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H一・1ロケット（2段式ウ試験機1号機打上げ及：び追跡管制計画書

t幽 T　　要

　1．1緒言　　　　一・一、P．．こ1．
　　縮開発事細は，昭和．6、年8．・・9醐にH－1。湯川2段式）

　試験機・号機（以下，rH－1・ケッ面F非詳1という．）を抽上げ，性

　能確認用ペイ‘ロみドの軌道投入，コ並びに軌道投入後の追跡管制を行う。

　　：駈この計画書は，性能確認用ペイ百一ドを搭載したH－1ロケヅトT：畔1

　の打≠げ計画と，性能確認用ペイロードの追跡管制計画とか、らなる。

　　H＝1ログット丁畔1の打上げ番号はH一’1．ロケット1号機：F（H：15F）

　である・

　　　論士F欺丁・・由ighl嘩南るρ

1・2打上ザ及び璋騨制三二関，

　　　宇宙開発事業団

　　　　理事長　　大　澤　弘　之

　　　　　東京都港区浜松吋2丁巨4番1．号層

　　　　　世界貿易センタービル．

1．3　打上げ実施責任者

　　宇宙開発事業団

　　　・副理事長　・園『山　重　道

・1L　4　H－1ロケット及び性能確認用ペイロード・、

　1．4．1　H：一1ロケット

　　「H－1ロケットは昭和6・0年代における人工衛星の打上げに対処する

　．ため，重量約5．50Kgの鹸止衛星を打上げる能力を有する3段式のロケ

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　（ニ　　　　　　　　　　　　　　一1一

“
難
簾

，潔＿



　ットであり，新規開発項目としては，液化酸素／液化水素を用いた第2

段推進系，慣性誘導制御三等があげられる。

　今回打ち上げるT：F十1は，ロケットの機能性能の確認及び性能確認用

ペイロードの打上げを目的とした2段式ロケットである。

1．4．2　性能確認用ペイロード

　　H－1ロケットに搭載する性能確認用ペイロードは次の通りである。
　　　　　　　　　　　　苦2
　1）・測地実験機能部（：EG：P）

　　　　　　　　　　　　　　軒3
　2）アマチュア衛星（JAS－1；　日本アマチュア無線連盟製作‘）

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　於4
　3）磁気軸受フライホイール実験装置（MB：FWザ航空宇宙技術研究所

　　製作・）搭載の構体ペイロード部

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　苦5
　　なお，測地実験機能部は，軌道投入後測地実験衛星（EGS）と呼ぶ。

2
　
3
　
」
4
　
5

＊
＊
＊
＊

EGPとは・恥？「i甲・nta1　Geodet岡ayloadの略である・

JAS－1とは，　Japan　Amateur　Satellite71・の略である・

MBFWとは・Magn・ti 秩@P・a「陣F1γWhee実鰹である・

EGSとは，　Experimentaf　Geodetic　Satelliteの略である。

1．5　打上げ隊の組織

　　H－1ロケットTF非1を打上げ，性能確認用ペイ’ロードを所定の軌道に

投入し，測地実験機能部の初期軌道の決定，機能確認及び磁気軸受フライ

ホイール実験装置の実験データ取得までの業務をH－1ロケット（2段式）

試験機1号機打上げ隊により実施する。

　打上げ隊の組織を第1衆に示す。

　　な診，性能確認用ペイロードに含ま回るアマチュア衛星及び磁気軸受フ

　ライホイール実験装置の作業者（日本アマチュア無線連盟及び航空宇宙技

術研究所の関係者）については，打上げ隊ロ、ケット班ペイロード係に配置

する。

　　またジ磁気軸受フライホイール実験装置の追跡管制のため．に，航空宇宙

・技術研究所の関係者をづ貌F一・ド管制班及び増田追跡管制班に配置する。
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1．6　打上げ及び追跡管制施設　　　　　　　　　　　　　ゴ圃…・

　　打上げ及び追跡管制に使用する宇宙開発事業団及び支援を受ける関係機

　関の施設の配置を第1図に示す。

　　　　　　　　　第1図

⊂＝⊃・宇宙醗事業団の施設

［＝＝コ：その他の施設
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2．打上げ計画

2．1　打上げ日時及び打上げ期間

機　　　種 打上げ日 打上げ予備日 打上げ時間帯 海面落下時間帯

苦6 固体補助・勾ト

H－1ロケット
8月2日仕） 5『：30

5：30～7：06　　’

8月1日（金） ～ ～ 第1段及び
T：F非1 9月14日（日） 7：00 衛星フェアリング

5：42～7：22

甚6　8月20日～26日及び9月6日～14日の期間は，宇宙科学研究所が打上げ

　　を行わない日に，打上げを行う。

2．’2　打上げ場所

　　　宇宙開発事業団種子島宇宙センター

　　　　鹿児島県熊毛郡南種子町大字茎永

2．3　ロケットの機種及び機数

　　　H二1ロケ・ット、（2段式）試験機1号機

　　　（性能確認用ペイロードを含む）

2．4　打上げの厨的

1機

H－1ロケラトT：畔1の打上げの目的は以下の通りである。

1）H－1ロケットC2段式）とその射場ジステムとの機能を確認する。

2）H：』1ロケット（2段式）の機能性能を確認する。

　a）第2段液化酸素／液化水素推進系の機能性能の確認（再着火機能の

　　　確認を含む）

　b）慣性誘導系の機能性能の確認

・）性能翻用ペイ　ドによ姐一1ログット（．2開！の継げ茸『

　　　力の確認及び打上げ環境条件の取得

』6一

、㊥

3）性能確認用ペイロードを中高度円軌道（高度約1，500回忌，軌道傾斜角

約5Q度）に投入するこどを目標とする。

4）測地実験機能部及びアマチュア衛星を搭載，分離することにより複数

衛星打上げに関する基礎実験を実施する。

2．5　打上げの方法』

　　性能確認用ペイロードを搭載したH－1・ケットは，’種子島宇宙センター

　大崎射場H－1射点から垂直に発射される。

　層ロケットは，初期方位角127度の方向に向けた後，第2表に示す所定の

飛行霊徳に従？て飛行する・～『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，ゴケットの飛行状態及び動作状態を監

　滅する。

　　ロケソトは第2段エンジンの第1回目燃焼により軌道傾斜角約48．5度，1

　近地点高度約271km，遠地点高度約1，511kmの遷移軌道に投入され

　た後，2，660秒間慣性飛行を行う。その間に，第2段エンジシの第2

　三月燃焼のための姿勢変更を行った後・遷i移軌道導地点に於いて第2回目

燃焼を行い軌道傾斜角約56度，高度約1，500kmの円軌道に投入される。そ、

　の後，・姿勢変更を行い，リフトオフ後3，561秒に南緯約27度，西経約59

度に於いて違乱実験機能部を捧道面に垂直な姿勢で介離しジ姿勢変更の｛後

　リフトオフ後3，727秒に南緯約20度，西経約53度でナ受チュア衛星を『

　測地実験：機能部を分離した方向に垂直な姿勢で分離する。更に∫その後：構

体ペイロード部／第2段艮ケラトを局所水平百に対す．る鉛直イゆた融の姿〕

勢四一行い・リフトオフ後亀842秒に南舗・7度酒旧約5瞳晦：

恥て局所水平面に対し三三とレ，一リフトオフ後4，184秒まで姿勢を帰所水

平面に対しほぼ鉛直になるよう姿勢制御を行う℃，

一7一
⊂
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2．6　関係機関への通報

　　ロケット打上げの実施，打上げ日の変更等に関する関係機関への通報は，

　次の要領により実施する。

　（1）H－1ロケットT：F十1打上げの実施，・打上げ日の変東等にういては，

　　涼則として打上げ日の前々日15時までに決定し，別に定める通報先関

　　係機関に速やかに通報する。　　　　　∫　　「

　　　な澄，・新東京空港事務所保安部並びに，東京，福岡及び那覇の各航空

　　交通管制部には打上げ時刻の2時間前及び30分前にも通報する。

　（2）打上げを実施する旨通報した場合であっても，当日になって天候その

　　他⑱理由により打上げを行わないことがあるbこの場合には，速やかに

　　打上げを行わないこと及び打上げ日を変更する旨を通報する。

　（3）上記に係る通報は，電話又は電報によって行うほか，船舶，航空機に

　　対する周知は，下記により行う。

　　ア．一般航行船舶に対しては，海上保安庁の水路通報・無線航行警報及

　　　び共同通信の船舶放送等による。』

　　イ．漁船に対しては，漁業無線局からの無線通信のほか，NHK鹿児島

　　　・宮崎，南日本放送，宮崎放送，大分放送各局のラジオ放送及び共同

　　　通信の船舶放送による。

　　ウ．’航空機に対しては，運輸省航空局からのノ」タムによる。．

　　エドー般に対しては，NH：K鹿児島．・宮崎の各放送局等のテレビ及びラ

　　　ジオ放送並びに南日本放送，宮崎放送，大分放送各局のラジオ放送に

　　　よる6

　（4｝第1段及び衛星フェアリングの落下予想区域は，第2図に示す通りで

　　あるが；この区域砿，国際民間航空条約により，米国が航空交通業務の

　　責任を持づ区域を含むため，政府機関を通して，米国に対し必要な情報

　　を提供する。　　　　　　　　・．・∵．
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行計画飛第2表

⑳第2段再着火

＼
円軌道投入

＼
櫓腰分離

　　気⑭JAS－1分離

慣性飛行

楕円軌道

⑳～㊧姿勢変更

攣
嚥
鉛

⑱第2段局所
　鉛直化

円軌道を周回する。

　ダ離第，早鐘回目）地表

⑬第・蛯P∠段燃焼
①リフトオ〉賊・

爾

事．　　　　　　象
発射後経過時間

@時　分　秒
距　離

@km
高　度

@㎞
慣性速度

@km／s

①　リフトオフ 00 0 0 約　0．4

②ロールプログラム開始 03
③ローノレプログラム終了 08
④ロール／ピッチ／ヨープログラム開始 08
⑤固体補助ロケ繋ト6本燃焼終了 39 約　　0．8 約　　　5 約　0．5

⑥固体補助ロケット3本点火 40
⑦固体補助ロケット3本燃焼終了 1　19 約　　　8 約　　18 約　0．8

⑧固体補助ロケット9本分離 1　28
⑨・一ル／ヨープログラム終了 1　31
⑩、ピッチプログラム終了　　　　『 4　18
⑪メインエンジン燃焼停止 4　30 約　301 約　　111 約　4．0

⑫バーニアエンジン燃焼停止、 4　36
⑬第1／2段分離 4　38 約’329 約　119 約　4．0

⑭第2段点火 4　42
⑮衛星フェアリング分離 4　54 約　387“ 約　134 約　4．0

⑯　ロール／ヨープログラム開始 5　00
⑰ロール／ヨープログラ，ム終了・ 5　5α 、・

⑱　ピッチプログラム開始 5　50
⑲ピッチプログラム終了 10　08
⑳第2段燃焼停止 10　14丁 約1，992 約　342 約　8．0

⑳慣性飛行時ピッチプログラム開始、 10　46
⑳慣性飛行時ピッチプログラム終了 13　16
㊧慣性飛行時ヨープログラム開始 13　16
⑳慣性飛行時ヨープログラム終了 14　16
㊧慣性飛行時ロールプログラム開始 14　16
㊧㌦慣性飛行時ロールプログラム終了 14　46
⑳第2段再着火 54　33 約17，831 約1，508 約　6．8

⑱第2段再着火燃焼停止 54　54 約17，930 約1，507 約　7．1

㊧圏慣性飛行時ロール／ピッチプログラム開始 55　44
⑳慣性飛行時ロール／ピッチプログうみ終了． 57　14
⑳　EGP分離 59　21 約18，955 約1，505 約　7．1

⑫慣性飛行時ヨープログラム開始 1　00　27
⑬慣性飛行時ヨープログラム終了 1　01　17
⑭JAS－1分離 1　02　07 約21，161 約1，503 約　7．1

⑳実験装置スタート 1　02　08
鐙慣性飛行時ロール／ピッチラ．ログラム開始 1　02　47
⑰慣性飛行時ロール／ピッチプログラム終了 1　04　02
⑳第2段局所鉛直化　　　　　　　・ 1　04亨02 約21，563 約1，502 約　7．1

⑲第2段制御機能停止 1　09　44
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2．7　安全確保

　　HrI直ケットは，．：NrHロケットより規模，性能が向上し，特に第2

　段ロケットには液化酸素／液化水素推進薬を使用し，またH－1ロケット

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ノ　T：F十1では従来と異った飛行経路をとること等に対応して地上安全及び飛

　行安全の見直しを行って安全確保を図る。

　（1）打上げに係る作業の安全については，打上げに関連する法令のほか，

　　別に定める射圏安全管理規定，危険物及び重要施設設備の取扱いに関す

②るT懇談ζ二二諜1臨かじめ。ケ。謹、

　　げ計画の周知を図り，警戒区域に立入らないよう協力を求詣る。

　（3）船舶及び航空機の航行に対する安全確保のため，あらかじめ第2図に

　　示すH－1ロケットTF≠1の各州落下予想区域に係る情報が回せられる

　　よう関係機関に下記のと澄り依頼する。

　　プ．船舶の航行安全

　　　　ロクット打上げに係る情報を事前に海上保安庁水路部に通報し，船

　　　舶に対する周知方を依頼する。

　・イ．・航空機の航行安全

　　　　航空法第99条の2及びこれに関連する規定に基づき，ロケットの

　　　打上げに係る龍を事前帰省大阪航空局油島空振一三

　　　するとともに，打上げ直前まで，打上げ時却の変更等について情報ぜ

　　　通報する。

　（4）打上げに係る警戒については，次の要領により実施する。

　　ア．肩上の警戒

　　　　射場及び射場周辺の警戒については，事業団に旧いて警戒鼻を配置

　　　、し，．巡回等必要な措置を講ずるとともに，鹿児島県警察本部及び面子

　　　島警察署に’協力を依頼する。

　　　、⑦　打上げ当日

　　　　　打上げ当日に澄ける陸上警戒区域は第3図に示すとおりとし，当

一10一

働

魯

　　該区域には一般め人が立ち入らないよう協力を求める。　’

σ）打上げ当日以外

　　　危険物等の取扱場所の周辺には，関係者以外立ち入らないよう必

　　要な処置を講ずる。

イ．海上の警戒

　　打上げ当日の海上警戒区域は第2図に示すと回りとし，当該区域に，

　ついては，事業団に旧いて海上監視レーダによ為監視等必要な措置を、

講ずると紬に・第＋菅区海麻安本部・塵児島海上保安部及び三見

　島県と緊密に連絡し，海上の警戒について協力を依頼する。層

ウ．．射場上空の警戒

　　射場上空の航空機の航行安全については，大阪航空局鹿児島空港事

噛務所及び大阪航空局種：子島空港出張所に緊密な連絡を行うとと亀に所

　要の措置が講ぜられるよう協力を依頼する。

エ．飛行安全

　　H一．1ロケットTF十1の飛行安全については，種子島宇宙センタ，一

　及び小笠原追跡所に疹いて取得されたロケットの飛行状態に基づき，

　必要がある場合には安全を図るため所要の措置を講ずる。
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第2図，固体補助pケット，第1段及び衛星フェアリンクの

　　　　落下予想区域
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第ろ図　打上げ当日の陸上警戒区域
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2，8　ロケットの主要諸元

　　H－1ロケットT：F十1の主要諸元及び形状を第3表及び第4図に示す。

　　　第5表　H－1ロケット（2段式）試験機1号機の主要諸元

全　　　　　　　　　　　　　　　　　　段

全　　　長（m） 40．30

外　　　径（m） 2．49

全備重量（t） 138．7　（ペイロ」ド部を含む）

誘　導　方　式 慣　性　誘　導　方式

各　　　　　　　　　　　　　　　　　　段

第　1段
固　　助ロケット

第　2　段 ペイロード部
衛　　　星
tェアリング

全　　　長（ゆ 22．44 7．25 10．32 5．31 7．91

外　　　径（m） 2．44 0．79 2．49 （鹸櫨径） 2．44

晶晶重量（t） 858　㊧1 40．3（9回分）「 10．7 1．3 0．6

推薬重量（t） 81．4 33．7（9：本分） 8．7

平均推力（t）

メイン
ｴン㊧2バーニアエンジン　　0．9一・㊧2・ 1350（6本分）

@　㊧を
@　㊧4

L　　10．5

@　　㊧31

燃焼時間（s）

メインエンジン

@270oーニアエンジン

@276『

．39　， 352，
@・㊥5

推進薬種類 液化酸素／RJ－1

ポリブタジエン系コンポジット

@固体推進薬
液化酸素／液化水素

推進薬供給方式 ターボポンプ ターボポンプ　，

比推　力（s）

メインエンジン
@253　㊧2バーニアエンジン

@209　㊧2

235
@㊥2

447，・

@㊧3』，

姿
勢
制
御

ピッチ・

@　ヨー
ジンバル

（推力飛行中）・

@ジンバル　．
i慣性飛行中）　ガスジェット

rへ｝ρ

ロ　　　一　　ノレ バーニプエンジン ガスジェヅ『ト．9

搭載電子装置

1）テレメータ送信器

@290MEz帯
@PCM－PM
Q）指令破壊受信器

@2．6GH：z帯
@トーン変調

1）レーダトランスポγダ

@5GHz帯2台
Q）テレメータ送信器

@2．2G：Hz帯

@PCM－PM
R）指令破壊受信器

@2．6GHz帯2台
@トーン変調

1）テレメータ

@　　送信器
@290MH：z帯

@PAM二FM
@－PM

㊥1：アダプタセクシ・ンを含む。幽曾2：海面上。　㊧3：真空中。

㊧4：リフトナフ時は6本のみ点火し

㊧5：再着火燃焼を含む。

6本の燃焼終了後残り3本に点火する。
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2・9．性能確認弔ペイロードの主要諸元

　　H－1ロケッドT：畔1に搭載する性能確認用ペイロードの主要諸元及び

形状を第4表及び第5図に示す。

　　　　　　第4表　性能確認用ペイロードの主要諸元

　1）測地実験機能部（EGP）

項　　　目 諸　　　　　　　　　　　　　　　二

目　　　的

・国内測地三角網の規正

E離島位地の決定

E日本測地原点の確立

形　　　状

直往2．15m㌔の球に内揖する多面体

ｾ　面　　　：318枚
戟[ザ反射体：120組（キューブコーナリフレクタ1，436個）’

重　　　量． 約685kg

姿勢安定法
スピン安定方式（スピン回転数　約40rpm；

@　　　　　　スピン軸　　赤道面に垂直）’

軌　　　道 中高度円軌道（高度約1，50Qkm2軌道傾斜角約50摩）

鏡面　特　性

i太陽光反射特性）

反射率　　85％以上．

ﾈ　　　率　　　8．4～9．Om　』

ﾞ　　料　　アルミニウム　　　　　’

Pく回数　　　2回／秒

ｾるさ　　2～4等星、

レーザ反射体特性

iキューブコーナ

潟tレクタ特性）’

寸　法（㎜）

@　　　8．5　　　　　材、．．料　　熔融石英42実3α38　平面精度弓長／・・。　／　＼　　　　　　　　　　　　（1波長＝6328A）　　　　54。44／17・15　直交角精度　　90度±2秒
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2）アマチュア衛星（JAS－1・）

項　　　目 諸　　　　　　　　　　　　　　　元

・アマチュア無線による衛星通信を国際的な規模で行う。

目　　　的 ・JAS－1の追跡及び管制技術の研究
；v・

・搭載用中継器等の軌道上での機能の確認

形　　　状 対辺400mm，高さ470mmの略球形26面体
重　　　量 　　　　　　　　　　　　　　　　　r�T0kg

衛星のZ軸に平行に搭載した永久磁石（2個）と地球磁場響

姿　　　三層 との相互作用により発生するトルクを用いて衛星を一定の：

姿勢状態に滞留させないよう変動させる。

軌　　．道 中高度円軌道（高度約1，500km；軌道傾斜角約50度）

i44　MHz帯受信アンテナ

通　信　系 435MHz帯送信アンテナ（デジタル用1，アナログ用1）

Jモード中継器（アナログ系1器，デジタル系1器）

搭
ビーコン系 JAモードビーコン　　435MHz帯（CW，　PSK：）

JDモードテレメトヴ　435MHz．帯CPSK）

載 テレメトリ系
CWテレメトリ　アナログ12アイテム　ステータス33アイテム　　　　　㌦

pskテレメトリ　アナbグ29アイテム　ステータス33アイテム

機 コマンド系 リアルタイム／プログラムコマンド機能

太陽電池セル：n／pシリコン20㎜×20mm
器

枚数：973枚
電　　源　系 発生電力：約8．5W　　　・

バッテリ　セ　ル：ニッケルカドミウム電池

容　量：6Ah

一17一
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3）磁気軸受フライホイール実験装置（MBFW）

項　　　目 諸　　　　　　　　　　　　　　　三

目　　　的
無重力下における磁気軸受フライホイールの浮上実験を行

､。

重　　　量 約151kg（但し，中部構体を含めた重量は約295kg）

磁気軸受

tライホイール

晦繋イール部寸法直径27幡高さ・27mm

ｧ．御　部　　　　磁気軸受浮上電力　2．5W

@　　　　　　　　実験回転数　1，000rpm

姿勢モモタ装置

星センサ（2次元電荷結合素子使用）

ｸ太院センサ（デジタル太陽センサ），

e太瘍センサ（アナ・グ太陽セγサ）

テレメトリ／

@コマンド装置

アツプリ〃　148MH端（PC恥FSK－AM／PM）

_ウンリンク　136MHz帯（PCM／PM）

電　　　源

．ミヅテリセル：ニツケルカドミヴム電池『

@　　　電圧：　28V

@　　　　容量：　35Ah

軌　　　道 中高度：円軌道（高度約1β00km，軌道傾斜角約50度：）
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第5図　性能確認用ペイロードの形状
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1）測地実験機能部くEGP）

上部キャップ

翻
）

ゐユ
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b

構体本体

鏡面取付
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3）磁気軸受フライホイール実験装置（MBFW）

精太陽センサ

VHF送受信旧

約1．5m

　　　ダイプレクサ

テレメトリ／コマンド装置

位置検出器

　電磁石

磁気軸受部

フライホイール

DCブラシレス

　　モータ

ロンテロック機構

磁気軸受フライホイール

　／づ〉ぐ＼転
鯉　　　　　ここ〉

、

中部構体への実験機器の配置

一22一

インタフェースボックス

磁気軸受フライホイール

星センサ
粗太陽センサ
駆動回路

アンテナ

バッテリ

爾
淀ノ

㊥

櫓

ろ．追跡管制計画

　　性能確認用ペイロ「ドとして，測地実験機能部，磁気軸受フライホイール

　実験装置及びアァチゴア衛星があるが，宇宙開発事業団が追跡管制を実施す

　るのは，測地実験機能部及び磁気軸受フライホイール実験装置ぞ郵り，アマ

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ドヘコん
チュア衛星については，ユーザである日本アマチュア無線連盟が実施する。

　　以下，測地実験機能部及び磁気軸受フライホイール実験装置の追跡管制計

　画について記す。

3．1　測地実験機能部の追跡計画

　3．1．1　追跡実施場所

　　（1）宇宙開発事業団筑波宇宙センター中央追跡管制所．

　　　　　茨城県新治郡桜村千三2丁目1番1号

　　（2）東京大学東京天文台三三観測所

　　　　　埼玉県比企郡都幾川村大字大野1853

　　（3）郵政省電波研究所

　　　　　東京都小金井市貫井北町4丁目2番1号

　　（4）文部省宇宙科学研究所鹿児島宇宙空間観測所

　　　　　鹿児島県肝属郡内之浦町

　　（5）海上保安庁第五管区海上保安本部下里水路観測所

　　　　　和歌山県東牟婁郡那智勝浦町下里　　　　　～

　　（6）建設省国土地理院鹿野山測地観測所

　　　　千葉県君津市鹿野山’

　　（7プその他

　　　　海上保安庁水路部は協力関係にあるNASAレーザ追跡網の追跡支援

　　　について調整中である。

　　　　また，初期捕捉については，アマチュア天文家の協力も受ける。
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3．1．2　追跡の目的

　測地実験機能部の追跡は，測地実験機能部が中高度円軌道に投入され

　た後，光学的手段による観測，軌道決定及び機能評価を行い，定常段階

　に澄ける測地実験に供することを目的とする6

3．1．3　追跡の期間

　　測地実験機能部の打上げ段階及び初期段階における追跡の期間は，打

上げ後面1ケ月を予定している。定常段階における追跡め期間は・初期

　段階終了後，ミッション終了までとする。

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　・も／3．1．4　追跡作業の概要

　（1）打上げ段階

　　　打上げ段階は，打上げ当日の追跡システムの準備作業から測地実験

　　機能部分離までとしうこの段階では，L中央追跡管制所において種：子島

　　宇宙センターから送られてくる打上げ忙関する情報に’より，』ロケット

　　の飛行状況を把握し，測地実験機能部の追跡に備える。

　（2）初期段階

　　　初期段階は，打上げ段階終了後から測地実験機能部の機能確認終了

　　までの約1ケ月を予定しているあ

　　　この段階では，望遠鏡，レニザ測距装置等の光学観測手段を用いて，

　　輔決定及び輔予報を行ウとともに測地轍三部の太陽光・レー爾

　　ザ光の反射機能等の評価を行う。

　（3）定常段階

　　　測地実験機能部を利用じての測地実験Cとれに必要な軌道決定及び

　　軌道予報を含む）は，ユーザである海上保安庁水路部及び国土地理院

　　を中心に実施される6

　　　宇宙開発事業団は，両機関から観測デニタを受領し，軌道決定及び

　　軌道虚報の追跡作業を行うあ

　　　測地実鹸機能部の追跡計画を第5表に示す。
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三

三

第5表　測地実験機能部の追跡計画

作業項目』廟 初　期　段　階 『定常段階

（1）光学観測

i鍍データジ

協力：東京天文台，電波研究所，

@　　宇宙科学研究所乳1国土地，

@　　三三，アマチーア夫嫁

　　　怯ノぐ

S苧：奮叢

（2）レーザ測距

i距離データ）

一協力『：東京天文台デ梅上保三三 担当：海上保安庁

（3）軌道決定／予報 担当摩宙開発事業団 矩当：海上保安庁

@　：宇宙開発事業団

（4）機能評価 担当・：宇宙開発事i業団 担当：宇宙開発事業団

3．1．5飛行計画　　．　　　　　　　・　ご、

　　リフトオフから測地実験機能部分離までの飛行計画は，第2表の通り

　である。また地表面軌跡を第6図に示す。

S．1．6　追跡システム

　　測地実験機能部の追跡に使用するヅステムを第マ図に示す。
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翻
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反射光

第7図　測地実験機能部の追跡システム

反射光

測地実験機能部

＝＼レ！

レ』ザ・　　レーザ

反射光 反射光

cし「）

　k
O　㌧．

反射光

宇宙科学研究所

ｭ児島宇宙空間

ﾏ測所

郵政省

d波研究所

東京天文台

ｰ平観測所

海上保安庁

ｺ里水路観測所

国土地理院

ｭ野山測地観測所

郵送

@　’

郵送

NTT回線

sELEX
d話、
X送　、

NTT回線

sE：LEX

D　、　　　　ー

@ト

郵送

d話

筑波宇宙モシター

E中央追跡管制所

注・・初鮪捉μアマみ所頬鰯勿繰ける・
ド注2．海，上保安庁水路部がNみSムレーザ追跡網の支

　　’援を受けることにうらては現在調整中である6－9
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3．2　磁気軸受フライホイール実験装置の追跡管制計画

　3．2．1　追跡管制実施場所

　　（1）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態2丁目1番1号

　　（2）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層

　　（3）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、

　3．2．2　追跡管制の目的　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　㌦ノ

　　　磁気軸受フライホイール実験装置の追跡管制は宇宙環境下に融ける実

　　験データを取得することを目的とする。

　3．2．3　追跡管制の期蘭

　　　磁気軸受フライホイール実験装置の追跡管制の期間は打ち上げ後，電

　　池が消耗するまでの約3月間である。

　3．92．4　追跡管制作業の概要

　　（1）打上げ段階

　　　　打上げ段階は，打上げ当日の追跡管制シ冬テムの準備作業から，構

　　　体ペイ・一ド部磁気軸受フライホイー・レ実験装置搭載）／第2段．・

　　　ケットの局所水平面に対する鉛直化を終了し，’第2段制御機能停止ま

　　　でとする。

　　　　この段階では，．中央追跡管制所に幽いて種子島宇宙センタニから送

　　　られてくる打上げ関係の情報によ、り，ぬケジトの飛行状況を把握し磁

　　　気軸受フライホイー〉レ実験装置の追跡管制に備える。

　　（2）初期段階

　　　　初鰍階は，打上げ段都下後払3晒である・．

　　　　この間VH：F帯ドップラ測定により追跡を行うとともに，磁気軸受

　　　フライホ柔一ルの実験に必要なコマンド作業及びテレメトリデ・一タ取

　　　得作業を行う。
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⑲

⑱

な澄，定常段階はない。

磁気軸受フライホイール実験装置の追跡管制計画を第6表に示す。

第6表　磁気軸受フライホイール実験装置の追跡管制計画

作業項　目 初期段階 備　　　　　考

（1）ドップラデータQ取得 担当：増田追跡管制所

@　　勝浦追跡管制所

角度併用ドップラ周波数

ｪ定方式（136M［｛z帯）

（2）テレメト財データの取得

iHK及び実験データ）・丁

担当：増田追跡管制所

@　　勝浦追跡管制所

PGM／PM変調

@（136MHz帯）

（3）コヌンドの送信’

i混用モードの切り換え）

趙当：増田追跡管制所

@　　勝浦追跡管制所

1）GMI－FSK－AM／：PM：齎周

i148MHz帯）

（4）管制網統括及び

@　　　　データ処理

担当：、中央追跡管制所

軌道決定／予報

eレメトリデータ処理，解析

v画作成，送付，指示

A絡

3．2．51飛行計画　　　　　　　　　　餐

　　リ・フトオフから構体ペイロード部／第2段ロケットの飛行計画は第2

　表の通りである。また地表面軌跡は第6図の通りである。

3．2．6　追跡管制システム

　　磁気軸受フライホダール実験装置の追跡管制システムを第8図に示す。
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第8図　磁気軸受フライホイール実験装置の三跡管制システム

コマンド

148MHz帯

磁気軸受
フライホイール

実験装置

テレメトリ

ドップラ

136MHz帯

．テレメトリ

ドップラ

136MH・帯

コマンド

148MHz旧

藩
・

四

種：子島宇宙センター

・増田追跡管制所

NT三線

勝浦埠跡管制三二

筑波宇宙センタ…

中央埠跡管制所

NTT回線

爾’
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　　　4．関係機関への情報の提供

　　　　4．1　関係各省庁等

　　　　　　ロケットの打上げの実施，打上げ日の変更，打上げ及び追跡管制の結果

　　　　　等については，速やかに科学技術庁，郵政省，運輸省，その他関係各省庁

　　　　　等に通知する。

　　　　4．2　国際機関　　　　　　　　、⑱
　　　　　　各ペイロードの軌道投入後，速やかに関係政府機関を通じ，人工衛星に

　　　　　関する情報を国際連合宇宙空間平和利用委員会，宇宙空間研究委員会等の

　　　　　国際機関に提供する。

　　　　4．3　報道関係

　　　　　（1）報道関係者に対し，安全確保に留意し取材の便宜を図る。

　　　　　9（2）打上げ結果並びに打上げ段階の追跡管制については，打上げ実施責任

　　　　　　者等から発表を行う。

三
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昭和61年6月18日

宇宙開発事業団

H－1ロケット（2段式）試験機1号機

　　　　　の打上げにつレ・て

・●

　H－1ロケット（2段式）試験機1号機（以下「TF＃1」とい

う。）についてほ、製作は完了しており、その品質も十分に確認し

ていると共に、打上げに必要な撒設備の整備及び安全対策を行っ

てきており、これらについては、これまでφところ問題はない。以

上のことから、rH－1ロケット（2段式）試験機1号機打上げ及

び追跡管制計画書（昭和61年8・9月期）』（案）に従って計画

を進めることとする．

　その場合、米国デルタロケットの178号機における事故につい

ては、今後の米国での調査結果及び対策案を踏まえて、必要があれ

ばTF＃1について所要の措置等を講ずることとし、これらについ

てその結果を宇宙開発委員会に報告し、了承を得た上でTF＃幽1を

打ち上げることとする。・　　　　　　・


