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静止気象衛星4号（GMS一4）

打上げ及び追跡管制計画書

　　　　1．概　　要

　　　　1．1緒　言

　　　　　　宇宙開発事業団は，平成元年8・9月期にH－1ロケッ・ト5号機：F＊1（以下

　　　　　　「H20F＊2」という。）’による静止気象衛星4号（以下rGMS－4＊3」とい

　　　　　　う。）の打上げ，軌道投入並びに軌道投入後の追跡及び管制を行う。
藁家
　　　　　　　この計画書は，GMS－4を搭載したH20Fの打上げから第3段・衛星分離及

　　　　　びその確認を行うまでの打上げ計画と，衛星の軌道投入及びその後の衛星搭載機

　　　　　器の機能確認を行う初期段階の追跡管制計画とからなり，その内容は，以下のと
　　　　　　　　　　　　＼　’
　　　　　おりである。

　　　　　　’＊1　H一1ロケヅトの5回目のFlightである。

　　　　　　＊2　20Fは，　N」1より通算したFlight番号である。

　　　　　　＊3　静止気象衛星4号の英訳名は，Geostationary　Meteorological

　　　　　　　　　　Satellite－4である。

　　　　1．2　打上げ及び追跡管制実施機関

㈱諜事業昊澤弘之

　　　　　　　　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

　　　　1．3　打上げ及び追跡管制の責任者

　　　　　（1）打上げ実施責任者・

　　　　　　　　理事・　：ξ三富文

　　　　　《2）追跡管制実施責任者

　　　　　　　　理事　船川謙司．・
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1．4　打上げ及び追跡管制の目的

　　GMS－4の打上げ及び追跡管制は，我が国の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ため，GMS－4をH－1ロケットにより打ち上げ機

　能確認を行った後，気象業務の用に供することを目的とする。

1．5　衛星の名称及び基数

　　　　静止気象衛星4号（GMS－4）

1．6　ロケットの機種及び機数

　　　　H－1ロケット5号機F（H20F）

　　　　　（3段式・SOB6本付）

1．7　打上げ期間及び日時

　（1）打上げ期間

1基

1機

　　　平成元年8月1日（火）～9月14日（木）

（2）打上げ日時

；機種 打上げ日 打上げ予備日
打上げ時間帯　　e 海面落下時間帯

（8月1日ン》 ・固体補助ロケット

8月27日） 打上げ後0分～6分
4：30

＊4 ～ ・第1段及び衛星フ

H－1ロケット

T号機F
iH20F）

8月1日（火）

8月2日（水）

@～
X月14日（木）

　　7：00
ｿ　。，一　・，膳　．曹．　騨噛一　一。需　聾．■。

i8月28日～’9月14日）

エアリング
ﾅ上げ後11分～22分

B第2段
F　　4：00
@　　～

打上げ後35分～44分

智6：00

＊4
8月28日から9月14日の期間は，宇宙科学研究所が打上げを行わない日に，

F宙開発事業団が打上げを行う。

1．8　打上げ及び追跡管制施設　　　　　　一

　　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翠ける関係櫟関の

　施設の配置を第1図に示す。
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第1図　打上げ及び追跡管制施設の配置図

⊂＝）・宇一発事細の搬

［⊃・気象庁の搬．

気象衛星センター

ノ

　　　　　：米国航空宇宙局の
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2．　打上げ計画

　2．1　打上げの実施場所

　　　　　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三三字宇津

　2．2　打上げ隊の組織’　　　　　　　　　・　　　　　　　C

　　　射場整備作業，ロケットの打上げ及び衛星の軌道投入の業務を打上げ隊により

　　実施する。こ②打上げ隊の組織を第2図に示す。

　2．3　ロケットの飛行計画

　　　H20Fは，　GMS－4を搭載して，種子島宇宙センター大崎射場H－1ロケッ’

　　ト射点から当初垂直に発射される。

　　　その後ロケットはロール・プログラムによりロケットのピッチ面を初期飛行方

　　位角93度の方向に向けた後，第1表に示す所定の飛行計画に従って太平洋上を飛

　　行ずる。

　　　この間1画体補助ロケッ．トを発射後下85秒に，第1段を約275秒に分離し・さ

　　らに搭載誘導装置からの誘導指令により発射旧約645秒に第2段燃焼を停止して，

　　ロケットは所定の軌道に投入される。　　　　　　　　・

　　　ロケットは赤道上空付近に至るまで慣性飛行を続け・この間にトランスファ軌

　　道へ移行するための第3段点火姿勢の設定を行う。

　　　’赤道上空付’近で第3段を第2段から分離し，引き続いて第3殺モータを点火し

　　て必要な増速を行い，第3段・鯉を購のトラシ即ア軌道に投入する・その

　　後，衛星は北緯約4度・西経1約150度・高度約2鎚kmにおいて第串段iかち分離さ1

、　れる。又，第2・’3段分離後の第2段機体は所定の海域に落下する・

　　　以上の飛行経路を第3図に示す。
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第2図打上げ隊の組織
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衛星フェアリング分離

第1表　ロケットの飛行計画

⑬ン／㍉轡

　　　　　　　　　　7
第1・2段分離⑩ク　＼
　　　　　　！　　第2段燃焼

慣性飛行

転⑳スピンアップ

瓢⑳第2●3段艦

／、

　　　　　　　　　　＼

隔⑳回忌鰯

事，　　　象 発射後経過時間 距離 高度 慣性速度

分　　秒 km km km／s

①　リフトオラ 0へ 0 0 0．4

②　ロらルプログラム開始 3 、

③　　　　〃　　　終了 8
雛三四三三終了⑥　　　　〃　　　6本分離 　　8

@　39
P　　25 1

7

6
2
0

0．6

O．7

⑦　ピッチプログラム終了・
Gメインエンジン燃焼停止・

4　　16・

S　　27 ・237 102 3．6

⑨バーニアエンジン燃焼停止

I第1・2段分離
4　　33
S　　35 1261 110 3．6’

⑪第2段点火
@　ピッチプログラム開始．⑫・

L衛星フェアリング分離
M　ピラチプログラム終了
@　第2段燃焼停止⑮’

O「慣性飛行時ピッチプログラム開始

S麗飛行時言ニナ訪ム開麩了

R　　ド　　『〃　　．　終了
S第3段スピンアップ．⑳第2・3段分離

S第3段点火
S第3段燃焼終了　　　　　　．．．
@　第3段・衛星分離⑳⑳第3段タンブルシステム作動

4　　40
S　　48．
T　　36
P0　　38
P0．　45
P1　　16
P2　　56
P2　　56
P3　　16
Q6　　37
Q6　　42
Q7．．05
Q8　　07’

Q9　　07
Q9　　09

1，804

V，651
W，115

W，676

394

R54
Q93
Q38

7．0

V．1

P0．2

P0．2

E

1二面

・一・ U一

（注）数値は概略値
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2．4　衛星の主要諸元

衛星の主要諸元及び外観図を第2表及び第4図に示す。

第2表　衛星の主要諸元（1／2）

1項 目 機　　　能　　・ 性 能・

目 的 （1） 可視赤外走査放射計（VISSR）による観測
（2）衛星観測データの中継
（3）気象データの中継
（4）太陽粒子の観測

形状・寸法 円　筒』形『
直　　径 2．15m

、一

高　　さ 4．44m　　（アポジモータ 分離前）

3．45m　　（アポジモータ 分離後）

H－1ロケットに適合する

重 量 打上げ時 約725kg
静止衛星軌道初期 約325kg．’

姿勢安定方式 スピン安定
スピン率 50±5rpm （ロケット分離時）

100±lrpm （静止衛星軌道上）

寿 命 5年後の残存確率（仕様値）

衛　　　星 0．5以上

VISSR 0．7L ﾈ上 、

搭載燃料 5年以上（目標）

軌 道 静止衛星軌道 東経140度

熱　　制 御 受 動（一部ヒータ使用〉

V　ISSR 観測　範　囲
視野角　約±10。、．

走査方　向 西→東，北→南 ／

観測波長域
0．5～0．75μm （可 視）

10．5～12．5μm㍉（赤 外）

分　　解　　能 ’（衛星直下点）

1．25kln （可 視）

5km （赤外）

S　　E’ M 測定範囲陽　　　子 1～500．MeV
α　粒｝子 8～390・MeV
電　　　子 2MeV以上

一8一
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三2表　衛星の主要諸元（2／2）

項　　　目 機　　　　　　三三　　　　　●　　　　’性　　　　　　育四

通　　信　　系

（1）EIRP Sバンド　　　　　　　57dBm以上　（±6．5。）
Sバンド・テレメトリ　　40dBm以上　（±6．5。）
DCPR　　　　　　　34　dBm以上　（±6．5。）
DCPI　　　　　　　46　dBm以上　（±一9．2。）

（2）偏　　波 Sバンド　　　　　　　直　　線
UHF　　　　　　　右旋円偏波

（3）アンテナ Sバンド及びUHF　　　±0．7。以内
指向精度

TT＆C系i1）EIRP 　1Q7．5　　dBm　　　　（　±500　）
（2）偏　　波 直　　線
（3）容　　量 テレメトリ　　　　　　　256チャンネル×2

コマンド　　　　　　　200項目以上

電　　源　　系
（1）太陽電池 265W以上（5年後夏至）
発生電力

（2プ蓄電池容 515AH×2セット
量 放電深度50％以下

アポジモータ 衛星をドリフート軌道に投入できること。
STAR－27固体モータ

二次推進系 ヒドラジン　モノプロペラント方式
スラスタ数　　　アキシャル　2，　ラジアル　4
推　　　力』　＼4．45ニュートン
タンク容量　　一40．8kg

構　　　　体 共議周波数
機：軸方向　　35Hz以上

、 機軸直角方向　　15Hz以上

一9一
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2．5　ロケットの主要諸元

　　ロケットの主要諸元及び形状を第3表及び第5図に示す。

第3表　眉ケッ．トの主要諸元．

　　　　　　　　　　（固体補助ロケット6本構成の3段式機体）

全． 段

全 長（m） 40．30
、

外 径（m） 2．49

全備重量（t）髄 125．7 （人工衛星の重三は旧きず）’

誘 導方式 慣性誘導方式

　　「f各 ’　　　　　　段

第　・1段・
固体補助

鴻Pッド
1 第　2　段・I　　　　　i 第 31段」

衛　　　　星

pフェアリング

全 長（m） 22．44 7．25 1q32　i． 2．68 7．91

外 径（m） 2．44 0．79 L24gレ 1．34 2．44

三段重量（t）
一臓

A　F〆

@85．4　＊1 26．8（6回分）・ n6　4 2．2 0．6

推進薬重量（t） 81．4 22．5（6回分） ＆8　‘i ’1．8

飛行計画上の
ｽ均推力（の

メインエンジン74．0

@　　　　＊2
oーニアエンジン（2基部）

@　0．9　＊2’

134．4（6本努〉　＊2

　　　　　　　i　　lo．4　i

堰@＊門
7．9

@　＊3

燃焼時間（s）

メインエンジン

@　267oーニブエンジン

@　273

39

i　　　　　　l
戟@　360　　…
戟@　　　l｝　　　　　　　i

62

推進薬種類
液化酸素

@　／RJ－1

ボリプタジェン．系コンポジット

ﾅ体推進薬
1灘薬1

推進薬供給方式 ターボポンプ
一

1ターボポンプ1！　　　　　　　　　　　　　1

一 一
比’ 力（s）

．メインエンジン

@　　250　＊2Pバーニアエンジンt　　’197　＊2
23r

@　＊2

レ　　　レ1　　　449　　　1i　　　＊311　　　　i

臨291　　＊31

姿
勢
制

ピッチ・ヨー ジンバル

　　一
ﾆ

・・I

：i灘1・i　ガネジェット1

一
御i・一ル

バーニアエンジン 1 、

ガスジェット　　　　　　｝

搭載電子装置

つテレメ・タ送信器　　　　　　覧「

Q）灘壊受裡畢「ン変副

1ヤ

P　　　｝　　　　L
戟
D
i
’

：
i

い肺ンス齢i 1）ll二二器

@　　　　、

／
｝

＊1：アダプタセクションを含む。 ＊2：海面上。㌧　　＊3・：真空中。

　　　　　一11一
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2．6　打上げに係わる安全確保

　（1）打上げに係わ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程に従って，危険物及び重要施設設備の取扱いに関する

　　規程並びに安全管理計画に従って，措置を講ずる。

　（2）射場周辺住民に対する安全確保については，あらかじめロケット打上げ計画

　　の周知を図り，警戒区：域に立入らないよう協力を求める。

（3）打上げに論る翻こついては・次の要領により三図る・

　　ア．陸上の警戒

　　　　射場及び射場周辺の警戒については，事業団において警戒員を配置し，巡

　　　何等必要な措置を講ずるどともに，鹿児島県警察本部及び種子島警察署に協

　　　力を依頼する。

　　　（ア）打上げ当日

　　　　　打上げ当日における陸上警戒区域は，第6図に示すとおりとし，当該区

　　　　域には一般の人が立入らな’いよう協力を求める。

　　　（イ）打上げ当日以外

　　　　　危険物等の取扱場所の周辺には，関係者以外立入らないよう必要な措置

　　　　を講ずる。

　　イ．海上の警戒

　　　　打上げ当日の海上警戒区域は，第7図に示す固体補助ロケット落下予想区

　　’：域及びその周辺海：域とし・丁当該区域については，事業団において海上監視レ

　　　ーダによる監視等必要な措置を講ずるとともに，海上保安庁第十管区海上保

　　「安木部，鹿児島海上保安部及び鹿児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。

　，ウ．射場上空の警球

　　　　射場上空の航空機の航行安全1『ついては・運輸省大阪航空局の塵児島牢港，

　　　事務豚び直島空港出張所燦密な連絡をそテうとともに漸要の措置が講

　　　ぜられるよう協力を依頼する。

　（4）ロケットの飛行安全については，9種子島宇宙ゼンター及び小笠原ダウンレン
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第6図　打上げ当日の陸上警戒区域
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ジステーションにおいて取得されたロケットの飛行状態に基づき，安全を図る

ため必要がある場合には，所要の措置を講ずる。

3．関係機関への打上げの通報

　　ロケットの打上げの実施，打上げ日の変更等打上げ作業に係わる開係機関への通

　報は，次の要領により行う。

　（1）打上げの実施，打上げ日の変更等

　　　原則として，打上げ日の前々日16時までに決定し，通報先関係機関に速やかに

　　通報する。

　（2）打上げを実施する旨の雄魂後の変更等

　　　当日になって，天候その他の理由により打上げを行わない場合には，打上げを

　　行わないこと及び変更後の打上げ日を，速やかに通報する。

　（3）通報の方法

　　　通報は，電話又は電報等によって行うほか，船舶及び航空機に対する周知は，

　　以下により行う。

　　ア．一般航行船舶に対レては，海上保安庁の水路通…罵無線航行警報及び共同通

　　　信の船舶放送等による。

　　3漁船に対して1ま，漁無線師・らの鱒通信のほか・NH陵児島・宮崎・，

　　　南巳本放送，宮崎放送，大分放送各局のラジオ放送及び共同適信の船舶放送に

　　　よる。

　　ウ．航空機に対しては，運輸省転出局からのノータムによる。：＿

　　　　’なお，新東京空港事務所保安部並びに東京，福岡及び那覇の斉航空交通管制

　　　部には，‘打上げ時刻をその2時簡前及び30分前通報するとともに，・打上げ後速

　　　やかに打上げた旨逼報ずる。

　　エ．一般に対しては，NHK鹿児島・宮崎の各放送局等のテレビ及びラ1～オ放挙

　　　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．

　（4）船舶及び航空機の航行安全に関する通報

　　　第7図に示すロケヅトの各回落下予想区域に係わる情報が，あらかじめ発せら

一16．一

②

㊥
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去

れるよう以下のとおり関係機関に依頼する。

ア．船舶の航行安全　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　・

　　ロケット打上げに係わる情報を，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

　わる情報を事前に運輸省大阪航空局鹿児島空港事務所に通報するとともに，打

　上げ直前まで，打上げ時刻の変更等についても通報する。

「17一



4．　追跡管制計画

4．i　追跡管制の実施場所

　（1）宇宙開発事業団の施設

　　（ア）筑波宇宙センター中央追跡管制所

　　　　　茨城県つくば市千灯一2丁目、2番ゴ号、

　　（イ）種子島字宙センター増田追跡管制所　矛

　　　　　鹿児島県熊毛郡中種子町大字増田

　　（ウ）勝浦追跡管制所

　　　　　三韓勝浦市芳賀花立山1－14　　　　　　⑳

　　（エ）沖縄追跡管制所

　　　　　，沖縄県国頭郡恩納村字安富祖金良原1712

　（2）その他の関係機関の施設

　　　初期段階においては，三国航空宇宙局（NASA）の支援を受けるため・同㌧

　　局の追跡智制網（DSN）の施設が使用されるとともにジ衛星搭載機器の機能

　　確認のため，気象庁の協力を受けるg　　　　．

4．2　追跡管制隊の組織

　　’醒の追跡管制における打上1ず鵬から初三階までの業務を追回制隊lrよ

　り実施する。

　　こめ追跡管制隊の組織を第8図に示すd　　　・
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　一㊥
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第8図 追跡管制隊の組織
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4．3　追跡管制の期間

　　GMS－4の打上げ段階及び初期段階における追跡管制の期間は，打上げ旧約、

　3．5カ月間である。

　　なお，定常段階における追跡管制期間は，初期段階終了から衛星のミッション

　運用終了までとする。

4．4　追跡管制作業の概要

　　GMS－4の追跡管諭は，第3段・衛星分離までの打上げ段階，衛星の静止衛

星輔投入及び醒騰機器磯回確認をそテう初期段階並びに醒の運用等を行

　う定常段階からなり，各段階を通じて以下の追跡及び管制の作業を実施する。

（1）打上げ段階　　　　　　　　　　醗
　　　打上鍛階は、打上げ当日の追星三三制システムの輔作業開始から第1段衛

　　星分離までとする6この段階では，中央追跡管制所において種子島宇宙センタ

　　一（大崎指令管制棟）から送られてくる打上げに関する情報により飛行状況を，

　　把握し，、衛星の追跡管制1ご備えるとともに増田及び勝浦追跡管制所で取得gた

　　テレメータデータをモニターする。

　（2！初期段階　　　　．　　　　　　　　　　　　〆

　　　初鰍階は，打上げ段階終了後学・ら鯉搭載灘磯能確認を終了して・衡

　　星が気象庁に引き渡されるまでの約3・5ヵ月を予定しており・．この段階では腿

　　下に述べる各フェーズからなる追跡管制を行う。

　　ア．トランスファ軌道フェーズ
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　酬
　　　　　トランスファ軌道に母入された鯉の姿勢変生経てアポジラ汐を献

　　　し，ドリフト軌導に投入するまでの期間をいう。‘

　　イ．ドリフト軌道フェーズ

　　　　　ドリフト軌道に投入された衛星が，姿勢変更及び軌道変更を経て暫定的な

　　　静正衛星軌道に投入されるまでの期間をいい，この間に搭載機器の機能確認

　　　を行う。

一20一

魯

駒

ウ．静止衛星軌道フェーズ

　　暫定的な静止衛星軌道に投入された衛星の軌道及び姿勢め保持並びに搭載

　機器の機能確認を行った後，衛星を直下点経度東経140度の最終的な静止衛

　星軌道へ移動し，気象庁に引き渡されるまでの期間をいう6

　初期段階の各フェーズの期間，月的及び主な運用項目を第4表に，また，衛

星の追跡管制計画を第5表に示す。

一21一



第4表．初期段階各フ土一ズの期間，目的及び運用項目

一
一
⑳
1

フェーズ 』期　　　　間 目　　　　的 主な運用項目

トランスフ．アr軌道フェニズ

@　　　　～、

　第3段／衛星分離からAKM
@　　　　　　　　　　　　　　ト軌道へ投入すること。点火によるドリフト軌道投入ま

ﾅ。

@　　　　　　　鯛

「AM・Fを実施し，囁衛星をドリフ，

@　　　　　1

・トランスラァ軌道の確認・
E衛星のAMF姿勢への姿勢制御・ニューテーション確認・GRANDEチェッグ

HAMF

ワェーズ

@♪

ドリフト軌道・衛星のドリフト軌道投入から
@　　　　　暫定的な静止衛星軌潭投入ま
@　　　　　で。

@　　　　　　　　　　∫　　　　「

　衛星搭載機器の機能確認及び衛
ｯを暫定静止位置に静止させるこ
ﾆ。

　　、ヒ
Eニューテーション三三
^アポジモータ切り離・しごVISSRクーラ温度モニタ

^VISSRクーラカベー分離・軌道三二垂直姿勢制御・搭載機器の機能確認・暫定静止化軌導制御

静止衛星軌道
tェーズ　．

@　二

　衛星め暫定的な静止衛星軌道
鞄?ｩら最終的な静止衛星軌道
鞄?yび気象庁への引渡まで。

@　　　　　霧@　冒

　暫定静止位置において衛星搭載・
@器の機能確認を行った後；衛星rを最終静止位置へ移動させ，気象

｡へ引き渡すこと。

@　　　　　　　　　F　伽

・アンテナデスピン
E軌道／姿勢保持制御，・搭載機器の機能確認・秋期蝕運用・静止位置ぺの移動制御r

E最終静止化軌道制御・搭載機器の機能維持

（注） dRANDE：Ground　Active．Nutation　Damper．Eleclro寧ics

　VISSR：可視赤外走査放射計

趨 融

解 轡

レ
「
卜
。
G
。
．
1

第5表 衛星の追跡管制計画

初期段階 （約3．5か月） 定常段階（参考）

・・ @　階、段、 打　上　げ　段　階
トランスファー軌道 ドリフト軌道から静止衛星軌道 静止衛星軌道

レ

項 目
期間． 打上げ直前の準備段階から，第3段・衛

ｯ分離まで．

打上げ段階終了からアポジモ」タ点火まで ドリフト軌道投入から搭載機器Q機能確
F及び静止衛星軌道獲得まで

初期段階終了から衛星
ﾌ運用を終了するまで

方式：レンジング（トーン）方式 方，式1二王 初期段階終了後，衡星

u ．S　Br』 担当：増田，勝浦，DSN、（NASA） 担・当：増田，勝浦 の

主用途：．測距データ取得噛 主用途：’同説

1　追跡管制は，NAダウンリンク（2．3GHz帯）
方式：ドップラ方式 SDA及び気象庁で

追 アヅプリンク（2」GHz帯） 担　当：増田，勝浦，沖縄
蝸p途：ドップラデータ取得（アポジモー

分担　　　　　　r

タ点火時） 2　ミッション運用は
気象庁が担当

跡

馳Sバンド・
_ウンリrンク（1．7GHz帯）
Aップリンク（2．OGHz帯：） F

方」式：レンジング（ト．Lン）方式担‘当：増田，勝浦，気象庁’

蝸p途：搭載機器の機能確認

追跡管制網統括
fーダ処理等

種子島宇宙センターから送られてくる打
繧ｰに関する情報により飛行状況を把握
ｵ，衛星の追跡に備える。．

追跡データによる軌道決定及び軌道予報値の計算担　当：中央追跡管制所，JPL（NASA）・

@　　　（NASAは軌道決定のみ）

　　　　　　　　　　　　　　AL@同左

S当：中央追跡管制所
「一

方式：PCMテレメトリ 方式：PCMテレメ団，リアルタイムテレメド1 方1式：同左

テ
U　S　B
i2．3GHz帯）

担当：増田，勝浦
蝸p途：モニター

担　当：増田，勝浦，DSN（NASA）
@（NASAのリアルタイムテレハリはマドリヲド局のみ）

担当：増田，勝浦
蝸p途：二戸及び搭載機器の機能確認

’レ 主用途：HKデータ取得，クイックルック
メ 姿勢データ取得

ー
タ Sバンドr 方式：同上及びミッション系（QPSK等）

管 （1．7GHz帯）
、　　　1

　．当：増田，勝浦，気象庁担主用途：搭載機器の機能確認（画像伝送

含む）

方式：非同期コマンド，同期コ々ン・ド 方．式：非同期コ∀ンドし同期コマンド

U　IS　B 担　当：増田，勝浦，DSN（NASA） 担当：増田，勝浦

； （2．3GHz帯） 　（NASAの同期コ々ンドはマドリッド局のみ）

蝸p途：運用モード切替，姿勢制御，アポ

主用途：運用モ山．ド切替，』、姿勢及び軌道

@　　　の制御
．ン ．ジモータ点火の指令

制

Sバンド「
i1．7GHz帯）．

　％L緖ｮ：非同期コマンド，．二期コマン．ド
S　当：増由，勝浦．気象庁主用途：搭載機器の機能確認

唱

管制三三・括データ処理等・

種子島宇宙センターから送られてくる打
繧ｰに関する情報により飛行状況を把握
ｵ，衛星の追跡に備えるとともにテレメ

テレメータデータの収録・解析・HKデー
^のクイックルック，管制計画作成・進行・指示，姿勢決定及び姿勢変更の指示・評

伺左のほカ、＝静止化計画め作成・進行・

w示・評価・搭載機器の機能確認確認
S　当：中央追跡管制所、

、触

一タデータをモニタする。・ 価

担当：中央追跡管制所 担　当：中央追跡管制所，JPL（NASA）

！三三lli擦灘蕪1驚鞭旧藩絆撃騨擁亥旧弊禦’監視デー際いう？



・ギi

　（3）定常段階（参考）

　　　定常段階においては，宇宙開発事業団は気象庁の委託を受け静止位置の保持，

　　姿勢保持，スピン率制御等の衛星の管理を行う。

　　　又，衛星の開発等のために必要な運用を行う。

4．5　衛星の飛行計画

　　H－1ロケットにより打上げられた衛星のトランスファ軌道投入から静止衛星

　軌道に投入されるまでめ飛行計画（ノミナル値）を第6表に，また，トランスフ

　ァ軌導における地三面軌跡を第9図に示す。

4．6　追跡管制システム
　　GMS－4の鋤管制の業務に使用するシステムを，’第1・図に示す。　　働

一24一 ノ　’

醗

⑳

第6表　衛星の飛行計画

　　　　　　トランスファ軌道の
　　　　　　軌道傾斜角約28．7．

●隔’

¥二

⑥アポジモータ切り離し

　　　⑤アポジモータ点火

　　1！

／
1トランスファ軌道投入

　　　　　　　σ口．i■●
　　　　，”ρ
　　，ノノ’

’つフト軌道ゆス7ア縛

　　　　打上げ段階
　　第1．2．3段燃焼　　　　　N

、

　　　　　　　　　　　　　　　　一
　　　．逐　　　　　　⑦軌道面逆垂直、
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　軌道及び9
　　　　　　　、姿勢制御　　　　　　　　　　　姿勢測定

　　　　　　　　、、
静止化制御　　　　　’、、、　　静止衛星軌道

／・　　　　　　　　＼、、
　　　　　　　　　　　　　　　　隔　　r亀　一●　口

、

、

、

、

、

　
　
　
　
　
、

落
⑧

　　⑨静止位置獲得．

事　　　象 発射後経過時間 追跡管制所等 備　　　考

①第3段／衛星分離

時　　　分．00’　：　29

②粗姿勢制御1 02　：　56巾 マドリッド．
③粗姿勢制御乞 04　：　13 マドリ’ッド

④精姿勢制御 16　：　24㍉ 増田，勝浦
⑤　アポジモータ点火
E　アポジモータ切り離し

・16　：　56．

?V　．　11
増田，勝浦，沖縄 第2運＝地点付近

⑦軌道面逆垂直姿勢変更
G静止位置獲得（暫定）“
H、静止位置獲得（最終）

AMF簡約12時間　約　　1か月、、　約3。5，か月

増田，勝浦
搏c，勝浦・

東経約160度
血o約140度

一25一・
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@WεFAX

データ

`　送

トランス

|ンダ

DSN ’DSN』 DSN
iマドリッド）

沖縄追跡

ﾇ制所
増田追跡管制所 勝浦追跡管制所

気象衛星　　　　主測距局通信所

利用局
データ

繒W局
測距局

（ゴールドストLン） （キャンベラ） 予報値 コマンド　　　　　　　　　　　　　　　　　コマンド
¥報値’ @　　　　　　　　　　　　　　予報値　’

@　　　　　　　　●@　　　　NTT回線　　　　NTT回線

●

ゴダード宇宙飛行

Zンター（GSFC）

コマンド

eレメ、トリ
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@　　f

NTT回線 気象衛星センタ「‘
海1推準研究所

@（JPL）

筑波宇宙センター

?尓u跡管制所 ’（清　瀬）
KDD回線
Rマンド
O道予測　　　　、“メッセーン

h用甑SDA

　　　　　　・NASA
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i注）※1：テレメトリ，コマン　　　　　ベースバン

@　※2：烈F時のドップラ追尾のみ。1

@　　　　　暫

テレメトリ噛 @　軌道決定値
ｪ距　　　　　　運用計画　　　　　　　　メッセージ

h装置を付加。
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5．　関係機関への情報の提供

　（1）関係機関

　　　打上げ及び追跡智制の結果等の情報については，科学技術庁，郵政省，運輸省

　　等関係機関に速やかに通知する。

　（2）国際機関

　　　衛星の軌道投入後，速やかに関係政府機関を通じ，衛星に関する情報を国際連

　　合宇宙空間平和利用委員会及び宇宙空間研究委員会等の国際機関に提供する。

　（3）報道関係

　　ア・報道関係者に対し・打上げに係わる安全確保に留意し・取材の便宜を図る。

　　イ、打上げ及び働管制の糸課については渓櫃三等から発表を行う。　醗

一28一

献駒

ノ


