30． 300 2，000

600 1，800 各種観測

’一一〇口隔幅、　　、

1，000 1，600 技術試験

1，500 1，400

軌道傾斜角50． 300 1，500

600 1β50 し測地

，一一一吻『、、
u

1，000 1」50 航行援助

1，500 1ρ00

軌道化頁斜角　70． 300 1，400

600 1，250 地球観測

，’一囎一一一一 A り，000
　　　　「＼
P，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

　　　　／00。
f　一

P　　　　　、

1，100 650
地球観測’

‘－@　　　　　　102。 り，500、 500
、’

注・）2段式N一豆・ケ・トは・第3麟・ヶ・トモータを醜ずし牟もので・スピン脅かける

　’必要がなぐ，人工衛星kとって望ましい姿熱で分離でき，また軌道投入精度が嵩いなどの特長

　　をもっています。

至聖禦鍵岬騨1階麹特男1な1轡騨
※ここに示した輔は代表例ですので，これ以外の軌道傾斜角潮道三三漁舟暉幽す

　　るととも可能です。

一24一

爾紬

麟鞠

5．2．2．N－Hロケットの打上げ能力

　N－H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

に軌道傾斜角

100，000
と

　　60，000

@　40，σ00

湯n点　　20，000

び
轟
　
　
　
．
葎
3
犠高

度
・

　’o
_“、
O巴、

円　　10，000

O
0冒．

道
高　　　6，000
度

4，000

（k祝）
、　ワ

2，000

1，000

U00

S00

鹸．　　　暫．

200

100
0　　　　　　　　　500　　　　　　1．000　　　　　　1，500　　　　　　2，000．　　　　2，500

人工衛星壺量（k9）衛星分離部を含む　　　　」

一25一
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5．2．3　N－Hロケットの主要諸元（14号機（F））、

全　　　　　　　　　　段・

全　　長（m）
35．36

外　　径（m）
2．44

全備重量（t）
1351（人工衛星の重詰は含まない）

誘　導　方　式 慣性誘導方式

各　　　　　　　　　　段

第ヒ1　段’ 固体三助〔コケット 第　2　段 第　3　段 衛星フェアリンク

全　　長（m） 22．44 7．25 5．99

　　2．32
i固体モータ長　　1．68） 7．91

外　　径（m） 2．44 0．ア9 2．44

　　0．96
i固体モータ径　　0．94） 2．44

各段重量（t） 862＊1 4α3（9回分） ・6．73 124＊2 0．60

推進薬重舅（t） 82．0 3a7（9本分） 5．80（最大） 1．05 し

車均推力（t）

メインエンジン

@　74．0＊3
oーニアエンジン

@　q46×2＊3

142（6本分）

@　　　慧
4ag＊4 6．79＊4

燃焼時間（s）

メインエンジン

@　　270
oーニアエンジン

@　　276

38 416 44

推進薬種類 液体酸素／RJ－1

ポリフタジエン系

Rンポジット
@　　固体推進薬

四酸化二窒素／

@　　エアロジン50

ポリフタジエン系　　　　「＼コンポジット

@　　固体推進薬

推進薬供給方式 クーボホンフ， ヘリウムガス押し

比推力（s）

メインエンジン

@　250＊3
oーニアエンジン
@　　209＊3

238＊3 320＊4 283＊4

姿
勢
・
制
御

ビツチ・

@　ヨー
ジンパル

ジンバル（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

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’3）指令破壊受信装置

@　2．6GHZ帯（2台）

@　トーン変調・

1）テレメータ送信装置

@　290MHz帯
@　FM／PM

@　　　　　　　　，

＊仁インタステージを含む。

＊を．』スピンテーブルを含む。

、＊3　湛｝面　上

＊4・真’空・中

＊5　打上げ時は6本のみ燃焼、6本の燃焼終了後残り3本を燃焼させる。

一26一
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5．ろ　各段の説明

　　N一■ロケット（14号機（F））の全体図は第5－1図に示すと澄りです。

　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

　　液体ロケットで、メインエンジ7のジンパリング及びバーニアエンジンによ

　　・り、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、燃料タンク，；センタボディセクション、酸化剤タ

　　　ンノ：・スカートセクシヨと及び手ンジイセグシ・ヨン（UBT）により構成

　　　されます？第5－2図に第1段機体分解図を示レます・

　　　　燃棚ン級び酸化醐望．ク嘩猷それぞれの厚さが約・2・7㎜の

　　　アルミテウ、給鎌3搬機獅解突き舗せ糊した円筒部と・その

　　　両端にア’ルミニウム合金製のドー1ム状隔壁をボルトで結合し、かつ、その

　　興部全周を溶雛合した直径が約1・44mの円筒形ですr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

　　　．にタンクの離を搾る鋤にフレームを配し・さら叩筒部岬は∴タ

　　　ン4の強度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

　　　ます。タンク容積は燃料タン：クが約：32．1m3、．酸化剤タン．クが約49．5m3

　　　です。センタボディセクシ．ヨンは、燃料タンクと酸化剤タンクとの間で、

　　　1段制御電子機器、噛コ．ントロー・ルディストリビューションボックス、テレ

　　　メ』タ送信装置、指令破壊受信装置及び電池の格納部になっています。

　　　　機体外側面には、トンネルがインダズテージ後部からヌカニトセクショ

　　　ン騨にか・けく2本縮されて勧・トンネル内融燃撒び酸岬

　　　タンク四球配管酒己線束及び響応・通っています。

　　　　ヌカー．トセクシ・．ンは、窒素が界供給装置母び関連ニューゼチ平ク機器・・，

　　　の格繍隅　 こ記1ゼ’
　　　　エンジンセクジゴン、は・ゾイ二物・ノミーニアエン以油圧機器」

　　　セマア「嘩四脚㍗ビリーカ岬ネク瑚運び燃料離酸荊、

　　　．櫛イン等の格納部であるとともに・、ロ勾トの荊餅り取榔です6

　　　　　　　　　へ　　　　　「　　　一¢7一

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ギ

隆…



』

後端部には火炎魚板が三冠れています・この火炎三板ば・パー三ア

エンジジの取付台となり、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

固体禰目刀［コケット

第1段メインエンジン

Q

衛星フェアリンク

@　7．91m

fへ

A噺● 求f

衛星分離部　　　　　　　　　　第3段2．32m

Xピン・テーフル

ガイダンスセク一千ン

3段／衛星分離面

Q段／3段分離面

R段ノ2段分離面

謔Q段推進系

インクステージ　　　　　　第2段

@　　　　　　　　　　　5．99m4ア2【n　，

2．44mやら

全　長

R5．36m

コケツト

塔Gンジン

　撚霜タンク

Zンタ・，ホティ・セクション

@　　　　　　　　　　　　　　第1

_化剤タンク

@　　　　　　　　　　一

@　スガート・セクション

@　エンシン・セクション

@　　　　　　r

　　段
窒Q2・4ρm
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（2）第1段推進系統

第・壷焼系統は，酸化剤及撚料として・そ回れ離藤（L・X）と

RJ－1とを使用したタービン式の推進シス・テムで噛，約7，4ton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捕助シスデムであるバーニ

アエンジンとからなっています．第5－3敵第・三訂系統を示します・

　メインエンジン（第5－4図）は・潤滑系統・テユケマチック系統・ガス発生器・

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／エンヅンは油圧駆動ア4チュエ

づによリジン刈ングを行畷体の姿勢を制御するζとができ脇詰5－5図に麟

同エンジンの外観図を示します。

　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1ため⑱ものです。

ニューマティック系統は，機体の窒素ガス気座面から供給される高圧窒素ガスを

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酬ヒ剤貿二・ボポンプタービンを嚇するため磯焼ガ

スを発生させます。発生した燃焼ガスは，ターボポンプタービンへ流れ，タービ

ンを駆動した後，排気ダクトを通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

体側の酸化剤タγクφ加圧用ゐ酸素ガスを発生させます。また，飛行中の燃

料タンクの加圧は，窒素ガスで行います．ターボポが即一ビン糊の遠心曜

ポンプで，燃料友び酸化剤をそれぞれのタンクからメインエンジン，バ7ニアエ

ンジン ｮ趣発生器に供給するためのものです・　．一，’

　始動系統は∵始動時の際にメインエンジン，バーニアエンジン，ガス発生器へ

推進薬を供給ナるためのものです。その主な構成部品は燃料スタートタシク，酸

化剤スタ7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準の充損．

な機体の燃料，酸化剤タンクに推進薬を出山している間に行われます。そして始

動シー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要図

　　　　　　　酸化剤（液体酸素）入口
　　　　　始動タンク

　　　　　　　　　漸
　　　　　　　る　　　マ　　　　　　　の　　　　　　し

　　　　　　　　　　　む燃料（RJ一・）廻“

　リレーボノクスー　　　り　　＼
　　　　　　　　　◎瀬。・

　　　　　　　　。　滴　　里

　　　　　　　　　”ξ

　熱交換器

排気系統組立

　　　ピノチ・アクチュエータ取付部

　　『二と蒜三三

㌫● ^潤滑剤混和器
　ノ
　　　燃料配管（RJ－1）

、　　ガス発生器
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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

　　　　　　　ロ
スラストチャンバー

　　再生冷却
　　　燃焼室
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ターボポンプ

一一一一 Wンパルアクチュエータ

ロ

パーニァエンシン

　　　　　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

　櫓　　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図にバーモアエンジ砺
　　　　ンの概要図を示します。

　　　　　　　　第5－6図　第1段液体ロケットバーニアエンジンの概要図

　　　　　　　　　　　　燃焼室　　　　　　　　　　　　　　　　自燃性燃料容器

シンバル
（ヨー軸）

σ

推進薬供給組立

晒
｛叫

X

餌、

ジンパル
（ピッチ，ロール軸）

　　　　　　　　燃料弁　　　酸化剤弁

（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

に澄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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㌔

ネクタを介してジ外部電源を供給できます◎また・第1段計測系統ぱ・各システ

ムの機能の点検のため江場内の点検から射場聴ける点検・整備●最終ガウン

・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。

5．3．2．固体補助『ケット（SOB）

　固体補助・ケットは固体推進薬・ケットで・第1段機体外周に9本装備さ

れ，・
ｭ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本の燃簾三三3本に着火します．分離は，燃焼終了後9本同時に行います・十

三5－7図に固体補助ロケットの概要図を示します。

　・第5－7図’固体補助ロケット（SOB）の概要図』

　ノ＿ズザコごン　モ“タ・ケース　　　　結合用金具　　スラスト・ノズル

約0．79祝

内筒部

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9

点火装置

破壊装置

約7．25初

一アクセス●ドア4個く

5．3．4．第2段

5．3．3．　インタステージ

インタステージは，第・段と第2段を結合鍋構造体で・第・●2段艦用のスプ

リングァクチー三三三三さ麺賊す・これ聯・段ど轟卜結合されていも

第、・2段瀬野は第椴と民に分離諏ます6・畝・撒に蝋体内緬点検

．整備のためのアクセ勾下アが4か所設けられて籾ます・第5一『8・図にインタステー

ジの構造を示します6

一34一

＼スプリング・アクチュエータ

＼アイシグリ。醗外板

　　　　第2段は，1基のエンジンを装備し㊧液体推進薬ロケットです。推力飛行中ば，

　　　ジンパリングにより機体の姿勢を制御することがでぎます。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，ヨー及びローノレ制御が可能です。

鋼な勘第2．3段鎌後，第2段鎚突するのを防ぐために，第2段を灘する

　　　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

　　　に装備されてい葦す。、

　　　　（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。

　　　　　ガイダンスセクシ喜ンは，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三等）の格納部とな

　　　　っています。推進桑タンクは，燃料タンクと酸化剤タンクが1枚の共通隔壁で仕切

一35一
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噸』△三

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1個のシリンダを円周方向に溶i接結合したものであり・直径約1・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構造に：は，油圧装置，三三薬供給系機器及び配管等が設置

されています．第5－9図に第2段機体構造を示します。

（2）第2段推進系は，エンジンと推進薬供給系・ガスジェット系とから構成され

て回す。エンジンはアブレーティブ冷却エジジシです．第2段エンジ職要図

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段雛系は酸化剤及び燃料としてそれぞれ四酸イに窒素とA－50とを使

用したガス押し式推進システムで，約4・4tonの推力を約400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，アブレーティブ冷去旧式で1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

える役割どともにエンジンの首回機倉旨をも果たすもρで，油圧アクチュエー

タによリエンジジ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段縫難給系統は誰進薬タンク，気蓄器・．タン珈圧システム・三三

薬供給系配管類及びレトロシステム等から構成されています。気蓄器に貯気され

たヘリウムガスは，ヘウウムレギュレータで約16．2㎏／c孟に調圧され推進薬タン

クに流入し葦す。推進薬は，第2段エンジン燃焼中タンク内のヘリウムガス圧によ

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，気蓄三内に残留

したヘリウムガスは上段どの分離時における逆噴射（レトロ）推力発生に用いら

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

球形気書器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段略種装置あるいは・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と内部電源の切換リレ｝

を有し，地上チェックアゥ1時はアンビリ・カルコネクタを介して外部電源を供給　磯

できます・熱誘導系繍ら9シニヶシス信号授け三三を各回に供給す

るしくみに：なっています。

（4）　第2段計測系統

　第2段計翻系統は，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

惚ける点検，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。
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5．3．5．　第　3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段固体ロケットモータには，衛星との接続部と・しての衛星分離部が取り付けら

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装備されています。ズピンテーブルは，第2段と第

3段の結合体であるとともに，飛行時において，第i2・3段分離前に，第3段にス

ピンを与えるものです。BS－2の場合は，ノミナル60rpmにスピンアップされます。

　左お，スピ、ソテーブルのスピン方向は，ETS－W，　GMS－2，　CS－2，BS

－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・ケットモ

ータの概要図を示します。
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第5＿三図　　第5段固体ロケット・モータ概要図
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第5－12図　衛星分離機構概念図
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ターミナル・モジュール

メカニカル・タイマ

∬

副搬送波変調器

．TM　3パワー・デバイダ

／三テナ・ホイ・ブ4個

衛星分離用電池

3段テレメータ分離コ冬クタ　1

加速度計

　（ヨー，スラスト）

メカニカル・タイマ

／

タイマ・テスト・iヨネクタ

，3段テレメータ同軸分離コネクタ

計測器用雷池

1

加速度計（ピッチ）

断面AB－A耳図

慣性センサ●ユ・ニット　　2段制御電子機器

働　漁三
三

39。45ノ

　　　　パワー・シーケンス
ディストリビューション・ボックス

　　　　　　　3車由三口速度言十

2段テレメータ・インタフェース装置

　　　RFシールド・パネル『

厘、

．“

1懸
　　凝；

　　’1影

309。45，

。。

B 彦
　
，
拶

誘導計算機

RT2パワー・デバイダ

　　　2段テレメータ送信機

脳．q
、

脚
簡
§
下

血
ン

CDRパワー　デパイダ％．1，．姦2

RT1パワー・デパイダ

　129。45！

2段テレメータ・パッケージ

　　　　　　　指令破壊受信機姦1，四域219。45イ

コン・トロール用電池

電流センサ　　　血
計測器用電池

　　　（上側）

エンジン用電池

（下側〉

断面CD－CD

一42一

繍
、

　　衛星分離部は、衛星と第3段固体ロ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

　ロケットモータに変更なしに結合でき．るようにすることです。今回の打上げに

　はBS’一2ミッション用に開発されたG：FRP製衛星分離部H型が用いられて

　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。なお、地上における操作及び点検の間、第3段テ

　レメータ送信装置への電力は、第2段アシビリカルコネクタから衛星フェァリ

　ングを介して、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。

　　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。

ち．3．6　衛星フェアリング

　　衛星フェアリングは、整備塔後退後の発射山上において、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、所定の環境条件を維持するため

　のものです。

　　なお、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

　がつた時点（通常第2段エンジン点火後）で分離投棄されますb第5－14図

　に衛星フェアリングの分離機構の概念函を示します。
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第5－14図　衛星フェアリング分離機構概念図
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5．4　誘導・制御

　　　　N－Hロケットの誘導方式（第5－15図）は薯慣性誘導方式であり，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

　　　ケットの各回誤差，三等により生ずる軌道誤差を修正します。

　　　　ロケットはあら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，1段飛行時の空気力の影響がなくなるころから誘導が開始されま

　　　す。誘導計算機は・慢性センサユニソトによって計測される機体の角速度，加速度

繭デ｝タをもとに・時々刻々の位置●速度を薄し旧灘と比点て講耀式を
　　　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杢などのイ・認．　》

　　　ベント信号を出．レます。2段燃焼中，目標軌道に達すると・，第2段エンジンに信号r

　　　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（第5－16図）を有し，第1段バ

　　　ーニァ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

　　　燃焼停止後の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パーニアエ：ンジ

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

　　　るピッチ，ヨー及びロール制御を行います。ロケットの座標軸を第’5－17図にヤ示します。

　　　　第2段の姿勢制御方式は，第2段エンジン燃焼中は，第2段エンジンによるぜッ

鋼チ及びヨー制御と・ガ紐ット制御装置による　ル制衛行い・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ッチ，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一豆ロケット誘導・制御方式

ディ「ズグリート信号

操舵信号．．

「
ー

パワーシーケンス
ディストリゼユージョン

ボックス

ー

2段制御
電子機器

○

ガスジェット

2段エンジン

第5－15図
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遥
ー
ー
1
」

　「一

計算機

航法計算

　　　　一　　　一　　「　一一

操舵信号

加速度

角速度

　　』　　一　一一

慣性センサ

ユニット
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「
噛

「
ー
ー
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l
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1
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ディヌクリート信号

曽

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

ボックス

ハーニァエンシン

バーニァエンジン

1段エンジン
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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…、第1段／第2段分離…、第2段／衛星フェアリング分離、第2段／第3段

　分離及び第3段／衛星分離の5回の分離を行います。

　　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；星軌道を依ずさせます。

　　分離概念図を第5－18図に、『一ウエイト分離運動概念図を第5－1g図に示

　します。

　第5－18図　N一皿ロケット分離概念卑

　　　　　　／3段・衛星分離

　　　　　　　ヨーウエイト分離

　　　総挙一三三レ。アリング艦

一1段・2段分離．

1段・固体補助ロケット分離’
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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∬ゴケットの打上げ、地上における組立．点検

　と飛行中の追尾∴保安用コマン，ド送信、テレメヤタデ＝タ取得並びに人工衛星の

打上げ前点検・ケットへの取付け、，打上げ時及び軌道上の追跡、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。

　　このほか、竹崎射場（小型ロケット打上げ）、固体ロケット燃焼試験場、液体

　・ケットエン．ジン燃焼試験場があります。・

　また・種子島以外に、N一三ロケットで人工衛星を軌道に投入するまでの間、

　・ケットの飛行状況の監視、テレメータデータの受信及び飛行安全の機能を実施

するために・少笠原（父島）及びクリスマス島にそれぞれダウンレンジ追跡所を

置いて、種子島宇宙センターの機能を補います。

　なお、種子島宇宙センターの概要を第6－1図に、N射点系概要図を第6－

2図に示します。
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6．2　種子島宇宙センター各面の概要

　　N一皿ロケット打上げ作業における血豆の概要は次のと回りです。

　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、各種表示装置、指令電話装置・標準時刻設備・飛行安全設備・

　　地上安全設備光学デー拠理設欝があ均・打上げ時に紳て実施責任者が

　　射場溌射管制楓筑游宙センター、ダウンレン昌昌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、ロケット飛行デー久テレ

　　メづデー久あるいは光学デー班よって飛行糊の噺を行い・飛行眠翻

　　常が発生したときは大崎及び野木の保安用コマンド送信設備を通してロケット

　　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

　　謝場の他のステーシ。ン並びに小笠原追跡所及び列スマス移動追跡所との

　　調整を行います。

　6．2．2通信系
　　　指令管制棟を中心としてマイク・波通信設備・NTT専用回線・ケーブル等に

　　より各種データ、音声、映像、標準時刻信号等必要な情報の伝送を行います・

　6．2．3寒点系
　　　大崎射場射座系には、Nロケット用の移動整備塔・発射台・ロンチビルディ

　　ン久アンビリカル白虹からなる組立発射設備があゴ、脈支援設備として各鱒

　　雛搬台車瀬倒台車並びに高圧ガ3燃料及び酸化剤の貯蔵供給設儲があ

　　録す。これらの設備と各面整点検用装置により・・ケ・ト醗射台への搬

　　入、組立、調整、点検及び推進薬等の供給を行い、ロケットρ発射を行います・

　　　ま一た溌射管制棟ではエンジン誰進薬1鱒機器等各種の管制装置溌射

　　管制卓があり融点懸るこれらの組立・蔀作業9騨㌃・クァゥト

　　及び発射を行います。

　　6．2．4電波系
　　　電波系は、。ケ。ト搭載電子灘を対象とナるレご孫・テレメー孫・コ

　　　マンド系並びに醒搭載電子簾を物とするテレメー孫・コマンド系・ド
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　ップラ系、RAR’R系からなります．レーーダ系としては、精測レーダが野木レ

　ーダステーション及び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、中之山デ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、・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。

　　衛星テレメータ、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）、第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ヵ所のスカイスクり一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、その回気

　象測器を指令管制棟に備え、打上げに必要な風向、風速等のデ・一三を指令管制

棟で収集します。

6．2．7試験系

　　ロケット系は、第1、第2ロケぞト組立棟、固体・クット試験棟、スピン試

験棟、発射管制棟、整備二等に、それぞれ試騨点検設備を備え∴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については、非破壊試験棟においてX線検査

装置による非破壊検査が行われます。

　　なお、非破壊検査をはじめ第3段組立チェックアウト、オードナンス試験そ
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の他危険を伴う試験装置脆三冠系として地形建物を利用して相互脆険の

　ないように配置されています。

6．2．8支援系
　　電力については竹崎、大崎、野木、宇宙ケ丘及び増田のいずれにも自家発電

　機が設置されていて、商用電力の利用では十分でない場合には自家発電により

　電力供給が可能です。

　　大崎地区の水については貯水池が設置されていて・この水を必要箇所に供給

　しています。
　　このほか大崎射場内、増田地区等の道路を整備し、．消防車、救急車、・トラッ　磯

　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
　　種子島宇宙センターの管理は三三地区に旧いて全体的掌握を行うとともに打

　上げ期間中には、各地に澄いて機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表のと回りです。
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第6－1表（1／4）　種子島宇宙センターの主要設備

種子島宇宙センター

（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P
機 （4）衛星の追跡管制
能 （5）地上安全

昏

（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，発射管三三） 管理及びロケットの点検と発射作業

飛行安全設備（指令管制錬） ロケットの飛行状況の把擢とコマンド 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，増田，宇宙ケ丘） ター内山設備の同期

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

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）

アンテナスレーブデータ伝送装置 飛行安全用計算機の出力等により大崎

野木，増田，宇宙ケ丘各地区のレ．一ダ

テレメータ，コマンドのアシテナをス

）　　　　　　　　［・内 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

（野木，増田，中之山，宇宙ケ丘，第
3光学）’

通

指令電話　　　　　　　　　　　㌧ 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

　一咜乱ﾝ備 指令管制棟，発射管制三又は管理本館

から各地区へ 、

系

NTT専用通信回線 筑波宇宙センター及び小笠原との連絡 クリスマスとの

データ伝送 連絡は筑波経由
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第6－1表（2／4） 種子島宇宙センターの主要設備

分類 主要設備（設置場漸，主な使用場所） 主　要　機　能 備　　　考

Nロケット組立発射翠黛（N射点） 整備塔，ランチデッキ，アンビリカル

下等のN一丑ロケット射白系を構成す

る設備で，N一皿ロケットの組立整備

射
及び発射に使用する。

点
Nロケット組立発射支援設備ぐN射点） N一］1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

系
（ロケットに直結した点検装置類）。

（
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（方位

p）を測定する。

）
高圧ガス供給設備（N射点） N一：皿ロケット射日雀菜に使用する

He，N2の高圧ガス製造，貯蔵，供給
を行う。

燃料酸化剤供給設備 N一皿ロケット用燃料酸化剤め供給

N・ケット試験設備 N一十ロケット第1，2段の組立；点

（第1，2ロケット組立棟，整備塔） 検

スピン試験装置（冬ピン試験棟，計測 N一■ロケット第3段の礒子等
’棟）

Rロケット火工品試験装置 N一∬1ロケット用火工品の試験、

（ロケット綿立棟，整備墜，固体ロケ

試
．ット試験陳）

誘導装置点検装置 N一∬ロケットの誘導機器の点検

（発射管制棟，整備塔）

トランスポンダ・デコーダチェックア N一皿ロケソト第2段トランスポンダ

ウト装置（発射管制棟） ．デコーダの点検　　　　・

ロケ．ットテレメータテェックァウト装 N一豆ロケット第1，2，3段テレメ

置（発射管佑陳） 一嘗の点検及び打上げ初期のテレ，メー

タの受信

BS－2b射場チェックアウト装置 BS－2a．の射場における試験

系
（衛星試験棟）

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

ヒドラジン充填装置（H：LC） 衛星へのヒドラジン充填

（第3段衛星組立棟）

Nロケット灰工品回路試験装置 N一∬ロケット火工品回路の試験

（整備塔∴発射管制棟）、

X線検査装置
i非破壊試験棟）

AKM及び第3段モータのX線検査等
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第6’一1表（5／4）　種子島宇宙センターの主要設備』

分類 主要設備（設置場所，主な使用場所） 主要　機　能 備　　　考

精測レーダ設備（宇宙ケ丘，野木） ロケソトの追尾データの取得

電 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
（中之山，増田） 皿ロケット1，2，3段）の取得

（自動追尾可能）

波 コリメーション設備 地上電波設備のアンテナ装置等のコ

（上里，中割，増田） リメーション

保安用コマンド送信設備 ロケットの推力停止，破壊コマンド 飛行安全卓からの
系 （大崎，野木） の送信　　　　し 遠隔操作により運

用される

ドップラ周波数測定設備 人工衛星の追跡管制

衛星コマンド送信設備

衛星テレメータ受信設備

（増田追跡管制所）

第，3光学観測所観測設備　　　　ノ ロケットの飛行状況の記録（70％，
（門倉） 赤外線自動追尾式）及び飛行安全用

光 角度データの取得

’、

第4光学観測所観測設備 同　　上

学
（大崎）

飛行安全光学観測設備 ロケットの飛行状況の記録（35％，

系
（第1：飛行安全観測所） 手動追尾式）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） ロケット発射状況の記録

気象観測設備（大崎）　　　　　㌧ 80m気象塔を中心に設置されて於
り丁丁の地上気象状況を観測する。

気 几

．気象表示設備（指令管制棟） 観測された地上気象データの記録・－

象』
、
㌧ 表示

系 ：Lバンドレーダ設備（竹崎）幽　　　） エコーレーウィンの追尾，気象デー

タの取得

9
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第6－1表（4／4） 種子島宇宙センターの主要設備

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

気象衛星受画装置（指令三指1錬）
「気象醒（減点3号）」から“の雲画像受画

射場支援車両（大崎・竹崎） （南海漢土車同車’フオ）

水源給水施設

i大崎・竹崎・野木・増田）

射場内の用水の確保

発電施設（大崎・竹崎・1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（大崎） 液体燃料及び酸化剤の貯蔵

支
　
　
　
　
　
　
援
　
　
　
　
　
　
系

点二丁（大崎） 点火薬の保管

第1固体燃料庫（大崎） 固体ロケソト，AKM，・火工品の保管

第2固体燃料庫（大崎） 固体補助ロケット等の保管

中央倉庫（第1ロケ。ト組立棟）
ロケットの補用品及び設備の予備品の　　　　　　　　　　　、一部の保管，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保管琿（大崎） ロケット打上げに係るコンフィギニ

戟[シ。ン変更に伴うN－1ロヶ。

gあるいはN－Hロケット遊休AG
dの保管

観望倉（大崎） 取材

管
理
系

防災センター（竹崎）及び守衛所

i竹崎・大崎）

防災センターを中枢とする警備業務

安
全
系

海上監視設備 船舶の航行の監祝及び予測並びに航

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、種子島宇宙センターからの電波的可視範囲外に診けるロケッ

トの追尾・テレメータ受信・コマンド送億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ています。

　小笠原追跡所の主要整備を第6：一2表に示「します。

　　　　　　　　　　　第6－2表　小笠原追跡所の主要設備

小　笠　原　追　跡　所

主
要
機
能

（1）ロケット追尾及び飛行安全　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　し

i2）ロケジトテレメータデータの取得

分類 主「要．、設　備 主要　機　能　　　　ケ 備　　　　　考1

飛行安全設備 ロケットの飛行状況の把握とコマンド

乱M設備の遠隔操作
飛行安全卓，XYプロッ
^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 飛行安全計算，入レーブ計算

アンテナスレーブ

@　　　　　データ伝送装置

計算機の出力等によリアンテナを象レーブする．

－

指令電話 作業電話等
通
　
信
　
系

放送設備 拡声放送

NTT専用通信回線

@　　）

筑波宇宙センタ「及び種子島宇宙セン

^ーとの連絡データ伝送一
クリスマス島との連絡は

}波経由

小笠原精測レーダ マケットの追尾及び追尾データの取得

電
　
　
．
波
　
　
・
系

　　　　　　’、
鴻Pッ㌧テレメータ受信設備 ロケッ．ト（ひテレメータデータ（N一皿ロケヅト62、，＄段）の取得（自動追

�ﾂ能）

保安用ヲマンド送信設備 ロケット¢）推力停止，破壊コマンドの

乱M
飛行安全卓からQ遠隔操
?ﾉより運用される。

，コリメーション設備 アンテナ装置等のコリメーション

支援車両 、（給水車，パス等）支
援
系 発電施護 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，

列スマス瀕追回は三子島宇宙センタ汲び小笠原追跡所からの融的

弓欄酬㈱ける・ケ。ト、灯醒のテレメづデつの受信・投入旧離

定等を行うため『の設備が整備されています。

　列スマス移動追跡所の主要設備を第6－3表に示します・

第6一ろ表　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

主
要
機
能

（1）ロケットテレメータデータの取得

碍

分類 主要　設　備 主要　機能 備　　　　　考

時刻設備 標準時刻信号の発生

指
令
系

　　　　　　　■Aンテナスレーブ
@　　　　　データ伝送装置

スレーブデータ等によりアンテナをス

戟[ブする
、

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乳データ伝

浴@　　　　　　　　　　　　　、

種子島，小笠原との連絡

ﾍ筑波経由

電
　
　
波
　
　
系

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（自動追

�ﾉ旨）

鍔

コリメーシ。ン設備 ア汚ナ装置等のコリケシ’・ン

支
援
系

発電施設 場内の安定した電源の確保
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稿
．

犠
，

ス1　打上げ隊の組織

打
上
げ
実
施
責
任
者

Z　打上げの実施について

　放送衛星2号一b（BS－2b）を所定の軌道に投入し、衛星搭載機器の機能を

確認する打上げ段階及び初期段階までの業務を実施する打上げ隊の旧識は第7－

1表に示すと澄りです。

打
上
げ
責
任
者

第7－1表　放送衛星2号一：b（BS－2：b）打上げ隊組織

打上げ主任bP方

ロケ　ッ　ト主任

衛　　星　　主 任｛

射　　場　　主　任

　
　
　
係
比
比
露
出
比
比
露
出
面
面
係
　
係
，
　
係
係
係
　
種

　
　
　
技
工
機
電
火
設
機
電
推
計
電
推
　
中
増
野
大
野
宇
研

　　

@
［
十
［
［
」
ヒ
ェ
L
三
三
T
［

前
壷
班
　
　
班
　
，
　
　
班
班
班
　
班
班
虚
血
班
班
班
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析
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ド
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覧
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面
面
　
　
・
　
　
　
殼
飛
台
　
電
射
針
テ
通
コ
レ
能

第1ダウンレンジ班

第2ダウンレンジ班
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一
∴
口

追
跡
管
制
責
任
者

飛行安全主任 ﾑ3三論謬三三
三
三
三
三
三
三
係
係

理
全
四
戒

三
三
警
警
務
両
天
品

全
点
上
上

三
三
陸
海
三
六
会
物

「
■
｛
τ

　
班
　
　
旧
注
班
班
班

　
全

　
安
　
　
三
歳
設
外
報

　
場

　
射
　
　
総
会
施
渉
広

一
三主全安

．場射

国主務総

鯉技術主任一聯技術班一［難三冠

追跡管制主任
L進行管理担当

一管制班モ三濠繍

　　　　　　　　コマンド係

デー

ダウンレンジ中継班

NASA覇制三一［臓塾藩1篠係

　　　　　　増田追跡管制班
　　　　　　勝浦追跡管制塔
　　　　　　沖縄追跡管制班

管理一
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班
係
係

術
力
係

の

摩
三

三

稿
、

Z2　発射整備作業

BS－2bは、昭和60年11．月下旬に種子島宇宙センターに搬入し、射場搬入’

後試験及び受入れ検査等の後、12月26日から整備作業を回し・ます。一方、Nロ

ケット14号機（：F）は、11月29日から機体整備作業を行い、昭和61年2，月4

日からカウントダウン作業に入り、2，月8日に打げの予定です。

BS－2b／Nロケット14号機（F）の回外スケジュールを第7－2表示します。

）

、
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BS－2b／N14（E打上け主要スケジュール
［＝コ打上け三篠

囮打上け隊以外の作業

10月 11月　　　　　　　　　　　　　　　　　　　12月 1 2

23㌔q89（望も1㌔1毫71曲三三，働2象39、 12％5678雛1琶41鑑、触。2ち、鴨2茎、2繍q34567⑧9、。1並1量、曾61室81即詰，冤、臨31 12 R4 D678919、（釜1む1皇71b粥亀鶴938、 ・②345678q。（弛1皇41齢1襲2ち、甑、肱、

1
ト、　BS－2b打上け　　　　　，，　　　　塵

主要マイルストノ
’；

@3

　　　　　量　　　　　　　　　　　ユ旦　・筥　1」　　判
鴻磨Eト開ﾋ三冠　　　醗完了籠，完轡9打上け移行前回 2

打，上げ　　司

漁幽　会　　21 各省連　宇宙開発委員会

@　5　　　　　11

協力会｛

@G　13

犀

，　全段納入前審査　安全技術審査会1　　　　　　18　　，　　　　28

予備試験完了　審査
@　　　　　▽i8

保全完了確認審査　　　　　　　衛星搬入前審査会

@　　　　　　　　　　　　　　▽23

（鹿）（種）

最終確認審査

打上会議　　　　　　主任会議

@∀15　　　　　　▽29 射場搬入後試験三都▽

：職謄開始　・段V・轟馳　　　　　　　　　　　　14

　　　　　　　し@　　　　　　　　　　　　　　　1
d監検査　　　　　　　ロケノト分科会

衛星分科会

@　　3

打土手発足 ロケノト系作業開始
　　　　　　　　　　　　　発射リハーサル’DIGS受圧注油圧1鑑ライト3

@　　　　コネクタロ合

VOS
R1

機体搬入　　　　　　　　　　　　SSPS ノミュレーノヨン 総合点検
ロケノト系

年末年始保管処置
▽

（N－Hロケノト）

（2段又領点検） SOBアライメノト

リハーサル

Y－4

x－3

SOB受領点検　　SOB取付
3段アライメノト

衛星3段結合 Y－2

Y－1

9／3～保全作業（争点切替工事を含む） Y－0後　処　置
（設　　　備）

　　　　増田適合性試
@　　　験　　　　　ムKMヒドラノ
@能試験rバノテリリコーン充唄取付

衛星搬入 、射場搬入後試験 系統点検ンデ／ヨニンク重量測定 カウントダウン4処置
衛星系（BS－2b）

口
（AK：M）

AKM外観超音波X線リークAKM組立移動

HLC点検　ヒドラノノ充唄
　　　　　　　　　　　　　　　　HLC準備HLC保管（1） 　　　　　　HLC後処置HLC保管（2）

（設　三等） 嶋

）
ヒドラノノ分析

バノテリ充電
241レ・一カレ
@27フフイトノユミノソレrノテス　　　　　9

♪
調整試認 ▽レー／ヨノ

▽5 日・

�黹W寡雌
射場系（種子　島）

（小笠　原）

ゆレ『

L£ 予備試験

調整試験　58聾・胚一サル

調整試験5樽 蝿・リノ’一伽

（クリスマス）
13

eL伊 〔

一67一



爾

の

　　ス5’打上げ方式『

　　　　Nロケット14号機⑭は、放送衛星2号一b（BS－2b）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。ロケットはリフト

　　　オフ旧約3秒から約8秒の間に：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1ピッチプログラムにより姿勢を煩け、その三所

　　　定の飛行計画に従って太平洋を飛行じます。この間光学設備及びレニダ設備によ

　　　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

　　　回します。ロケットは搭載誘導機器からの誘導指令により、所定のパーキング三

三　　・道に乗り、その後赤道上空付近まで慣性飛行を続け、この慣性飛行中にトランス

　　　ファ軌道へ移るための姿勢変更を行います。赤道上空付近で第2段エンジンを再

　　　着火し、第2段・第3段分離後引き続いて第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、西経約144度、

　　　高度約233㎞において第3段から分離されます。

　　　　な診、トランスファ軌道上において分離された放送衛星2号一b（BS－2b）

　　　の追跡管制は第8章において示すところによります。

　　　　Nロケット14号機（F）のリフトオフから衛星分離までの飛行計画を第7－3表

　　　に、また、飛行経路及び地上局の運用計画を、それぞれ第7－1図及び7「4表

　　　に示します。

三
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第7－5表　Nロケット14号機（F）の飛行計画

　　　フェアリンク
　　　　　　　分離冒⑮・

第，段，診

固体補助⑧
　　　　　’ロケット
分離

第2購
　　　瑳

．／

　⑬～⑳

ぐ雲＿道
慣性飛行

　　／／『表／’
第2段燃焼（1回目）

／

回り段燃焼

肚げ^o
数字は打上げ後の飛行時間（秒）

　⑳
黛2購（2回目）

　　　　　　　第2段／』
　　　　　㍉
　　　　　　　第3段分離

　　　　　　　矯．㊧

スビンアツブ

　　　　　　　　　、＼

トランスファ軌道投入
　　　　　　　　　、

事　　　　　　　　　『象 発射後経過時間 距　・離 高　　度 慣性速度．

、分　　秒 ㎞ ㎞ 眺
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
　　　　　　　専S．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、 39 約　　1．5 約’　5、 約　0．6・

6．　　　　〃　　　3本点火 39
7．　　　　〃　1　3本燃焼終了r ∴1　　19 約　　ユ2』． 約、18． 約　09
8．　　　〃　　　9本分離 1　25
9，　ピッチプログラム終了・ ・4　28

10．メインエン：ジン燃焼停止 4　33 約　366 約101 約　4．9

11．バーニアエンジン燃焼停止 4　39
12．第1・2段分離i 4　41 約　401 約108 約　49
13．第2段点火 4　47
14．ピッチプログラム開始 4　　52

15．衛星フェアリング分離 5　00
16．ピッチプログラム終了 11　14
17．第2段燃焼停止　　　　・ 11　15 約2，534 約214 約　7．8

18．．慣性飛行時ピシチプログラム開始 12　30
19。　　　　　〃　　　　　終了』 14　10
20．慣性飛行時ヨープログラム開始 14　10
21。　　　　　〃　　　　　終了 15　00
22．第1回慣性飛行誘導開始 21　20．
23．　　　　　〃　　終了 22　20
24，第2段再着火 23　32 約7，808 約200 約　　7β

25．　　　〃・　燃焼停止 23　43 約7，890 約200 約　7．9

26．第2回慣性飛行誘導開始 23　48
27．　　　〃　　　　終了 24　38

L28，第3段スピンアップ
2
4
　
4
3
騨

29．第2・3段分離 24　45
30．第3段点火 25　23 約8，620 約199 約　79
31．第3段燃焼終了 26　07

約1 W，980 約202 約102
32．第3段・衛星分離． 27　23 約9，704 約233 　　　　　・�P0．2

33．第3段ヨーウェイト放出 27　25

一70・一
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第7－1図（2／2）　BS－2b／N14（F）飛行経路（鉛直面投影）
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第7－4表C2／ろ）　地上局の運用計画BS－2b／N14（：F）一実時間処理一
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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14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、以下に示すと回りです。

　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

　上げ隊の安全繊と灘を醜にします・安全組織は下表に示すと幼です・翻

　打上げ実施責任者の下に、射場安全主任ボ飛行安全主任をおき、射場安全主任

　は、ロケットの整備組立ての段階から・ケットの打上げの全期間を通じ、射場

　におげる安全に関する業務を総括します。また、飛行安全王任は、ロケッ

　　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

安全管理三

二点安全係

陸上警戒係

海上警戒係

劔

ダウンレンジ飛行安全班

7．4．2　沼ケットの整備、打上げ時の安全対策

　（1）警戒区域等の設定

　　　ロケットの整備組立期間に澄けるロケット等の貯蔵庫内保管時、固体ロケ

　　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

穐

秘

　げ整備時において、それらの保管及び作業場所の周辺には、安全の確保を徹

　潤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矯よう・協力を求め

　ることとして：埼ります。

　　打上げ当日に書いては、第7－2図に示すと澄り射場内馬射点中心半径

　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については、鹿児島県警察本部及び種子島警察署に

　　依頼し、とくに射場内の警戒に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　警戒区域内では、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6

（2）海上に澄けるロケット落下予想区域の設定

　　海上に澄けるロケット落下予想区域は、第7－3図に示すと重りとし、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。鹿児島海上保安部には当事業団から連絡員を派遣して緊密な

　連絡を行います。更に、海上について船舶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ごまた、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

　みとともに、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。
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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7－2図　打上げ当日の陸上警戒区域
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8．放送衛星2号一．b（阜S－2b）、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、軌道の決定と予報、姿勢の決定、軌道

　及び姿勢の制御並びに衛星り機能保持等のためのテレメトリ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。

　　放送鯉2号一b（以下rBS－2b」と呼ぶ）の追跡管制には次の三つの追騨

　制システムが用いられます。

（・）轄開発事業団（NASDA）の追跡管制システム @　　　　醐
　　　中央追跡管制所及び沖縄、増田、勝浦の各追跡管制所を用いて、運用します。

　（2）米国航空宇宙局（NASA）の追跡管制システ亭

　　　初期段階の初めには、米国航空宇宙局（NASA）の追跡管制シ．ステム

　　（DSN）の支援を受げて、追跡管制を実施します・

　（3）通信・放送衛星機構i（TS』CJ）及び日本放送協会（NHK：）の地璋局

　　　衛星搭載機器の機能確認の際に、協力を受けます。　　　　　　＿　∫

　　　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

　　　な献上言言の鎚跡管制淋テムの機八三は、如勘廠っています・

8．、．、縮開発事業団（甑SDAゆ追麗制シス・テム（第8「2図鎌）

　　（・）中央追回三所　　　　　　〕　　　　姻
　　　　中央追跡管制所は、筑波研究学園都市内の筑波宇宙センターに所在し、

　　　BSr2b打上げ用・〃ットの準げ支援及翻上げられたBS－2b耐

　　　する追跡及び管制の中枢的機関として次の役割を担っていますb

　　　　ア）BS－2bの追跡

　　　　　　距離及び距離変化率（RARR）方式による追跡データを、各追跡管制『

　　　　　所から受信し、電子計算機で軌道の決定及び予報のための計算を行硲ます・

　　　　イ）BS－2bの管制
　　　　　　BS－2bのテレメトリデータをリ÷ルタイムで監視し、電子計算機に

　　　　　よリテレメトリデー汐の処理、衛星動作状態の解析（姿勢を含む）及びコ
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第8－1表　BS－2b追跡管制のために使用する主な設備

　　　　　　　　局　名

蝸v設備

沖　縄

ﾇ跡ﾇ制所

増　田

ﾇ　跡
ﾇ制所

勝　浦
ﾇ　跡
ﾇ制所

NASAの

cSN局
備　　　　考

USBレンジング（トーン）方式による測距

fータ取得設備
○ ○ ○

アップリンク2．1GHz

_ウンリンク2．3GHz

追　　跡
USBドップラ方式に
謔驛fータ取得設備
iAKM点火時）

○ ○ ○ ダウンリンク2．3G：Hz

テレメータ
USBテレメータ受信
ﾝ備

○ ○ ○ ダウンリンク2．3GH：z
管
　
制

コマンド
USBコマンド送信設 ○ ○ ○ アップリンク2．1GH：z

備　　考

　　マンド計画の作成を行うとともに：、各追跡管制所に対して、コマンド送乍

　　の指令を行います。

　ウ）追跡管制システムの統括

　　　BS－2bの打上げ支援、及び追跡管制の業務を確実かつ効果的に実施

　　するため、中央追跡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操を行います。
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　｝
　エ）ロケッ’トの打上げ支援

　　　BS－2b打上げ用ロケットからの取得データ、及び飛行安全データ等

　　をクリスマス移動追跡所から中央追跡管制所の中継コンピュータを介して

　　種子島宇宙センター大崎指令管制棟（RGC）に伝送します・

（2）　増田追跡管制所

　　増田細管制所は・種子脚セ〃一舛所在し・BS一2bに対し追跡

　及び管制を行うほか、N－Hロケットに搭載されたBS－2bに対して打上

　げの前の電波テストを行います。

　　同所には、第8－1表に示す設備が設置されています。

一82一

働1回

忌

第8－2図　宇宙開発事業団の追跡管制システム配置図

d　Gl麟）
　　・　筑波宇宙センター

　　　　　　　　　　　　　ρ

　　　　　〃

　　　種子島宇宙センター

　　　　　発射点回田

　　　　　増購管制所入湯）

∂

＼＿三所G糊）

（3）沖縄追跡管制所

　　　沖縄追跡管制所には、BS－2bの追跡及び管制を行うために第8－1表

　　に示す設備が設置されています。

（4）勝浦追跡管制所

　　　勝浦追跡管制所は、第8－1表に示す通り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

　　米国航空宇三局（NASA）の追跡管制ジステム（DSN）は、’キャベラ局、
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レ
護
⊥
　
　
　
一

1・i1

一
B

　ゴールドスト．一ン局及びマ・ドリッド局の3’追跡局と、これらの局で取得した

　データを処理するジェット推進研究所（JPL）とで構成され、初期段階の

　前半に用いられます。（第8－3図参照）

8．1．3　通信・放送衛星機構i（TSOJ）及び日本放送協会（NHK：）の地三局

　　初期段階の後半において、衛星搭載機器の機能確認（モノパルス運用含む）

等のため通信・放送適応（TSGJ）ρ群三三Uセンタ汲び躰放

　送協会（NHK）の地球局の協力を受けます。（第：8－3図参照）

8．2追跡管制繍　　　　　　　　　　　禰
　　BS－2bの打上げ段階及び初期段階における追跡及び管制は、前7項に示す

打上げ隊の追跡管制部門に．より実施されますご

　　それ以降め定常田楽に傅ける運用は通儒．・放送衛星機構（TSGJ）に引継が

　れます。

　　なお三三三三いて宇三三事業団は・通信・三三簾（TSC」）

　の了解を得て衛星の開発等に必要な資料を得るための運用を行うことがあります。

8．5　追跡管制の実施

　　BS－2bの追跡及び管制は、・NrHロケ：ットうミBS－2bを分離するまでの

打上げ段階、アポジモータの点火を経てドリフ三道投入・三鞍勢捕捉瀞止

鯉髄鮪及び鯉総雛の灘翻等を行う初流離びにミ。シ・ンの翻

運用業務を行う定常業務からなり、各段階を通して追跡及び管制を行います。

　　な論、各段階に：澄ける昏地球局（各追跡管制所）の運用計画は第8－2表、第

　8－3表、第8－4表の通りでナσ又B．S－2bの追跡管制所からの可視時間帯

　は、第8・一5表に示す通り・ですd㌧
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地 追跡管制の段階 初　期 段　階

上
局
名 地上局設備

打上げ段階
クリティカル

t　ェ　ーズ
以　　　降

備　　　　　：考『

沖管 テレメータ ○ ○

縄制
U　S　B

コマン　ド ○ ○

追 測・　　距 ○ ○

跡所 ドップラー
○＊　臥

一 ・はAMF時
三管 テレメータ ○ ○ ○

田 コマン　ド ○ ○ ○制
四
追 U　S　B 測　　　距 ○ ○　　・

三所 層ドップラー ○ホ 一 ・AMF時
勝浦 U　S　B ドップラー ○＊ 一

’・AM：F時

D
テレメータ ○． △ NASA

S局 U　S　B コマン　ド ○　・ △ DSN局の機能は第8
N 測　　　距 ○， △ 一4表による

T・ テレメータ 一 ○
S
N
・
C
H

Kバンド コマン　ド 一
○幽 ミッション

JK 測　　　距 一 ○ チェックに使用する

局　　　　名 ・略　号 テレメトリ機能 コマンド機能 測　距　機　能． 備　　　考

キャンベラ

Sールドストーン

}ドリット

．CAN

fDS
lAD

○
○
○

ヒ○

宦

○
∫
○
○

　　　　　　　　　　　，　｝、　　　　　　　　．寸　　　　　　　一塀ご　　　　　、‘　　　臼　冒　　　　明　‘　u　　　艸　　伊　　「■w　幽　町ρ匹門忙　酌　　P巧

BS－2bの追跡管制所の運用計画第8一ろ表
　　　　　φ
運用する

運用しない

バックアップ運用

　　（オンコール）

●
　
　
O○

●
　
　
●△

国航空宇宙局（NASA）の追跡管制網
信・放送衛星機構

本放送協会

米
通
日

●
　
　
●
　
　
　
　
●
　
　
●
　
　
　
　
O
　
　
・

DSN
TSCJ
NHK

（注）

BS－2bで使用するNASA局と機能第8一’4町
鳶
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　　　　8．3．1　打上げ段階

　　　　　打上げ段階は打上げ当日の追跡及び管制システムの準備作業段階から、N－

　　　　　HロケットがBS－2bを分離するまでの段階からなって論り、この期間中に：

　　　　おげる衛星の追跡管制は行いません。

　　　　　なおこの期間中、中央追跡管制所に：旧いては、種子島宇宙センターから送ら

　　　　れてくる飛行状況をモニタするとともに、増田追跡管制所で取得した衛星のテ

　　　　　レメトリデータをモニタします。

　　　　8．3．2　初期段階

㊨　　二段階は、（・）トランスファ軌道フェ・一ズ、（2）ドリフト髄フェーズ（1）三軸

　　　　補捉、（3）ドリフト軌道フェーズ（皿）、（4）静止衛星軌道フェーズからなり、これら

　　　　の段階で静止凍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・

　　　　　　BS－2bの飛行計画は第8－6表に、又、地表面軌跡は第8－4図に示す

　　　　通りです。

　　　　（1）　トランスファ軌道フェーズ

　　　　　　　このフェーズは、BS－2bの追跡及び管制上最もクリティカルな作業が

　　　　　集中して回り、米国航空宇宙局（NASA）の追跡管制システム（DSN）

　　　　　　を含めた各追跡管制所からの追跡データをもとにドリフト軌道投入のためめ

　　　　　作業を行います。

　　　　　　1）BS－2bの追跡
穐　　　トランスフ・ア軌道投入後から第・アポジを含む周回では、甲内の各追跡

　　　　　　　管制所からは、可視範囲外となるため、NASAめD『SN局でlUSB

　　　　　　　の心心よ蹴道データの取得を行い’・J耳三道（6琴素）の決定．

　　　　　　　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、これに基づき軌道予報計算を行います。

　　　　　　　　さらに・第2アポ凋二藍駒肺データを収集レ環旧藩道決定及1

　　　　　　　び軌道予報計算を行います。

　　　　　　2）BS－2bの管制

　　　　　　　　沖縄・騨二二騨制所三面A，SAのDSN・局に趣て～騨il

　　　　　　　定デーダ（地平線検出器によるBS－2bの姿勢測定データをいう）及び
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L

　　　　　　第8－6表放送醒2号一b（BS脚2b）の翠石計『・

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　（LST＝0：00）

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　，ニー一．二＿ニー　トー」一一一一．一～～．～

　　　　　　　　　／／魯ミ玉璽身1晒鍾こズ∵揮

　　　　　　／・／磁三寸1＿．＼緊十四＼＼

　　　　　豊ll欝・肌帯LST「1α00）　摯騰胆）

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　繕（LS＿　
爵、＿蜘

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　「

番号 事　　　　　　象
発射後、
ﾆ過時間

追跡管制所等 備　　　　　　考

1 打上げ
’

2 2段／3段分離
3 （トランスフフ軌道投入） 26分 第3段燃焼終了

4 第3段・衛星分離 27分 DSN
5 姿勢決定テレメー雰データ送信開始 4時00分 DSN
6 粗姿勢制御 9時00分

DsN　　　　、 第2ペリジ前

7
‘
、
8

精姿勢制御1

ｸ姿勢制御2

乞0時20分

U8時40分

沖縄，．増田

ｫ縄，：増田，

第3ペリジ前

謔Vアポ撤藩瀞
9 アポジモータ点火（AM：F）1 69時4℃分 沖縄＝増臥勝浦 第7アポジ付近・

．10 地球指向姿勢制御， 84時30分 沖縄，増田

11 デスぜン開始’ 89時25分 沖縄，増田 60rpm→2　rpm

ユ2．1 直接地球捕捉 91時25分 沖縄，増田

122 最終デスピン開始 91時36分 沖縄，増田 3rp胆Q
12．3 太陽電池パネル展開開始 91時37分 沖縄，増田

13 太陽電池ベネル駆動開始 6与時12分 沖縄増田　　　　／｝

1’

S ヨー捕捉開始 96時00分 沖縄、増田

15 ホイル捕捉開始 97時10分 沖縄増田、・

16 三軸姿勢確立 沖縄増甲 AM：F後約．30時間

17 軌道制御 沖縄増田’

18 暫定的な静止衛墨軌道へ投入・ 約1ク月・ 沖縄，増田． 東経約1ユ7度へ投入

Q
》
　
0
｛
⊥
　
9
臼

塔：機機器の機能確認・

ﾃ止衛星軌道へ投入．

〆
暫
月
　
～

沖縄，増田

ｫ縄『、・＝増甲 ・東経　110度へ投入

21 塔載機器の機能確認 6ケ月 沖縄増田

790一
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　　ハウスキーピングデータ等（BS－2bの内部及び外部の温度データ、電

　　源電圧及び電流データ、各サラ’システム状態、動作状況データ等をいう）

　　をUSBテレメータで取得します。

　　　中央追跡管制所においては、各追跡管制所で取得したデータを収録、処

　　理及び解析を行い、BS－2b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、　DS：N局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等の指示、連絡を行います。

　　　な澄、トランスファ軌道投入姿勢からアポジモータ点火は、較正姿勢制

　　御、粗画制御、及び・一3回の骸勢制御雄て、第7遠地点付近く第爾

　　7アポジ付近）で実施されます。アポジモータ点火の際は沖縄、増田の両

　　追跡管制所に加えて勝浦追跡管制所に二六てもドップラデータの取得を行

　　います。．

（2）ドリフト軌道フェーズ（1）三軸捕捉

　　アポジモータ点火に引き続いて、地球指向姿勢制御・デスピン・パドル展

　開・ヨー捕捉・ホイール捕捉等の一連の三軸姿勢捕捉の作業が行われます。

　　中央追跡管制所においては、沖縄及び増田の各追跡管制所で聖得したデー

　タを集録、処理及び解析を行い、BS－2b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、沖縄又は増田の追跡管制所を通して、コ

　マンド信号を送出します。，この期間は約30時間を必要とします。（BS－

2bの三軸鰯捕促の各イベントの実施計画を第8ご7表に示す．）　　醗

（3）　ドリフト軌道フェーズ⑩

　　三軸麹捕捉された観を暫定的鱒止鯉軌道㈱に投入するための作業

　業が行われます。

　　㈱現在BS－2aが静止している東経110度にBS－2bを静止させる

　　　前に、中継器の初期機能確認を行うため暫定的に：静止させる軌道（東経

　　　約117度）をいいます。

　　沖縄又は、増田の両追跡管制所では測距等の追跡及び管制を行います。中

　央追跡管制所では、テレメトリデータを収録、処理旧び解析を行い、軌道上

　のBS－2bの状態ゐ監視友び軌道決定を行うとともに、．これらの結果に基

一92一

三

三

　，：∵づき、瀞止化の計画を作成し、姿勢の安定化やドリプトレートの三図等を行

　うために、沖縄又は増田の追跡管制所を通して、コマンド信号を送出します。

　之の作業は、．打上げ旧約30日以内を目途に実施されます。

r（4）静止衛星軌道フェーズ

　　BS－2b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たより、追跡及び管制を行うことによって、

　軌道保持、姿勢保持及び一部の搭載機器の機能確認を行います。

　　その後、BS－2『bを東経110度に移動し、軌道保持、姿勢保持及び搭

　載機器の機能確認を行います。　　　’

　　な澄、モノパルス運用及び衛星搭載機器に関する動作確認の際は通信・放

　送衛星機構及び『本放遷協会の協力を受けます・

串・3・3定常段階ン

　　定常、段階は、初期段階終了後（打上げ後啓～6ケ，月）から、BS－2bのミ

　ッションが終了するまでをいいます。

　1な鉛、定常運用時の追跡及び管制は、通信・放送衛星機構によって行われま

すが宇宙開発事業団は通信・放送衛星機構の了解を得て衛星開発のために必要

　な資料る取得するための運用業務を行うことがあります。

一93一

－
概

　
　
　
講



第8－7表　放送衛星2号一：b（BS－2：b）三軸捕捉の各イベントの実施計画

AMFからの
経過時刻（時）

AMF十17　　　19 21　　　　　23　　　　　25　　　　　27

麗地球指向姿勢制御

　トー一→姿勢決定

　　　　　　　國三三

　　　　　　　　　　　　量 圓デスピンエ／皿

　　留地球捕捉

　　§デスピン皿

　　冒パネル展開

　太陽電池パネル駆動開始國

　　　　　　　　　　ヨー捕捉鼠

　　　　　　　　　　　ホイール捕三
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1．・宇宙闘発事業団「予算の推移

塵． 麟

（単位：億円）
一

　　　　　　　、年、度
磨@項

44年度 45年度 46年度‘ 47三度 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 57年度 58年度 59年度 ．60年度 累　「計

人工衛星開発費
⑭、5．1

@　5．9 10．2
⑲17．6
@　4．1

　
i
5
．
6
L

⑭　38．4

@29．1
⑭361．3
@、76，6

⑭114．8
@193．4

㊨43．0
@225．5

⑭　87．9

@113β
⑳267．3

@耳1・6
⑱258．5

@1477
⑯329．1

@200．0
⑭126．8

@2832
⑭255．8
@301．7

⑭271．0

@314．5

⑭404．1

@368，2
⑭319．5

@368．8 2769．7

・ケ・㌧開発費
⑳34．0

@11．8

⑭12．5　53。1 鋤434　600 勧64．0　10L8
㊨119．2
@』120．8

⑯107．0
@166．7

⑬昌804
@147．4

⑭　96．7

@115．7
⑭289．6

@1832
⑫196．8

@301．4
⑭・瑠：1 噂塁留：1 一⑭286．6

@279．4
⑫289・0

@379．5
⑭260．5

@390，1

⑱270。2

@410．1
⑭384．9

@349．7 3，638．8

打　　上　ダーげ　　費
．0．5 1．0 1つ 1．4 L5・ 8．7

鋤149・8
A　67．9

⑰　77．8
@
1
2
3
．
6
・

⑭　・7．7

@1309
⑳　　3．3

@71．6 45．6 48．7 74．2 81．0 30．9 ga5 826．2

三子旧懐塩 ⑳10．5

@　7，1

⑫　3．2　18．8
⑭　『13，1　　9．2

⑳　60．0

@22．2
⑭55．4
@90．5

⑫　16。2

@107．6
⑮32．5
@45．5

㊨1 P5．0

@434
⑭46．8

@41．6

鰯1：1 ⑪　679
@98．3

⑭19。1
@75．3 36．3

⑱32・0
@29．9

⑭28．4
@42。7

⑭38．4
@．57．0

⑭35．5
@50．0 831．6

出
　
　
資
　
　
金
　
　
部
．
　
門

筑波宇宙センター
{　設1建　設　費

⑪　0．9

@　0．2

⑭　8．2　　4．3 ⑭13．7
@12．6

⑲　18．1

@17．4

⑫　15．4・　18．4

32．4

⑭　　1．3

@　3．8
⑭14，8
@　3．8

⑭　12．5

@255
㊥47．9

@413
⑭47ゑ
@．9L9

＠74．5
@55．7

⑳　11．0

@1正4．2 52．9
⑫　　L3

@12．7 12．9

⑭　3．4

@　9．7 509．7

追　跡．管　捌　費 ’　　0．5

⑭　2．5　　22

2．6 3．3

⑳　27．6

@12，9 40．6

⑲220・1

@98．7
⑭　23ユ

@147．8

⑭　15．1

@202．8
　
7
7
．
8
■

⑭　32・8@
5
8
．
3
■

⑭33．1
@121．6 79．0

⑱』7．0

@98．7
⑰　　7．9

@io3．0
⑭2α9
@73．5

⑪20．5
@76．7 1，200．0

地球観測情報処理費 0．5 0．5

⑲26．7
@　6．正 33！茎 19．5、

⑫28．2
@10．7

⑭　16．7

@18．4 33．1
⑪　7．2

@18．0
⑪　8．6

@19．0 25．6 184．8

一般管理運営肇等 2．8 5．8 6．3 11．2 11．1 22．2 @30．8 35．3 42．5

⑫　2．0

@499
⑭　　1．6

@54．2 57．2 60．3 与47 65．7 67．2 68．2 6554

計・
⑭・50．5

@2β8

⑲26．4　95，4 、⑭778
@　95．8

π⑳142ユ

@172．9

㊥266．0

@284．3
⑭484．5

@454．8
㊨598．9

@588．0
⑩270．4

@695．6
⑭486．3

@746．2

⑩568．6

@743．2
⑭5419
@799．2

⑫738．4

@847．1
㊨441．1

@919．5
㊨584，0
P．034フ

⑭576。3
P，027．7

⑪748．2
P，038．8

⑭763β
P，044．2 10β16．2

二三三一囎理三三 2．5 105 14．5 19．1 24．7 35．6 4．2．5 51．3 56．1 60．8
　F
U5．3 ．7L3 73．8 74．1 76．1 79．7 1765．3

合　　　　　　計　　　　　ゼ ⑭50．5

@31．3

⑪264　102．8
⑱77．8
@106．3

⑭142．1

@187．4

⑭256，0

@303．4
㊨484．5

@479．5
⑭598．9

@623．6
⑭270．4

@738ユ
⑲486．3
@797．5．

　568，6
M799．3

’⑭541，9

@860．0
⑲738．4

D912．4
⑭441，1

@990．8
⑪5840
P，108．5

⑱576。3
P，101．8

⑰748．2
P，114．9

⑭763．8
P，123．9 1L381．5

21三冠羅∵（騨金三

二．職員数の推移’

政’ {出資　金
iうち現物出資）

831，983，552，902

i　3，182，552，902）

民　間　出　資．金 39，600，000

合　　　　　　計 832，023，152，902

1亙．「

年’ @　度 4‘

S 45 46 47 48 49 50 51 152 5「

R 54 55 56 6
7

58 59 60

職員数（入） 15i 248 346 446
5』

Q7 619． 696 ラ51 793 830 β61 880 594 904 912 918 923

、
・
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4．我が・国の人層 H衛星一覧 （昭和58年12月現在）

衛星名
打上げ

N月日

衛星め
d　：量「

i㎏）

近地点高．旧

ｭ㎞）

遠地点

a@度@（㎞）

軌　道
X斜角

i度）

、周　　期
@　（分）

打上げ
鴻Pッ　ト

全長
im）

直径
im）

重量
it） 形式 備　　　　　　　　考

かおすみ 45，2．11、 24 345 ．5，147 31．1 145 L－4S－5r 16．52 0，735 9．40 4段 わが国の人工衛星

たん，せい 46．2．16 63 990 1，110 29．7 106 M－4S－2 23．6 1．4 43．8 4段 試験　衛星

しんせい 46，928 66 874 1，870 32．0 113 M－4Sr3 23．57 1．4 39．45 4段 第1号科学衛星

で　　ん．ぱ 47．8．19 ？5『 246 6，563 31．0 161． M－4S－4 23．70 1．41 43．50 4段 第2号科学衛星

たんせい2，号 49．2．16 56 289 3，230 31．2 122 ・M－3C－1 20．24 1．41 41．54 3段 試　験　衛星

．たいよ．う． ・50．2．24 86 254 3ρ74 31．6 120 M－3C－2 20．2 1．41 41．5 3段 第3号科学衛星

き∵　　　・ぐ ・50ゲ9・9、 82．5 ・⇔77』 L104 47．0 106 N1（F） 32．6 2．4 90．3 3段 技術試験衛星1型

う　　　　め 51．2．29 139 990 1，012 69．7 105 N2（F） 326 2．4 90．3 3段 電離層観測衛星

たんせ匝3号、 52．2∴19 ．12孚 790 3，810 66．0 136 M－3H－1 23．8 L41、 48．7 3段 試鹸衛星
き．ぐ2　号 52．2．23 1、30、 寵　　　止「 2S時間56分 N3（F） 32．6 24 90．3 3段 技術試験衛星H型

ひま．わ　り 52．7．14 315 静　　　　　止 23時間56分 ㌃瓠勧ト 35．36 2．44 132 3段 気　象　衛星

さ　　く　ら 52．12．15 340． 静　　　　　止 23時間56分 〃 3536 2．44 132　・ 3段 実験用通信衛星

きょっこう 53，2．4 126 555 3β36 65．0 133 ，M－3H－2 23．8 1．41　’ 48．7 3段「 第5号科学衛星

うめ』2　号 53．2．16 141 978 1，222　　694 105 N4（F） 32．6 24 90．3 3段 電離層観測衛星

ゆ　　　　り 53．4．8 355 静　　　　　止 23時間56分， ㌃銀碗ト 35．36 2．44 132 3段 実験用激送衛星

じきけん 53，9．16 90 250 31，500 30．0 、9時間10分 M－3H－3’ 23．8 1護1 4即 3段 第6号科学衛星

南　や・め 54．2．6 130 193 34，411 24．1 10暗間4分 N5（F） 32．6　、 2．4 90．3 3段 実験角静止通信衛星（静止に失敗〉

はく、ちょう・ 54．2．21 96 545　． 577 29．2 96 M－3C－4 20．24 U1 41！7 3康 第4号科学衛星

たんせい．4号 55．2．17 185 52’ P 606 1378． 96 M－3S－1． 23．8 1．41 49．5 3段 試．験衛犀・

あやめ2号 55．2．22 130 187 35，516 24．5 10時間26分 N6（F） 32．6 2．4 903‘ 3段 実験用静止通信衛早（静止に失脚

き　く　3　号 56．2．11 638 223 358多4 28．6 10時間鉛分 N7∫F） 35．4 24 134．7 3段 技術試験衛星W型

ひのと　り 『56．2，21 190、 577 643 31．4 1時間37分 M－3S－2 23．8 1．41 49．5 3段 第7号科学衛星

ひまわり2号 ．56．8．11’ 296 静　　　　　止 23時間56分 N8（F） 35．4 2．4． 134．7 3段 気象衛． H
き・く　4　号， 57．9．3 385 965 1，234 45 1時間47分 N9（F） 32β 2．4 903 3段 技術試験衛星皿型

さくら乞号一a・ 58．．2．4 347 静・　　　・止 23時間56分 N10（F） 35．4 24 134．7 3段 ・通信衛星2号一a・．

て　ん　、ま 58．2．20 ．220 490 570 31．8 95 M－3S－3 23．8 1．41 49．5 3段 第8号科学衛星

さくら2号一b 58．8．6 347 誇，　　　止 23時間56み N11（F） 35．4 2．4 134．7 3段 通信衛星2号一b

’翁、 働、

幽 幽

衛星各
・打上げ

N月日

q星の
F重1量．・「（㎏）

近
地
点
「
高
　
度
（
㎞
）

遠地点1
宦@　度
@（㎞）・

軌道傾斜角（度）一

周　　期
@（分）

打　上　げ
香@ケ　ッ　ト

全長
i
m
）
」

直径
im）、

　　．
d：量

it） 形式 備　　　　　　　考

ゆり2号」a 59．L23 350 静　　　　　止 23塒間56．分 N12（F） 3昏4 24 134．7 3段 旅送衛畢2号一・

お於そら ・59．2．14 210 ・35・1 ，1ゆβ5’ 75．0 99 M－3　S－4 23．8 141 49．5 3段 第9号科学衛星

ひまわり3号 59．8．3 303 静　　　　　止 23時間56分 　　　．m13（F） 35．4 2．4 134．7 3段 静止気象衛星3号

さ．き　がけ 60．1．8 138 雌2192万4千 1億5139万5千
1，4き9 318．8日 M－3S∬一1 ．27．8 1．41 62 3段 試験惑星探査機．

ずいせい 60．＆19 140
1億50万‘ 1億5142万 0，888 280　日 M－3S∬一2 27．8 1．41 62．2 3段 第10号科学衛星

※さぎがけ及びすいせいの場合，惑星探査機のため近地点高度は近日点高度に，遠地点高度は遠日点高度になります。

」
⑩
㊤
．
1

ヨ惑三遍・嚇「←’一吋．練一一一一一rr



5．国別，種類別人工衛星打上げ数
（1985年8月31日現在）

一
〇
〇

　　国別
嵭ﾞ

米 ソ連1 日本 ESA／
dSRO

仏 独 ．仏．独 英 伊 蘭 スペ

Cン
加 NATO 豪 中国 印

インド

lシア
メキ

Vコ

ブラ

Wル
アラブ

剥
チェコ 合　　計

技術開発衛星 577 9 2一

6
②

1
（
1
）

．2

i1）
15 3

2542
1744 （40）

科　学　衛　星 129 9　’ 12
i12） 　5i1）②

＊7

i6）

8
（
8
）

4
（
4
）

1
（
1
）

1
（
1
）

4
（
4
）

1
（
1
）

1
①

1
①

⑥

月　探　査　機 30 29 59

惑星探査機
19 27 2 1 49

有人宇宙船・ 49 58 107

通　信　衛　星 140
k5〕

157 7
（
2
）

5
（
1
）

2
〔
2
〕

1
〔
1
〕

2
（
2
）

4
（
4
）

1
（
1
）

一
10

i10）

6’

i6）

2
（
2
）

1 　3
i2）〔1〕

4
（
4
）

1
（
1
）

1
（
1
）

2
（
1
）
〔
1
〕

　349
i37）〔10〕

気　象　衛　星 49 49 3
（
1
）

2
（
1
）

2
（
1
）

105
i3）

航・行　衛　星 34 34
（航空・海事）

測、地　衛　星 15 4 19

地球観測衛星
8

2
②

10

A
そ　　の　　他

・7・ 2ク 　21 36

合　　　計㌧
1057

D〔5〕
．2091 ．32

i3）
22

i14）
19
i2）

k2〕

＊9‘

i7）
k1〕

2
（
2
）

14
i13）

5
（
5
）

1
（
1
）

1
（
1
）

14
i14）

6
（
6
）

3
（
3
）

16 9
（
2
）
〔
1
〕

4
（
4
）

1
．
（
1
）

．　1

k1〕

2
（
1
）
〔
1
〕

1 3310
i79）
k10〕

④ ⑧ ① ⑧

ノ

注：（1）　（　）内め数字は，米国以外の国が米国のロケットによ、，り打ち上げた数

　　（2）　〔　〕内の数字は，ES、A以外の国がESAのロケットにより打ち上げた数
　　（3）○内の数字は，ソ連以外の国がソ連のロケットにより打ち上げた数

　　（4）＊ドイツの人工衛星のうち1個は，シランスのロケットにより打ち上げ

　　　　　　　　　　　　　　　へ　　（5）ソ連のコスモス衛星米国のミッシ。ン不明の衛星は，技術開発衛星として分類

　　（6）インテルサットの通信衛星（32個）は，釆国の通信衛星として分類

働
・．働

三 男

6．静止衛星打上げ個数（静止化に成功したもののみ）．

1985年8月31日現在

δ
一
，

．2

ρ

国　　　名
内 訳

・（機関名）
打上け個数

通信（放送） 気　　象 技術開発 科　　学 その他
備

米　　　　　国 138 114 8 12
～

4

ソ　　　　　連 44 41（15） 3．

日　　　　本 9 5（2） 3 ユ

E　　S　　．A 8 5 2
．

1

仏　　／．　独 』2 2

英　　　　　国 2 2

イ　タ　リ　ア 1 1
，

カ　　　ナ　　　ダ 10 10（1）

N　A　T．0 6 6
7

中　　　　　国 1 1

イ　　，ン　　　ド 3 3

インドネシア 3 3

フ　　ラ　　ン　ス 2 2
アラブ諸国連合 r

2

2．

ブ　ラ　ジ　ル 1 1
ぐ，

メ　　キ　　シ　　コ “　　　　1’ 1　・ 6

オーヌトラリア 1 1

合　　　計 「234 を100（18） 13 16 1
こ：4

出典　　1957ん1979年
忌　　　　　　　　以降

TRW　Space　Pog
NASA　Sat611ite　Situation、Report，

Spacewarn　Bulletin
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痔

　　　　　　　　　　　　　．ス　衛星放送システみ

（・）纏放送システムは・放送鯉を宇宙の中継放送局とする放送痢ム

　その特徴は

　　　これまで放送サービ鼠が行われていない離島への放送サービスができる6
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　∫
　　　全国各地の難i視聴地域の解消ができる。

　　　全国一円に同品質の放送品質で放送サービスできる。

　などです。

（2）BS：一2は・未だテレビジ・ン放送サービスが行われ樋い小鞭綿南醗

　北両大東島を含め・全国各地の難視地域の解消及び大都市地：域で問題となって！（

　るゴースト等の都市難視解消に有効な手段として使われるとともに将来のニュー

　メディアとして多様化する放送サービスの開発に役立ちます。

⑧解が東経…度の静止醒髄に乗った後BS－2は’ぽず同志購業

　団による各種の機能チェックを受けます。その後、衛星の管理に関じては通信・

　放送衛星機構（TSGJ）が行いザ利用に関してはNHKが2チ卍ンネル：のカ1毫

　「テレビジョン放送に使います。　　　　　　　』．　　　　、　ヅ

＝102・一

）

％三

三

働

BS－2　放送衛星システみ構成図・

BS－2a

（本機）

（テレビジョン）

，．〃ρ

　　　　　　　ゑ冷、¶

熱．／善
　　　　　姻

　BS－2b
（軌道上予備機）

9塗ゼ

／飛・

　　　　　ビル共同受偲

　　r｛rf蓼

個別受偲9等≒㍉P

　・二≧鳳ミ

リ躍露冒．三三囲
い：ら・罫｛調『
｛♪

Q一　　CAτV

運用管諭局（TSCJ）

（コマンドノテレメトリ／測距）

美ヨ跡管制局（NASDA）

（コマンド／テレメトリ1測距）

一103一

／’・　・三・

〆癬U

離臨再送儲

｛

⊂

一般家庭受偲者
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注137dB、28dB夫々送信アンテナの利得を示す。
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翻 働

轡

（1）既打上げのもの

8，世界各国における放送衛星

国　　　　名 衛　星　名 打上年月
周　波　数
iGHz帯）

チャンネル数
i1衛星あたり）

　送信電力
iワット／チャンネル）

実験／実用 備　　　　　　考

ア　メ　リ　カ ATS－6 1974．　5 0，8／2．6 1／2 80／20 実　　験 1979，6『実験終了

カ　　　ナ　　　ダ． CTS 1976．　1 12 1 200 実　　験 1豊79・11実験終了

ソ　　　　　連 EKRAN 1976．10
0！7　　「 1 200 実　　用一・・ 共同受信

日　　　　　本 ゆり（BS） 1978．　4 12 2 100 　　　　誉ﾀ　　験［ 1981．1　実験終了

E　　S　　A OTS－2 1978，　5 12 6 20 実　　験
実験継緕中　　　、～

カ　　　ナ　　　ダ ANIK－B 1978．12 12 4（6） 20 実　　験 〃

〃 ANIK－C 1982．11 12 2（16） 15 準実用／実用 実用58末予定

イ　　ン　　　ド INSATr1B 1983．　8 2．6 2
　
も

50 実　　用 共同受信

日　　　　　本 BS－2a 1984．　1 12 2 100 実　　用 BS－2b　1986．2個別受信

アラブ連合 ARABSAT－1B 1985、　6 2．6 1 50 実　　用 共同受信

オーストラリア AUSSAT－1 1985．　8 12 4 30　　． 実　　用 共同受信

（2）計画中のもの

国　　　　名 衛　星　名 打上年月 周　波数
iGHz帯）

チャンネル数
i1衛星あたり）

送信電力
iワッレケヤンネ’レ） 準実用／実用 備　　　　　　考　　　　　　　「

西　ド　イ　ツ TV－SAT 1986． 12 3 230／260 準実用 5ch実装

フ　　ラ　　ン　ス TDF－1 1986． 12 3　’ 230／260 準実用
5ch実装　　　　，

ア　メ　リ　カ STC－DBS 1986．10 12 3 200 実　　用 個別受信

〃 RCA－DBS、 1987． 12 6 230 実　　用 個別受信

E　　S　　A Olympu　s、 1987． 12 2 230 準実用／実験
イタリや向／ヨーロッパ向（方向可変）

　　　　’Xウェーアン TELE－X 1987． 12 3 230． 実　　用 個別受信

ルクセンブルグ 12 再6 45W 実　　用 個別受信

ア　メ　リ　カ USSB 1988．6 12 6 230 実　　用 個別受信

〃 DBSC 1988・ 12 4 200 実　　用 個別受信

〃 DVS 1988． 12 6 100 ．実　　用 個別受信

日　　　　本 BS－3 1990． 12 3 120 実　　用 個別受信

注　1．複数個打上げられた衛星の打上隼月については最初のものだけを示した。

　　2，中国等に診いても衛星の打上げが検討されています。
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