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昭和61年10月31日
宇宙開発委員会第四部会

　宇宙開発委員会第四部会は、昭和61年2月12日に宇宙開発事業団が

行ったNロケット14号機（F）　（N－Hロケット8号機）による放送衛

星2号一b（BS－2b）の打上げの結果を評価するために必要な技術的

．事項について、昭和61年9月5日以来、調査審議を行ってきたが、この

たびその結果をとりまとめたので報告する。
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l　Nロゲット14号機（F）　（N一二ロケット8号機）による

　放送衛星2号一b（BS－2b）の打上げ

　　　　1．打上げの概要

　　　　　ω　目　的

　　　　　　　今回の打上げは、Nロケット14号機（F）　（N－Hロケット8号

　　　　　　機）によって放送衛星2号一b（BS－2b）を赤道上東経110度

（●　の静1L軌道に投入し・放送醒に関する瀟の開発雄めるとともに・

　　　　　　テレビジョン放送の難視聴解消等を図ることを目的としたものである。

　　　　　②　N－1ロケット8号機の概要

　　　　　　　N－1ロケットは、全長約35m、外径約2．41n、発射時の総重

　　　　　　旧約136トンの3段式ロケットで、重量約350kgの静止衛星を打

　　　　　　ち上げる能力を有している。

　　　　　　　N－Hロケット8号機は、放送衛星2号一a（BS－2a）の打上

　　　　　　げに用いられたN－Hロケット5号機と同一のコンフィギュレーショ

　　　　　　ンとなっている。

　　　　　　　ロケットの形状及び主要諸元は、それぞれ図1及び表1に示すとお
’●
　　　　　　りである。

　　　　　（3｝放送衛星2号一b（BS－2b）の概要

　　　　　　　BS－2bは、底面約1．2m×約1．3m、高さ約0．77mの箱

　　　　　　型の本体に、旧約1．5m、長さ約3．2mの太陽電池パドル2枚を

　　　　　　取り付けた三軸姿勢安定方式の衛星であり、静止軌道初期の衛星重量

　　　　　　は約350kg、打上げ時の衛星重量は約693kgである。

　　　　　　　BS－2bは、テレビジョン放送用の中継器をA、B、Rの3系統

　　　　　　搭載しており、R系統は予備系統となっている。
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　　BS－2bの形状、主要諸元及びシステム構成は、それぞれ、図2丸

　表2及び図3に示すとおりである。

　　なお、BS－2bでは、BS－2aに生じた不具合の是正措置とし

　て、放送用中継器系、姿勢制御系のモノパルスRFセンサ及び太陽電

　池内側パネルの汚染防止等について改良が加えられている。

（4｝　打上げの経緯及び結果

　　発射時刻　　：昭和61年2月12日　　16時55分

　　　　　　　’　　　　（躰騨時・以下同じ）　・●
　　打上げ場所　：宇宙開発事業団　種子島宇宙センター

　　発射方位角　：92．5度

　　発射時の天候：快晴、北西の風6．7m／s、気温9．8℃

　　第1段液体ロケット及び固体補助ロケットの燃焼は正常で、固体補

　助ロケットの切離し、第1段ロケットの切離しに引き続いて第2段液

、体ロケットの第1回燃焼及び第2回燃焼も正常に行われた。また、こ

　の間、慣性誘導装置も正常に作動した。

　　その後、第3段スピンアップ、第2段切離し及び第3段固体ロケッ

　トの燃焼が正常に行われた。続いて、発射後翅27分29秒に衛星と

第3馳ケットとの分離が正常に行われ、鯉は所定のトランスファ（

軌道に投入されて「ゆり2号一b」　（YURI－2わ）と命名された。

　　トランスファ軌道上での3回の姿勢変更の後、2月15日14時

　29分50秒に第7遠地点近傍でアポジモータが点火された。アポジ

モータは約35秒間正常に燃焼し、衛星は、所定のドリフト軌道に投

入された。　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　‘

　　ドリフト軌道投入後も衛星は正常に作動し、地球指向姿勢制御、精

姿勢制御に続いて3回のデスビンを行った後、地球捕捉、ヨー捕捉底

　　　　　　　　　　　　　　一2一

ど一・連の姿勢制御を経て、2月16日18時08分に三軸姿勢を確立

した。

　2月17日の：第1回軌道制御以降10回の軌道制御により2月28

日に暫定静止化を行う予定であったが、2月23日に6回目の軌道制

御を実施した際、衛星の姿勢に大きな変動が生じたため、その後の作

業．手順について検討を行い、2月27日に第7回軌道制御を再開し、

3月2日8時25分の第9回軌道制御により、BS－2bを東経

117度の暫定的尽静止軌道に投入した。

　その後、4月23日に東経110度の最終静止軌道への移動を開始

し、合計7回の軌道制御を経て、5月22日、衛星は所定の軌道に静

止した。

　軌道計算による衛星の軌道は、次のとおりである。

層
実　測　値： 計　画　値

近地点高度（km） 35，773 35，774

遠地点高度（km） 35，799 35，799

軌道傾斜角（度） 0，693 0，692

周　　　期（分） 1，436 1，436

（昭和6，1年5月22日　現在）

　静止軌道投入後、電源系、熱制御系、二次推進門門の基本機器及び

放送用Kバンドアンテナ、中継器等の搭載機器の機能確認が順次行わ

れた。
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　その後、6月1日から6月3日にかけて姿勢制御用電子装置（AC

E）の制御動作に異常が生じ、衛星の姿勢が変動したため、6月3日、

同装置内の主系中央処理装置（CPU）を予備系に切り換えた。その

後、姿勢制御は予備系CPUを用いて正常に行われている。

　機能確認試験の結果、主系CPUを除き、基本機器及び搭載機器は

すべて所要の性能を満たしていることが確認され、7月11日に通信

・放送衛星機構に引き渡された。
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2．打上げ結果の分析及び今後の対策について

　　前述のとおり、N－Hロケット8号機により打上げられた放送衛星2

　三一bは、所定の軌道に投入され、搭載機器の機能確認を経て、利用機

　関における運用に供されている。

　　BS－2aに生じた不具合の是正措置及びBS～2bに生じた異常等

　については、以下のとおりである。

浴●q）放送i鯉2号一b（BS－2b）の中繍等に対する是正措置の結

　　　　　果について

　　　　　　昭和59年1，月23日置打上げられたBS－2aに生じた不具合の

　　　　　是正措置として、進行波管の電子銃部へのサーマルシャントの追加、

　　　　　モノパルスRFセンサへのRFシールド板の追加及びアポジモータ・

　　　　　　ブルームシールドの追加等の設計変更が行われた。

　　　　　①中継器の地上における試験結果

　　　　　　　BS－2b放送用中継器に関しては、放送衛星対策特別委員会・技

　　　　　術小委員会において、23回にわたり原因の究明及び対策に関し、調

　　　　　査審議が行われてきた。

●　昭和59年7肋ら8肛かけて、BS－2a卿繍の不具判こ

　　　　　関する原因究明のための長期熱真空試験を行b、この結果は、昭和

　　　　　　59年10月19日、放送衛星対策：特別委員会に報告された。

　　　　　　同委員会において了承された対策に基づき、BS－2b中継器につ

　　　　　いて、進行波管電子銃部外囲器とベース・プレート間にサーマル・シ

　　　　　　ャントを取付ける等、所要の改修を行い、対策確認及び品質確認のた・

　　　　　めの長期熱真空試験を実施し、良好な結果を得た。この結果は、昭和

　　　　　　60年6月19日、放送衛星対策特別委員会に1報告された。不具合に

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　一5一



係る対策及び最終的に施した措置を表3に示す。

　その後、中継器を衛星に組み込んで衛星システム試験を行い、昭和

60年11月に終了した。このシステム試験において、中継器進行波

管出力が規定値の100Wに対して、　B系統のみは約90Wとの結果

を得たが、耐環：境性及び安定動作が確認されており、また、放送電波

の発射に係る総合性能が確保できたことにより、予定どおり60年度

冬期に打ち上げることとして準備作業を進めた。

昭和60年12月・BS－2b樋鴨宇宙センターに搬入後・中だ

継器進行波管出力を再測定し、システム試験時の出力を保持している

ことを確認した。

②　軌道上における機能確認結果

　打上げの約1ヵ月後の3月17日から、通信系受信機及び励振増幅

器の動作確認、初期立上げ試験等を実施したが、中継器の動作は、3

系統とも正常かつ安定であり、得られた軌道上の動作パラメータは、

地上試験時と非常に近い値であることが確認された。

　また、モノパルスRFセンサを用いた三軸姿勢制御及び太陽電池の

発生電力等についても、所要の性能を得られることが確認された。

（2）　姿勢変動について

　①二次推進系の一時的な異常

　　2月23日に実施した西方向軌道制御時の異常に関し、以下のよう

　な検討を行った。

　（i）原因究明

　　　異常時のテレメトリデータの解祈及びコンピュータシミュレーシ

　　ョンをもとに故障要因解析（FTA）’によって不具合箇所を推定し

　　　　　　　　　　　　　　一6一
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た（図4）。この結果、異常の原因は、＃9スラスタ電磁弁の閉動

作異常によるためと推定される。・

　このスラスタは、西方向軌道制御開始直後の駆動信号により正常

に復帰し、その後の太陽捕提、軌道上確認試験において合計303

回の開閉動作、及び3月2日以降合計11回の西方向軌道制御（7

月11日現在）を行ったが、異常の再発はなく全て正常に作動して

いることから、その電磁弁が微小な異物により一時的に閉動作異常

を起こしたためと推定される。

（ii）低吟力スラスタの構成と動作原理

　図5に低推力スラスタの概略図、図6にスラスタの電磁弁の構造

を示す。通常、プランジャはスプリングにより押されているが、姿

勢制御系からの噴射信号がくると、ソレノイドに電流が流れプラン

ジャが移動し開状態になり、噴射信号がなくなるとソレノイドに流

れていた電流がなくなり、スプリングによってプランジャが移動し

閉状態になる。異常発生後の動作状況から、異常の原因となった異

物はすでに下流に流れ去っているものと考えられる。

（iii）今後の対策

　今後同種の異常現象の発生確率を更に小さくする方策として、製

造工程から射場作業までの一貫した清浄三管蓬、ダブルシートの電

磁弁の採用等を検討することが必要である。
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②　主系中央処理装置の不具合

（i）姿勢制御系の基本動作

　　　姿勢制御系の構成を図7に示す。BS－2bは三軸姿勢制御方式

　　であり、衛星のロール軸、ピッチ軸及びヨー軸をそれぞれ東西方向、

　　南北方向及び衛星から地球中心を見こむ方向に一致させるよう、軌

　　道上で自動的に制御するようになっている。

　　　姿勢制御系は、三軸のそれぞれが、所定の方向とどれだけずれて

　　いるかという姿勢誤差を検出する姿勢検出部、検出された姿勢誤差　一
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　●
　　信号を処理し必要な補正量を計算して制御信号を発生する姿勢制御

　　用電子装置及び姿勢制御用電子装置からの制御信号に従って制御動

　　作を行う機器からなるアクチュエータ（可動部）から構成されてい

　　る。

　　　姿勢検出部は地球センサ、モノパルスRFセンサ及びアナログ太

　　陽センサから構成されている。姿勢制御用電子装置は、姿勢検出部

　　からアナログ信号として送られてくる姿勢誤差情報をディジタル信

　号に変換するセンサ信号処理部、ディジタル化された姿勢誤差情報

　に基づきアクチュエータの各機器を必要な量だけ駆動させるたあの

　信号を発生する制御信号処理部とから構成されている。アクチュエ　　●

　一タは、3個のリアクションホイールと14個のスラスタで構i成さ

　れている・リアクションホイールかスラスタのいずれかを地上から

　コマンドにより選択して、姿勢制御用電子装置からの駆動信号に基

　づいて・必要な量だけ駆動することによって、姿勢誤差の補正が達

　成される。

　定常時はリアクションホイールによる制御（ホイール制御モード）

が用いられ・スラスタによる制御（スラスタ制御モード）は軌道制

一8一

　御を行う時などに用いられる。

（ii）不具合発生時の状況と不具合箇所の推定

　　東経110度の静止軌道において、6月1日から6月3日にかけ

　て微小な姿勢変動が検出されるようになった。6月3甘夜には姿勢

　変動が増大したことから、姿勢制御用電子装置の制御動作に異常が

　あると推定されたので、23時43分、この電子装置内の中央処理

　装置を主系から予備系に切り替えた。その後三軸姿勢回復操作を行

　い、6月4日1時15分頃には、通常の姿勢制御が行われるように

　なった。その後は、予備系の中央処理装置を用いて正常な姿勢制御

　が行われている。

　　異常現象発生時のテレメトリデータに基づく解析により、故障要

　因解析（FTA）を用いて不具合箇所を推定した（図8）。この結

　果、最も可能性のある不具合箇所は、姿勢制御系の姿勢制御用電子

　装置内の中央処理装置であり、さらには中央処理装置の中のROM

　　（ROM：Read　Only恥mory）／電力制御部であるものと推定され

　る（図9）。

（iii）ROM／電力制御部の構成と動作原理

　　i）構成

　　　ROM／電力制御部は、図10に示すようにROM部及び電力

　　制御回路から構成されている。

　　　ROM部は、打上げ前に決められたプログラムが書き込まれて

　　おり、命令の持つ動作や機能を指令する部分（上位16ビット）

　　と定められた定数やジャンプ先が指定されている部分（下位16

　　．ビット）から構成されている。プログラムは上位16ビットと下

　　位16ビットの合計32ビットで一つの命令となっている。

　　　　　　　　　　　　　　一9一



　　　また、ROM部は4つのバンクに分けられており、この各バン

　　クの上位16ビット、下位16ビットにそれぞれ電力を供給する

　　電力制御回路が配置されている。

　ii）動作原理

　　　ROM部によるプログラムは、1秒毎にバンクAの始めからバ

　　ンクCの途中まで約30ミリ秒かけて実行され、16秒に一回は

　　バンクCの終りまで約50ミリ秒かけて実行される。　（バンクD

　　は軌道制御時に用いられ通常は使用されない。）

　　　あるバンクでプログラムが実行されているときには、そのバン

　　クの上位16ビット及び下位16ビットの部分へ電力を供給する

　　電力制御回路だけが動作状態となり、他のバンクへの電力は供給

　　されない。これは消費電力を軽減するために、普通に用いられて

　　いる方法である6

（lv）ROM／電力制御回路の異常箇所の推定

　　異常時のテレメ唱トリデータを解析した結果、スラスタ駆動、ホィ

　ール駆動信号を出力するバンクCの下位16ビットに記されている

　ジャンプ先などの数値は、いずれもビット”1”が立っており、間

　欠的に異常な値を示している。これらのことから、ROM／電力制L

　御部のバンクCの†位16ビット分に対応する電力制御回路が間欠

　的に動作不良を起こし、ROMの出力が異常値となって中央馬肉装

　置の処理シーケンスに異常をきたし、衛星の姿勢変動を生じものと

　推定される。

一10一
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（v＞異常原因と今後の対策

　　ROM／電力制御回路を図11に示す。この回路の動作不良の原

　囚としては、ROMへの電源が正常に印加されない場合と、チップ

　エネーブル信号が正常に印加されない場合があり、これらの各場合

　について、回路の構成部品（ハイブリッドIC、ロジックIC、プ

　リント基板、または、はんだ付等）が、オープン、ショートあるい

　は特性変化（リーク増）を起こしたものと考えられる。

　故障原因を推定逼るに当たり’、設計、製造過程、品質管理及び試

験について、その内容及び履歴の調査が行われた。

　設計に関しては、本故障に関係するとみられる事項について調査

されたが、特に設計上の問題となるものは見い出せなかった。

　製造過程に関しては、BS－2bの中央処理装置が、約4年間安

定に動作したBS及び現在安定に動作しているBS－2aのものと

同一の設計、同一の手順で製造されており、さらにはBS－2aと

は同一時期に製造されている。これらBS、BS－2aの中央処理

装置と比較して製造上の差異のないことが確認されている。また、

作業指示書についても妥当であることが確認されている。

　さらに、品質管理に関しては、使用部品は宇宙用部品として厳し

い基準のスクリーニング、製品のチェックが行われており、また、

プリント基板及びはんだ付については製品及び作業の厳格なチェッ

クが行われることにより、品質水準の確保が図られている。

　試験に関しては、コンポーネントレベル及びシステムレベルにお

いて、各種の機能・性能確認試験、振動試験、熱試験等により、当

該中央処理装置の安定な動作が確認されている。

　なお、衛星の使用環境に起因する要因としては、衛星の温度変化、

　　　　　　　　　　　　一11一



被放射線量等が挙げられるが、これらは平常値と比べ特段の変化が

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　H　総　合　意　見
なかったことが確認されている。

　このように、今回の主系中央処理装置の不具合については、設計、
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　宇宙M発’ド業団が実施したNロケット14号機（F）一（N－Eロケ・ット
製造過程、品質管理、試験及び使用環境に関して特に問題と成り得

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　8㌧｝機）による放送衛星2号一b（BS72b、ゆり2号一b）の打上げ
るものは認められないことから、ROM／電力制御回路を構成する
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　については、N－Hロケットによる静止軌道への投入に成功し、また、　B
いずれかの部品に偶発的に故障が発生したものと推定せざるを得な
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　S　2aにおいて生じた不具合に対して適切な対策がなされ、現在正常に
い。このような故障の発生に対処するため、BS－2bでは主要コ
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　朔作していることから、所期の目的を達成したものと考えられる。
ンポーネントを冗長構成とし、信頼度の向上を図っており、今回、
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ぞ●
中央処理華置を予備系に切り替えることで運用上の支障は生じてい
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　しかしながら、低推力スラスタの一時的な異常友び姿勢制御装置内の主
ない。

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　、マ雪巾央処理装置に生じた不具合については、今後の開発にあたり、同様の
　今後は、同種の不具合の発生確率をより小さくするために、試験
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　故障が起きないよう、製造・試験においてより一層十分な品質管理、方法
方法等についてより一層の検討を行うことが望ましい。

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　害の検討を行う必要がある。

o●

一12一
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人工衛星

第3段・衛星分離面

　第2・3段分離面

第1・2段分離面

第2段推進系

ストラップ’・オン・ブースタ

第ユ段メインエンジン

2．44田φ

衛星フェアリング

　　7．91m

衛星分藻郵
第3段2．32m

スピン・テーブル

ガイダンス。セクション

インタステージ

4．72屈
第2段5．99m　　婁

燃料タンク

センタ・ボディ・セクション

酸化剤タンク

スカート・セクシgン

エンシン・セクシ雪ン

第ユ段
，22．44m

全長
35．36m

図1　N－Hロケット8号機の形状

一14一

づ●

の●

表1　N一皿ロケット8号機の主要諸元

全　　　　　　　　　　　　　　　　　　段
35．36一、一

@耗（δ　　　　＿　一㌃1　．洋」豆’1・4曳1、を（t）

2．44

136　（入工衛星の重量692．71＠を含む）

　　　～
K鉢方式 慣陛誘導方式（DIGS）

各 段

　　　各段搾

?ﾚ
第　　1　段 固体補助

鴻Pッ　ト
第　　2　段 第　3　段

衛　　　星
tェアリング

全　　1乏ω 22．44 Z25 5．99

　　2．32
i固体モータ長）　　1．68 791

一嚇－　　響　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　「　｝「

C　　径（【） 2．44 0．79 2．44

　　0．96
i固体モータ長
@0．94）

2．44

1～P：・IG轟：（t） 86．5（注1） 40．3（9本分） 6．76 1．16（注2）　0．60
　　　曾ﾈ卿；軸㌃（t） 82．0 33．7（9本分） 5．80 1．05

・iりり推力

@（1031ψf）

メインエンジン

@　　74　（注3）
oーニアエンジン

@0．46×2（注3）

213（9本分）
@　　（注3）
@　　（注5）

4．39（注4）

（
注
4
）
6
．
8

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

llll進薬種類 液イヒ酸素／RJ－1

ポリブタジエン系

Rンポジット
四酸化＝窒素／

@エアロジン50

ポリブタジエン系

Rンポジット

@　固体准進薬
観嚥供給方式 ターボポンプ ヘリウムガス押し

北lll三力（s）

メインエンジン

@　　250（注3）
oーニアエンジン

@　　209（注3）

　　（注3）

Q38
　　（注4）

R20
　　（注4）

Q83

姿
勢
制
御

ピッチ・ヨー ジンバル

ジンノシレ（推力飛行中）

Kスジェット

@　　（慣性飛行中）

ロ　　一　　ノレ 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）セーダトランス糊’

@　5GHz帯（2台）
Q）デ〃・「タ送信i装置

@　2．3GHz帯

@PCM／PM
R）指令破壊受信装置

@　2．6GHz帯（2台）

@　トーン変調

1）テレメ・一丁

浴@290MH：z帯

@FM／PM

（注1）インタステージを含む。　　（注2）スピンテーブルを含む。　　（注3）海面上。

（注4）真空中。　　（注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。
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4
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ぞ
　
　
彪
y
冨
　
雰

8．95m

＋X（東）　　　1．62m

北面パネル
（トランスポンダ●パネル）

7ナ』グ太陽センサ 1．32m

，

’ アポジモータ
2．8gm x

1．20m
レメトリ・コマンド系

書
置

バンドアンテナ　　＼ ，　　　、

@　、
　亀
i　o

地球センサ

ノパルスR：Fセンサ。一・一一一一一一一

8．
g
、
、
一
一
y
’

・製、　　、ミミξ

＼1
■　　　　．

　　　　　　／＋Z（地球指向）
、

二次推進系

qドラジぞタンク

一X

Kバンド
アンテナ リアクションホイール

（ピッチ）

＼
太陽電池パネル 南面パネル

（ハウスキーピングパネル）

　
　
南

一
1
－
1
▼
Y

　
　
　
十

図2　BS－2bの形状
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表2　BS－2bの主要諸元

；碩　　　日 機　　　　　能　　　・　　　性　　　　　能

1〃、　・形状 N一πロケットのフェアリングに適合する。

（直径　2184伽以下）

，！咲　　　　　　量 N一皿ロケットの打上重量に適合すること。

（打上時重量692．7忽）

碍勢制御方式 ドリフト軌道及び静止衛星軌道に澄ける方式：三軸姿勢安定方式

遷移軌道及びドリフト軌道の一部における方式：スピン安定方式

π道　制御 静止位置保持：精度は経度方向、緯度方向とも±0．1度以内
　．　　●　囁

Aンズナ指向精度 ビーム主軸の指向確度　　0．1度以内

ビーム主軸の回転確度　±0．6度以内

’多　　　　　　命 残存確率　　5年後0．7以上

搭載燃料　　4年以上5年目標

1・l　　I　　R　　P 日本本土に対するEIRPl現用系　　54．7dBW以上

冗長系　　54．4dBW以上

通　　　信　　　系 出力電力　　　　：TWT出力で100W以上

受信機雑音指数　：75dB以下

スプリアス　　　：テレビ信号に対して　一50dBc以下

第2高調波　　　　一115dBc以下

通信用アンテナ系 12GHz帯利得：日本本土に対して　　37dB以上

日本全土に対して　　28dB以上

テレメトリ・コマント系 sバンドアンテナ利得　　　一7dBcpi以上

Sバンド出力電力　　　’0．85W以上

Sバンド受信機雑音指数：12．5dB以下

Kバンド出力電力　　　：50mW以上

電　　　源　　　系 発生電力：軌道上初期（春分）　　975W

5年後夏至　　　　　825W

蓄電池：容　量　　　　　　4AH：以上／3台

放電深度　　　　　　60％以下

ア　ポジモ　ータ 衛星をドリフト軌道に投入できること。

二　次　推　進系 高推力スラスタ　　900忽f・s以上

低推力スラスタ　　4500忽f・s以上

基　　本　　構　体 余裕安全率　　　：0以上

第1次固有振動数　：横　15Hz以上

縦　35Hz以上
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（参考1）

N－H回ケット8号機及び放送衛星2号一b（BS－2b）の

打上げ結果の評価に関する審議について

昭和61年8月6日
宇宙開発委員会決定

ユ．昭和61年2月12日に宇宙開発事業団が行ったN一πロケット8号機

及び放送衛星2号一b（BS－2b）の打上げの結果を評価するため、調査審

議を行うものとする。

2．このた’ ﾟ、評価に必要な技術的事項について、第四部会において調査審

議を行う．ものとする。この調査審議は、昭和61年10月末までに終える

　ことを目途とする。



（参考2）

宇宙開発委員会第四部会構i成員

（50音順）
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日本大学理工学研究所顧問　　　　　へ

名城大学理工学部教：授

文部省宇宙科学研究所教授

文部省宇宙科学研究所教授

東京大学工学部教授

宇宙開発事業団理事

郵政省電波研究所長

国際電信電話株式会社常務取締役

科学技術庁航空宇宙技術研究所長

文部省宇宙科学研究所教授

宇宙開発事業団理事

京都大学工学部教授

東北工業大学長

注）＊印の専門委員は、今回の調査審議については、説明者として参加した。
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