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1．　概　　要

海洋観測衛：星1号一b（MO・S－rb）のノ

　　　打上げ及び追跡管制計画書

1．1　緒　　言

　　宇宙開発事業団は、平成2年・，62胴にH－1・ケット碍機F契1（以

下rH　2、F絶という∂による灘翻1観・三一b（以下rMOS一真謁

というg）の打上げ、軌道投木並びに軌道投入後の追跡及び管制を行う。

’め計画は・M・S一・腔搭載し簡2・Fの打上げから第2段●衛野

離及びその翻を行うまでの打上げ緬と、鯉曝三三三道穣旧び

そみ後の衛星搭載機器の機能確認を行う初期段階Q追跡管制計画とからなる。

　MH－1ロケット6号機目のフライトである。
　苦2H2iFは、N－1ロケットからの通算したフライト番号である。’

　一紹海洋観測衛星1号rbの英訳名は、　Marihe　Observation

　　　S琶tellite－1bである。
　苦4太陽同期軌道とはぐ衛星の軌斜面と地球から免た太陽方向のなす角が、

　　　常にほぼ一定になる軌道をい’うポ

1．2　打上げ及び追跡管制実施機関

　　　　宇宙開発事業団

　　　　　　理事長　山　野　正、登．

　　　　　　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章任者

（1）打上げ実施責任考．

　　　　　理　事　　五　代　富　文

　（2）追跡管制実施責任者

　　　　　理　事　　立　野　　　敏
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「

1．4　打上げ及び追跡管制の目的・

　　MOS一・bの打≠げ及び追跡管制は・海洋面の色及び温度を中心とした海

洋現象の観測を継続して行うとともに、地球観測のための人工衛星に共通な

技術の確立を図ることを目的とする。

　　また、H：一1ロケットの打上げ能力の余裕を活用して伸展展開機能実験ペイ

・一ド（DEBUT芸5）とア姓ユァ衛星・三一b（JAS一、b苦6）を相剰ペイ

　ロードとして打上げ、3衛星同時打上げ技術及び打上げ時の2衛星（MOS

　－1bとPEBUT）の同時追跡管制技術を修得する。

総四三三眠実験ペイ。一面訳名は、D。p1。y。bl。　B。。＿』）i齢

　　　　Umbrella　Testである・（航空宇宙技術研究所の衛星）

　　契6アマチュア衛星1号一bの英訳名は、Japan　Amateur　Satellite

　　　　－1bであるゐ（日本アマチュア無線連盟の衛星）閲

1．5　衛星の名称及び基数

　　　　海洋観測衛星1号一b（MOS－1b）　　　1基

　　　　伸展展開機能実験琴イロHド（DEBU：T）　　〃

　　　　アマチュア衛星1号一b（JAS－1b）　　〃

1．6　ロケラトの機種及び機数

　　　　H隔1ロケット6号機F（H21F）

　　　　　　　（2段；式・SOB9本付）

一2一

1機

1．7　打上げ期間及び日時

（1）打上げ期間

　　　　平成零年2月1日（禾）～2．月28日（水）『

（2）打上げ日時

／

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

・固体補助ロケット

打上げ後

H－1ログット 2月　2日（金） 10：25 約0分～6分
6号機：F 2月1日（木） ～　竃 ～

（H21F） 2加8日（水） 11：90
・第1段及び衛星

@　　フェアリング
打上げ後
約12分～21分

注）MOS－1bの追跡管制支援を受ける外国局のスケジュ」ルにより打上げ日が変更となる
　　場合がある。・

1．8　打上げ及び追跡管制施設

　．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。ご
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第1図　打上げ及び追跡管制施設の配置
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2．　打上げ計画

2，1　打上げ実施場所

　　　　宇宙初発事業薗』種子島宇宙センター

　　　　　鹿児島県熊毛郡南種子町大字茎永字宇津

ノ

2．2　打上げ隊の組織　　　　　　　　　　・　　　　　　　　　・

　　打上整備作業・』勿トの批げ及備星の輔投入ρ業務を・MOS一

や打上げ蹄よ嫉弼る・　L　 　　　 一

　　この打上げ隊の組織を、第2図に示す。一

2．3　ロケジトの飛行計画

　　H：21：Fは、MOS－1b等を搭載し、種子島宇宙センタL大崎射場H－1

　ロ「ケット射点から当初垂直に打ち上げられる。

　　そ、の後・ケットは・r＝ルブ呼ラ確よ伽ケットのピッチ面を欄飛

行方位倉125度の方向に向けた後、第1表に宗す所定の飛行計画に従っで

，・�sする。’

　　この間、固体補助ロケジトを打上げ旧約90秒に、第1馨を約28’2秒に

　分離し、その後、塔載誘導機器からの誘導指令により▽第2段第1回燃焼終

了町所定ρドラーフ7軌道曜入湯続旧記趾空を経て滴
　米大陸南力上空まで慣性飛行を続ける。1

　　慣性飛行の間、衛星を所定の軌道に投入するためロケットの姿勢変更を行

ったのち、膨大話方準で・卸聯乞醐顯を行い滴緯細渡・

　西繹約52度，高度約930kmにおいて・MOS－1bを第2段から分離する6

　　以上の飛行回路をく第3図に示す6

　　衛星は、高度約918km』，軌道傾斜角繭99度の，軌道に聲入され四三に・

．高度細螺の乳脹の太陽同騨甲帰轄篤行し運用さ織

　　との西翠子島光学設瓢びヒヅ三三よる’ψットの解及雄子

　島，油縄，．サンチャゴ地上局でめテレメ」汐の受信により・飛行状況の監視

一5一

・「



とロケット動作状態の計測が行われる。

　MOS－1bを分離した第2段は、相乗リペイロード（DEBUT及びJAS

－1b）を搭載したまま、アイドル・モード燃焼苦8による第3回目の燃焼を

行って遠地点高度を約1600kmまで増加させた後、南緯約11度，西経約64

度，高度約919kmにおいてDEBUT及びJAS－1bを分離する。

芸7太陽同期準回帰軌道とは、太陽同期軌道のうち、衛星直下点の軌跡が

毎日少しつつずれ・特定の日数後に再び同じ軌跡を通緻道をいう・

苦8アイドル・モード燃焼とは、ポンプを回さないで、タンク内の押圧で　　

　　推進薬をエンジンへ供給して燃焼させることをいう。（通常の約1／20

　　の推力レベル。）

③㊨
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⑳～⑳姿勢変更

⑯衛星フェアリング分離

　　　　　脅

　　　　　　o⑱第1●2段分離騒

　　①リフトオ、

第1表　自ケットの飛行計画

第2段燃焼（第1回目）
ノ

第1段燃焼

慣性飛行

トランスファ軌道

地　表

　　㊧第2段燃焼（第2回目）

　　　　＼・

朧投入 ｮ鰍Mls旧離
　　　　　　　⑳第2段燃焼』
　　　　　　　　　　（第3回目）
　　　　　　　、、
　　　　　　　　、、⑱第2段・DEBUT分離
　　　　　　　　、　　　　　　　　＼㊧第、段．JAS．、b

　　　　　　　　　＼　　分離（》幽

　　　　　　　　円軌道　　楕円軌道

事　　　　　　　　　象
発射後経過　時　間

地表面距離 筒’・度 慣性速度

、時分　秒 km km km／s
①リフトオフ．、 0 0 0’ 0．4

②r一ルプログ学ム開始． 3

③ロールプ甲グラム終了『 8
④重力ターン丙開始 8’

⑤固体補助ロケット6本燃焼終了 40 1．0 4．5 0．5

⑥固体補助ログット3本点火． ・　　　40 1．0 4．5．1 0．5

⑦固体補助ロクヅト3本燃焼終了 1乞0 8．5 18 一〇．7

⑧固体補助ログジト9本分離 r30． ・12 21 ’0．8

⑨重ガター謎終回 13言
⑩ピッチプログラム開始 133
⑪ピッチプログラム終了、 420
⑫メインエンジン燃焼停止（MECO）． 4　34 300 112 3．8

⑬バーニアエンジン燃焼停止． 440・、 ．321「 119 3．8

⑭第1・2段分離 噛4　42 328 121 ，3．8

⑮第2段第■回目燃焼開始 4　47 345 125 ，3」8

⑯衛星ろエアリシグ分離． 4　54 371 132 ’3．8

⑰寧rル・ピッチ・ヲープ・グラム開始 ，aoO
⑬ロらルプログプム終了 530
⑲ピッチ・ヨープログラム終了 10　14

⑳第2段第1回目燃，焼終了（SECO1）． 1022 2，018 3901 7．9

⑳慣性飛行時プrグラム開始 ’1300
レ　　　　　’

⑳慣性飛行時プログラム終了 41　36

㊧第2段第2回目燃焼開始 44　50 16，256 9S4’ 7．2

⑳第2段第2回目燃焼終了（SECO乞） ヒ45　08 16，3β7 935 7．4

㊧第2段。MoS71b分離 48　50 17，743 930 ．7．4
ヤ

⑳第2段第3回目燃焼開始（アイドル・モード
S第2段第3回目燃焼終了　　　　燃焼）

層・一 T832
E　5957

．22，031

Q2，541、

919
X18

7．4

V．6

⑱第2段・DE皐UT分離 1　622 22，699 919 7．6

㊧第2段・JAS－1b分離 1L@O27 22，729 91・9 7．6

苦揚力を0として飛行する。

一8一

注　数値は概略計画値
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第4図　MOS－1b及び相乗りペイロードの搭載

海洋観測衛星1号二b（MOS＝1b）

＠

伸展展開機能実験ペイロード

　　　（DE箪UT）

醗轡

ガイダンス・セクション

則

、

．
b
、

陽
）聾

漏
，πア

秘爾

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　一10一

熊…＿…．…冒＿…＿…曜……＿……．∴…………．……．…＿………；冒冒………一…＿．＿…＿…．＿…＿…冒

2．4　衛星め主要諸元

　・MOS－1bの主要諸元及び形状を第2表及び第5図に示す。

　・DE’BUTの主要諸元及び形状を第3表及び第6図に示す。P

・JAS十・bの主要諸元及び形状を第4豪及び第7図に示す・’

　　　　　　　　　　　第2表　MOS一’1．bの主要諸元

名　　　称 海洋観測衛星i三一b（MOS－1b）

（1）可視近赤外放射計、可視熱赤外放射計、マイクロ三二射計及びデータ　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　’

収集シヌテムによる海洋を中心とした地球全般の観測を継続すること。

（2） MOS－1とMOS－1bの多衛星運用を含む地球観測衛星システム

目　　　的 の運用技術を確立すること。

（3） R－Lロケットによる太陽同期軌道投入技術を確立すること。

’④衛畢のプロトタイプモデルをフライ下モデルにするためのりハービッ

シ「?Z術を確立すること。
」　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　1

太陽同期準回帰軌道
ハ

（1）軌道高度 約909km
軌　　　道 （2）『軌道傾斜角’ 　　　　　　　　　　　　　　　　　ート＝�X9。

、

（3）回帰周期 17日（西方移動）

（4）ゴ

~交点通過地方平均太陽時 午前1．0時～午前11時

一翼式太陽電池パ
ドルを有する箱型　　　　　　　　　　　．　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　凡　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　L

形　　　状　　　　r 本　体

ｾ陽電池パ

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　智　’P．26×1．48x2．40（ln．）’

hル　　　　2∵OQ×5・2’8（m・）

重　　　量 約740k9 （打上げ時）　　　　　　　一

姿勢四三方式 三軸姿勢制御方式（コシトロールドバイアスモーメンタみ方式）’

ミッシ。ン期間 2年
信　　頼　　度 2年後の残存確率 0．5以上・

観測波長：0．51～0；59μm「

・．§

0．61～0。69μm
・ツ

V 可視近赤外放射
0．72～0．80μmゴ
@　　　　　　　　’

ヨ
ン

・計（MESS且）
　　　　9．80一どr1μm．

ﾏ測幅＝約100km（2系続の場合約19．Okm）
機 凶

器・， 地上分解能：約50m

観測データ伝送：Xバンド’
、

（つつく）
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，碧

第2表　MOS一三bの主要諸元（つづき）

観測波長：0．5～0，7μm　　（可　視）

6．0～7．0μm　　（三三外）

10・5～手1・5μm．（二二外）

可視熱赤外放射 11．5～12．5μm（田翁外）　・、
ミ

計（VTIR） 観測幅：約1500km
ヅ 地上分解能：約900m（可　視）

約£700m（熱赤外）
シ

観測データ縁送：1江ESSR信号に多重化

ヨ

観測周波数：23GHz帯

ン 31GHz帯
マイクロ波放射 観測幅：約320km』

機 計（MSR） 地上分解能：約32km（23GHz帯）

器 約23㎞（31GH帰）

観測データ伝送：Sバンド

データ収集シス 中継方式：ランダムアクゼス型位相再変調方式圃

テム用中継器 ’受信周波数：40QMH・帯

（DCST） 送信周波数：1．7GH年回、

テレメトリトラ VHF『アンテナ，　VHF送受信機

ジキング及びコ Sづンドアーンテナ・Sバンド送信機，Sバンド受信機’

マンド系 テレィトリエン『コーダ，コマ／ドデコーダ，

基『
（TT＆C） デープレコーダ

姿勢三道制御系
姿勢軌道制衛ヒクト昨ク内地球壱ンサ，

本 （AOCS），
太陽センサ，レート積分ジャイ「ロ，

モLメザ跡イール磁気ゴイ・ジ

機．
ガスジゴット系・ 1Nろラスタ×i4個・

幽（Rqs） 推薬タンク×2個

器，
太陽電池パー hル 太陽電池パドル，ゴ xドノち駆動装置

系（PAD；L） パド・三三制御エレクト・ニクス，オ乙ドナシズ制御器，

三一源．系 電力制御器，バッテリ充電制御舞，バッ『テリ

熱制’精ｹ サ｝・マルブランケ・㌧サーマル・レーバ，ヒータ∫

構　　、体、 ．アル・ミハニ．カムパネノレ

一12一
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第ろ表　DEBUTの主要諸元，

名　　　　称 伸展浜開機能実験ペイロード〈DEBUT）

微小重力環境を得るたあのテザー／ブーメラン衛星の主要

機構要素の実証’

主要ミッション ’（1）．ブームの伸展・収納実験

（2）空力傘り展開・・収納実験

（3）伸展・農三時の振動特性の測定．

軌 高　　　　度 近地点：約900：km遠地点旧約♀00～1600km

傾　　斜　　角 約99。

道 種　　　　類 楕円軌道．　　　　　　　　　　　　　　　　　∫

収納時1：対辺440mm（構体26面体）

、高さ一470mm（構体＋ブーム＋空三四）
形　　　　状．

展開時：対辺白50mrd（窒力傘展開）

高さ1935m田（構体＋ブ’一ム伸展＋空力傘展開）

重　　　章 約50kg’

姿　　　　勢 無制御（rケ．ット分離時二二スピ1シカ・かかる）・　・

，周　狼、数　：・i48。271MHz
h　ヒ　／

コLマンド系
変調方式：・PCM一：Fis・K－PM

ビシトレ』ト　：　90bps

搭 項　目・．数　：13’（最大15項且》

周　波　i数：・136。89MHz

載 周波数偏差・：±2．74：KH乞・　　　　　　　　　　馳

E　I　RP・：　・10db；n　　　　　　　　　　　　　・

機 テレメトリ系 「変調方式：主）qM－PM－

ビシトレート　：・2048bps、

器 項部．数：バイレベル　8・

「 アナログ　1．2　，

バヅテリ　：’り・チウム電池・・
電　源 系1』　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　一

@　容　　量　：　95Ah

設計寿命 ｛約1g宿弊（内部1次電池消耗により）
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第4表　JAS一1bの主要諸元

名　　　　称 アマチュア衛星1号一b（JAS－1b）

「ふじ」．の後継機として十分な電力の供給で連続運用力『

可能な衛星を極軌道に投入し、交信可能な地域を拡張する。

主要ミッ享・ン また、．さらに柔軟性を加え樋信形態の実駿を世界的規模

で行b、アマチュア無線披術の向上とアゼチ三ア無線を通

’じ七国際親善を図る。

高　　　　度 、近地点：・約900：km遠地点：約900～1600km　l
、軌

傾　　斜　埆 約99。

種　　　類 楕円軌道　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　．

形　　　　F状 対辺440mm、高さ470mmの略球形26面体

重　　　　量．． 約50kg．
衛星のZ軸に宰行に搭載した永久磁石（2偲）’と地球磁・

’姿 勢 場と6相互作用により発生する‘トルクを葺いて衛星を「定’

の姿勢状態に滞留させないよちに変動させる。

144MHz・帯受信アンテナ

通　　信　　系 430MHz帯送信アンテナ（デジタル系、アナ白グ系共用）、

搭 Jモード中継器（アナゴグ系1、デジタル系1）

ビーコン系 JAモードビーコン、43伽H・（C罵PSK）

JDモードテレメドリ　430MHz（PSK）
載 テレメトリ系 CWテレメトリ　ナナ』グ12アイテタ∴ステータス33アイテム

並SKテレメトリ圏アナログ29アイテム　ステータス33アイテム

コマンド系 ’リアルタイム／ブ．・グジム爵ント6機能

機 太陽電池　セ　　ル『：ガリウムひ素1

．枚　　数：2・×2、1×・2読あわせてi－300枚余

発生電力：約i1 OW以上
電　源．：系

器

〉くヅデリ忌セ　・ル：ニヅケルカドミュ．ヴム電池

、容　　量：60Ah
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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5表及び第8図に示す。

第5表　ロケットの主要諸元
（飛行言†画た基づくノミナル値）

全　、　　　　　　　　　　　　段　』

名　　　　　称 H－1ロケッ杢6号機F（H21F）
全 長（m）・ 40．30
外　　径（m） ．　　　　　　　　　　2．49

全備重量（t） 137．7　（入工衛星の重量は含まず）

誘　導　方式 慣性誘導方式

各　　　　　　　　　　　　　段

第　　1　段． 固体補助ロケット 第　　2　段 衛　　　星
tェアリZグ

全．　長（m） 22，44’ 7．25 10．32 7．91

外 径（m）’、 2．44 0，791 2．49 2．44

各段重量（t） 85．9＊1 4．0．3（9回分） 10．8　＊6 0．6

推進薬重量（t） 『　　　　　81．5 ・33．7て9回分） 8．8

平均推力（t）

メインエンジン

@　　　75．9＊2
oーニアエンジゾ

@　　　0．9＊2，5

135．0（6本分）

@　＊2，4
10．6　＊3

飛行計画上
ﾌ燃焼時間
@　　　（s）

メインエンジン
@　　274　　　　　　　　㌧バーニアエンジン

@　　280

40 335

推進薬種類 液化酸素／RJ－1
ポリブタジェン系コンポジット

@　固体推進薬
液化酸素／液化水素

ターボポンプ．推進薬供給方式 ターボポツ．プ

比推力（s）

メインエンジン

@　　253　＊2
oーニア土ンジン

@　　209’＊2

234＊2・ 447　＊3
●

ピッチ・ヨ憎’ 、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

姿
勢
制
．
r
御

ロ　　　一　　ノレ バーニアエンジン・ ガスジェ．ット

搭載電子装置

ユ）テヒメータ送信器

@　・PCM－PM．．
Q）指令破壊受信器

@　トーン変調

1）レーダトランスポンダ

@　2台．2）テレメータ送信器

@　PCM－PMR）指令稼壊受信器

@　2台　トーン変調

1
4
5

＊
＊
＊

アダブタセク勲ヨン重囲吾。．　＊21：海面上・　　＊3：真空中
リフトオフ時は6本のみ門火し・・6本の燃焼終了後残り3本に点火する。
　　　　　　　　　　　　　嘘6：衛星段間部を含む。2基分。「

一18一

鯵醐

・⑳磯

第8図　pケットの形状

衛星フェアリング
『7．91m

JAS－1　b

第2段・衛星分離面

’玩＿ア
　　　　　ロ　　　　リング分離面

一

第2段
10．32m
　第1段・

2段分離面

全長
40．3σm

　
、
＼
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
r

第’1 段

22．44m

亀

l
i
聖
巳

器
叩

1
1l
r1
1i
i

MOS－1　P

DE　BUT

衛星段間部 1．11m

ガイダンスセクション

燃料タンク

酸化剤タンク

アダプ三三ゾション

第2段エン：ジン

燃料タンク

センタボディセクション噛

，
、
「
、
－
i

　
　
一
　
　
一

・酸化剤タンク

固体補助ロケッ、ト（9本）

スカートセクション・

エンジンセクション

＼第鍛エンジン
一19一
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2㍉6　打上げに係やる安全確保”

　（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、警戒区域に立入ら左いよう’協力を求める。

　（3）打上げに係わる警戒については、次の要領により実施する。

　　ア．陸上の甑　　　　　　　　　　　｝
　　　　射場及び射糊辺の警戒についてほ藩細に爽警戒員を配置し、麟醗

　　巡回等必要な措置を講ずるとともに、鹿児島県警察本部友び種子島警察

　　署に’協力を依頼する。

　（プ）打上げ当日

　　　　打上げ当日に即ける陸上警戒区域は1第9図に示ナと吾りとし、当

　　　該匡域には一般の人が立入らないよう協力を求める。

④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．海上の警戒一

　　　打上げ当日の海上警戒区域は、第10図に示す固体補助ロケット落下

　　予測区域及びその周辺海域とし、当該区域については、事業団において　・碗礪塾

　　海上監視レー〆による監視等必要な措置を講ず為ζともに・海上保安庁

　　第十管区海上保安本部，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伝侍する。

　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、運輸省大阪航空局の鹿児島

　　潮齢務所及冊子網野蜥に軸燵絡を行うと紬に・腰の
　　籠婦ぜら焔よ．う協力を依頼す為・

（4）　ロケットの飛行安全については、種子島宇宙センター及び沖縄ダウンレ

一20一

第9図　打上げ当母の陸上警戒区域

　　　　衛一癖

　　　　　22南

中即詰大駈
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第10図　ロケットの各段落下予想区域

1300 140。　　　　i 150。

400 40。

φ

　　　B
ｭ射点

固体補助ロケット
A 落下予想区域

300
げ題

発射点
曹P8：ll冨誉）

趣二三　　　　　　80

C

〃，

鱈

轡．

D

A：30022／59”N， 130。57／25”E．
B：30024’29”N， 130。59／17”E
C：30012’26”N， 131。14！10”E
D：30。06く07”N， 131006／40”E

一

200 200

憲　　B’

♪

C，

D，

@　＼

第1段及び衛星フ エアリング落下予想区域

10Q

Aノ：17。34／N，1320031E
a！：17。46／N，133。06／E
b／115041／N，133032／E
cノ：15。28／N，132。28／E

10。

130。 　　140。

東　経（度）

150。
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ンジステーションにおいて取得されたロケットの下行状態に基づき、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b

ろ．　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関係機関へ

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1・5時までに決定・し、通報先関係機関に速

　　やかに通報する6

．（2），打上げを実施する旨の通報後の変更等

　、　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6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　　　　　　　　　　＼・

　　　通報は庵府県鷹轄によって行う働・三白四三機に対する周知

　　は、以下により行う。

　、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。9

　　ウ．航空機に対しては、運輸省航空局からのノニタ云によるr

　　　　なお、新東京空港事務所保安部並びに東京、福岡及び那i覇の各航空交通

　　　管制部には、打上げ時刻をその2時間前及び30分前通報するとともに、

　　　打ギげ髄や畑打上げた旨通報鍋・．

　　エ．一般に対しては、NHK鹿児島・宮崎の各放送局等のテレビ旧びラジオ

　　　放送並びに南日本放送，宮崎放送，大分放送各局のラ，ジオ三遷による。

　ω　船舶及び航空機の航行安全に蘭する通報

　　　第10図に示すロケットの各段落下予想区域に係わる情報が、あらかじめ
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i

発せられるよづ：以下のどおり蘭係機関に依頼する。

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蔀に通報し、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及びこれに関連ナる規定に基づき、ロケヅトの打上

　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及び東京三門

　局新東京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。 露翻

働⑪

r24一

4．　追跡管制計画

　　H2・町より～M・S一・b・ID曲UT及び乏AS二・bが打ち上げられる
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ご
が、宇宙開発事業団が追跡管制を実施するのは、MOS－1b及びDE耳UTで

　あり、JAS－1bについては、日本アマチ出ア無線三三力§追跡管制を実施する。

　1以下、MOS－1b及びDEBむTの追跡管制計画について記す。

4．1・：MOS－1bの追跡管制計画

　4．1．1　追跡管制の実施場所　　　，・

　　（1）宇宙開発事業団の施設

　　⑦　筑波宇宙センター　中央追跡管制所

　　　　　　茨城県つぐぱ市千畳2丁目1番1号

　　（イ）勝浦追跡管制所　’

　　　　　　千葉県勝浦市芳賀花立山1－14

　　〈ウ）T・沖縄追跡管制所

　　　　　　沖縄泉国頭郡恩納村三三富祖金良原17．12－1・

　　（エ）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

　　伝）地球観測センター　．・．　　　　　’噛　＿、
　　　　＼
　　　　　　埼玉県比企郡鳩山町大字大橋字沼の上1401・

　1（2）海外の支援を受ける機関め三三　　　　’・

　　　　上記のほか、初期段階においては、欧州宇宙機関（ESA）及びフラ

　　　ンス国立宇宙研究センター（CNES）の追跡管制網の支援を受ける。

　lL工29、’追跡管制隊の組織

　　　　衛星の追跡管制の初期段階の業務を、MOS－1b追跡管制隊により実

　　　施する。

　　　　追跡管制隊の組織を第ユ1図に示す。

　4．1．3　追跡管制の期間．

　　　　MO畠一1b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

三25一
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蕉，1

　上げ後年2．か月間である5

　　　な誇、定常段階における追跡管制期間は・初期段階終了後、衛星のミ

　　，ッシ旨ンの運用を終了するまでとする。

4．1．4　追跡管制作業の概要　，、

　　　血OS－1bQ追跡管制は、・第2段・衛星分離までの打上げ段階、衛星

　　の太陽同期準回帰軌道投入及び衛星捲載機器の機能確認等を行う初期段

　　階並びに衛星の運用等を行う定常段階から成り、各段階を通じ宅以下の

　　追跡管制の作業を実施する。

　　（1）打上げ段階

　　　　打上げ段階は、打上げ当日の追跡管制システムの準備作業から第2

　　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

　　　子島宇宙センター（大崎指令管制棟）から送られてくる打上げに関す

　　　る情報により飛行情報を把握するとともに、各追跡管制所で取得した

　　　三皇のテレメータデータをモニタし、衛星の追跡管制に備える。

　　（2）∫初期段階

　　　　初期段階は、打上げ段階終了後約2ヵ月間とするびこの段階では、

　　　初期姿勢捕捉、初期軌道：修正及び衛星搭載機器の機能確認のほか、衛

　　　星の機能を維持する作業を行う。

　　　ア．初期姿勢捕捉

磯醗

職分鰍の鯉の姿蜘先ず太三雲状態にしべ漣のシご⑳働

　　　，ケンヌによ．り定常姿勢状態に移す。、・、・，　　　．　・　　　　’、

　　．イ．初期軌道修正及び衛星搭載機器の機能確認‘、

　　　　初期姿勢捕捉の後、軌道投入時の高度誤差及び傾斜角誤差を取り

・一@　除き、所定の軌道に導くとともに衛星に搭載された4つのミッショ

　　　ン機器及び基本機器が、規定された要求事項を軌道上で満足してい

　　　ることを確認し、かっ定常段階以降での運用の．ための、性能，特性

　　　のベースラインデータを取得する6．

　　　衛星が所定め軌道に投入された後の、地球観測セ）ζ凹凸における三

三…　
一
　
　
…

　
　
　
一

　
　
　
　
一

　
　
　
　
　
一

　
　
　
　
　
　
一

　
　
　
　
　
　
　
一

　
　
　
　
　
　
　
　
髭
…

一26一

　　　測範囲を第12図に、また、観測；機器のデータ取得範囲を第・13図に

　　示す。

　　（3）定常段階（参考）・　　　　　　　6

　　　　初期段階終了後丸定常段階に移行する。

　．　定常段階においては衛星の機能維持、搭載ミッショツ機器の運用を

　　　行う。

　　　　各段階における追跡管制計画を第6表に示す。

4．1．5　衛星の飛行計画　∫　　　・，

　　　MOS－1bの分離から初期姿勢捕捉終了までの、衛星の飛行計画を第

　　7表に示す。またべ同期間の衛星軌道の地表面軌跡を第14図に示す。

4．1．6　追跡管制システム

　　　MOS－1bの追跡管制の業務に使用するシスデムをY第15図に示す。
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4．2　DE－BUTの追跡管制田面

　4．2．1　追跡管制の実施場所

　　（1）筑波宇宙センター．中央追跡管制所

　　　　　茨城県つくば三千現2丁目ユ番1号

　　（2）勝浦追跡管制所

　　　　　千葉県勝浦市芳賀花立山1－14

　　（3）種子島宇宙センター唱増田追跡管制所

　　　　　鹿児島県熊毛郡中種：子町大字増田　　　　　　　　　　　　　　　　　｝
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　を
姶2追跡管制隊の組織　　　　　　　　　　⑳趣
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　』l
　　　　DEBUTの追跡管制もMOS－1b追跡管制隊によ嫉施する・一　1

　　　　企画管理班及び増田追跡管制班にDEBUT支援担当を設ける。航空

　　　宇宙技術研究所（NA：L）の一DEBUT実験担当も増田追跡管制班の指

　　　揮下に入るげ

　4．2．3　追跡管制の期間

　　　　DEBUTの追跡管制の期間は打上げ後、電池が消耗するまでの約

　　　10日間である。

　4．2．4　追跡管制作業の概要

　　　　MOS－1bの三軸姿勢が確立した時点以降にDEBUTの実験運用塗

　　　開始する。

　　　　実弾用中V田帯ドッブラ測定によ三跡を御とともに、実験禰爾

　　　に必要なコマンド作業及びテレメトリデータ取得作業を行なう。DEB

　　　UTの追跡管制計画を第8表に示す。

　4．2．5　追跡管制システムヒ

　　　　DEBUTの追跡管制の業務に使用するシステムを、第16図に示す。
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評第12図’地球観測センターにおける観測範囲 第15図　観測機器のデータ取得範囲
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磯　　　第6表 MOS－1bの追跡管制計画 劔

1
三
一

打　、上　’げ　　段　　階 初　　期　　1段　　　階， 定　常　段　階㌃（参考）　　　　　　　　　　　段　階

?@且1

打上げ直前の準備段階から打上げ後門2
iも衛星分離i及びその確認までの期間

衛星の3軸姿勢確立並びに衛星搭載機器
ﾌ機能，性能及び作動を確認する期間
@　　　打上げ段階終回後盾2ヵ月間

初期段階終了後

@　　　　ミッシ。ン終了まで

yHF；帯（136MHz）

方式1：角度測定併用ドヅプラ周　　測定　　　方式

S当：増田追跡管制所

ゴ　．戸左

S当：勝浦，増田追跡管制所追
　
　
　
　
跡

U，’S　B

?g数（上り）：2，0GHz
@　　　（下り）：2，2GHz
ﾏ調方式：↑ONE／AMLPM

方式：RARR，角度測定併用ドップラ
@　　周波数測定方式、
S当＝勝浦，沖縄，増田追跡管制所

方式：RARR

S当：同左，　　　　脇

@　　　　辱

追跡網統括デーダ処理
ノミナル値による初期軌道の予測計算
Di担当；中央追跡管制所

’追跡デ「タによる軌道決定及び軌道予報一
ﾌ計算，

S当：中央追跡管制所

　同　左

@　　　　　　　　　　‘S当：同左’

VHF帯
?g数：136MHz
ﾏ調方式：PCM－PM

担当1沖縄，増田追跡管制所．

蝸p途：HKデータ取得

担当：勝浦，沖縄，：増田追跡管制所及び
@　，ESAめ管制網主用途：同左のほか搭載機器機能確認

翌当：　。，　　，　田翻所，

蝸p途：USBのバックアップ

管

テ
レ
メ
ー
タ

1U　S　B
?C波数：2．2GHz
ﾏ調方式：PCM－PM

陥H 担当：勝浦，沖縄，増田追跡管制所及び

@　　ESA／、CNESの管制網
蝸p途．：IIKデ「タ取得，搭載機器機能．1

@　　　確認　　　　　　　　　　　，．

担当：勝浦，沖縄，増出追跡管制三

蝸p途：地球観測にかかるHKデータの
@　　．取得

コ
　
　
マ
　
ン

VHしF
?g数：148MHz
ﾏ調方式：PCMrFSK
@　　　　　／AM－PM

　　　　　　　　　　　　　　　　　ρ卜
ｰ

担当：勝浦，’沖縄，増出追跡管制所．，

蝸p途：運痢rξ一ド切替，軌道制御等

i山回，：勝浦，沖縄，増田追跡管制三

蝸p途：USBのバックアップ

制1
@　ド

U　S　B・周波数：2．OGHz

ﾏ調：方式：PCM－FSK
@　　　　　／AM－PM

’

担当：勝浦，沖縄，増田追跡管制所及び

@　　CNES，クールー，　ESAパーズゴ
蝸p途：運用モード切替．軌道制御等

　当：　’，沖縄，増田埠跡管制所

蝸p途：地球観測にかかる管制指令の
@　　　送信

管制網統括データ処理』

，担当：牛央追跡管制所

蜍ﾆ務：テレメータデータの収録処理，
@　　　解析，、HKデータめクイックルッ

@　　　ク｝計画作成，送付，指示連絡

担当：中央追跡管制所’

蜍ﾆ務：同左のほか搭載機器機能確認

担当：同寸のほが本社関係部／グループ
@　　等。

蜍ﾆ務：追跡管制，データの取得，処理
@　　　及び解析評価

観測デー：タの受信・処理等

?g数：真．7GHz，2．2G｝lz，

@　　　　8GIIz

担当：地球観測センター

蝸p途：搭載機器機能確認

、担当’：同左のほか本社関係部／グループ

@　　等。
蝸p途：地球観測データの取得，処理及
@　　　び解析評価

｝

㈱：RARR方式：距離及び距離変化率直定方式’

，蹴謝総州講翻（鐸曇簡縣野饗難ド騨圧及び騨デ略各サブシステムの麟び働況デー回視缶二一タ等）甑

　　CNESの管制網：ソールーズ，クールー，キルナ
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第7表　MOS一1bの飛行計画

L．．⑨定常モード

⑧スラスタアンローディング
　を伴う定常モードへの移行

　　　　　　　　　　　　　　　　　触

、

　　　　　　　　　　　　蕃・’

⑦太＿蹴　臨
開始

＼

毒

。諺響相

正修一戸精⑥

　　　　エ
①ロケット／衛星分離及び
　レートダンピング

番号 事　　　　　　象 発射後経過藁薦 追跡管制所 備　　　　考

1①
ロケット／衛星分離及びレー

時間　分　　49

自動シーケンス
ト．ダンピング開始

② 太陽捕捉 1　を4． 〃
■　r

③ 太陽電池パドル展開及び太陽

ﾟ捉．
1　’42 勝浦，沖縄，増田

地上からの最ンド　　　　　　　’

⑱ 地球捕捉 10　　35 栖上からの一

タイマコアンド
⑤． 粗ヨ「捕捉 ’12　　27 ・〃

⑥ 精ヨー修正 12　　45 〃

’

⑦ 太陽三三ドル太陽追尾開始 14　　00 〃

⑧ ・ズラスタアンローディングを

ｺう定常モ」ドへの移行
24　コ0 蹴三縄増田 　　　　　　　　叫n上からのコマンド

⑨ 定常モードγ 72　　25 勝浦・沖織増甲・ 地」三からb函ンド

注：数値は概略計画値
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DEBUTの追跡管制計画第8表

作　業　項　目
　，

S　　　　　当 備　　　　考

（1）　ドッブラデータ 軸追跡智制所 角度併用ドッブラ

の取得 閲ノ 周波数三三方式

勝浦追跡管制所’ （136MHz帯）．

（2）　テレメトリデータ

L

変調方式’
の取得 増田追跡管制所 pdM／PM

（H：K及び実験データ） ［q36MH・帯）

（3）．コマンドめ送信． 変調方式
（伸展展開実験） 増田追麗漸 PCM－FS：K－PM幽

（148MHz帯）

（4）『
ﾇ制網統括及び

データ処理 中央追跡管制所
軌道決定／予報

指示連絡
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第16図．DEB’UTの追跡管制の業務1三三するシステム
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　　　　5．　関係機関への情報の提供

　　　　　（1）関係機関

　　　　　　　打上げ及び追跡管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k通知する。

　　　　　（2）国際機関

　　　　　　　衛星の軌道投入後く速やかに関係政府機関を通じ、衛星に関する回報を国

　　　　　　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。　　　　　　　　　　　　　　　L

働　（3）雛関係
　　　　　　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・打上げ及び追跡管制の結果については、実施責任者等から発表を行う。
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