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1．　概　　要

放送衛星3号一a（BS－3a）の

　　打上げ及び追跡管制計画書

1．1　緒　　言

　宇濫発事業団は・平成2年8・9胸にH－1・ケット7号機F粗、（以

下rH2ヅ2」という・）による放送鯉3号一。（以下rB鋲3a桐

　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。

　この計画書は、BS－3aを搭載したH22：Fの打上げから第3段・徳星

分離及びその確認を行うまでの打上げ計画と、衛星の軌道投入及まその後の

衛星搭載機器の三三確認を行う初期段階の追跡管制計画とからなり、その内

容ほ、以下のと回りである。

　苦1H－FIロケットの7機目のFlightである。

※222Fは・N’一1・ケットからの通算したFl　igh幡回忌る。

紹放送鯉3号一・の英訳名は・Bf・ad・a・ting　S・t・1ht。一3aである。

1．2　打上げ及び追跡管制実施機関　㍉

　　　　宇宙開発事業団　　　　　　 一

　　　　　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

工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　　五　代　富　文

（2）追跡管制実施責任者

　　　　理事’立瞬　敏

・⊥1一
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1．4　打上げ及び追跡管制の目的

　　BS－3aの打上げ及ひ追跡管制は、放送衛星2号（BS－2）に：よる放

送サービスを引き継ぎ、また、増大かつ多様化する放送需要に対処するとと

　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開発された衛

星を、H－1・ケットによ高上げ、利用機関による運用に供するよう追跡

管制を行うことを目的とする。

L5醒の名称及び叢
　　　　放送衛星3号一a（BS－3a）　　　1基

1．6　ロケソトの機種及び機数

　　　　H－1ロケット7号機F（H22F）　1機

1．7

（1）

（2）

打上げ期間及び日時

打上げ期間

　平成2年8，月24日（金）～9，月30日（日）

打上げ日時

機　　種 打上げ日 打上げ予備期間 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ロケソト 8月25日（土） 17：30 約0分～6分

7号機F 8月24日（金） ～ ～ ・第1段及び衛星

フェアリンク
（H22F） 9月30日（日） 19：45　　β

打上げ後

約10分～20分

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、回忌発事業団及び支援を受ける三巴

　関の施設の配置を第1図に示す。
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第1図　打上げ及ひ追跡管制施設の配置図

⊂＝＝＝⊃　：宇宙開発事業団の施設

　　　　　跡管制施設
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2．　打上げ計画

　21　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事大字茎永字宇津

　2．2　打上げ隊の組織

　　　打上整備作業、ロケットの打上げ及び衛星の軌道投入の業務を、BS－3

・打上げ隊によ聴する・この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

　　H22Fは、’BS－3・を搭載し・種子島宇宙センター大崎射四一1・

　ケット射点から当初垂直k打上げられる。

　　その後仁ケットは、ロ．一ノレ・プログラムによリロケットのピッチ面を初期

　飛行方位角・92．5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

　て太平洋上を飛行する。

　　この間、固体補助ロケットを打上げ後約85秒に、第1段を約278秒に

濡し・．さら略載講装置からの講指令により・打上膿約6チ5棟．

　第2段燃焼を停止して、ロケットは所定のパーキング軌道に投入さ塵る『

　　パーキング軌道投入後・’・ケットは赤道上二三至るまで噴性節轍

　け、との問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b

　　赤逢空付近磯3段を第2幽ら賭し・弓1き二二3段モー一点

　灯して必要な流速を行い、第3段b衛星を目豫のトランスフナ軌道に投入す

　る。、

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ダ　　その後、衛星は離約2度、、醗約・49度、高麟・9・k畔紳儲

　3段から分離される。　　　　　・ご　　　一

　』以上の唐行経蕗を第3図に示す。

一4一

⑱

！麟

打
上
げ
実
T
法
定
三
三
責
任
者

「
ア
ド
バ
イ
ザ

施
責
任
者

第2図　打上げ隊の組織

打上げ主任一

ロケット主任

　　　　　　　　　飛

　　　　　　　　　鵬管制班「巨

射場主任射　用班一

飛行安全主任一一m

射場安全三

総務主任

ノ

係
係
係
係
三

面
　
系
系

一
町
蕪
品

増
　
・
・
三

三
工
欝
火

　　

ツケロ
【

係
係
係
旧

称
備
備
三

管
設
設
設

　
翌
翌
系

・
備
械
気
進

言
機
電
三

班備設
囎
2

班析解
、
’
行
飛

　
闘

係
係
係
係

．
穿
系
三

三脚
気
三
三

三三
電
機
推
・

　
　
班星衛一

班跡追波三一

＝
係
係
係
係

制
鯉

晶
信
象

場
．

撫
通
気

　
班
　
制
　
管

・
場
　
射

　
一

纏
係
係
係

　
一
タ
ド

．
　
轍
タ
　
ン
学

　
メ
、
一
レ
マ

レ
テ
コ
光

班用運馬射

班ジンレンつB第
班ジンレンゆ”第

点心安行飛

班算三

郎
係
係

理
戒
下

立
警
警

全
上
上

安
陸
海

　禍
班三三点三

国
係
係
係

務
聴
三
品

．
庶
車
会
物

班務総

班
　
班
瑳
班

計
．
回
外
、
報

会
一
三
渉
広

二5一



　　　醒フ・アリ蕪⑮

　　　　　　　　β

第1・、2段分離⑫〃

　　　　　　ノ

　　　　　ク
固体補助。ケ，溜

分離　　く＼
　　　、①

　　リフトオフ

謔P表』ロケットの飛行計画

　⑱～⑳層
　　　姿勢変更

㍉　　　　　パーキング軌道
　　　　慣性飛行　　＼

／／　ﾑ裏＼一＼
第2段燃焼

／

第1段燃焼
／

0

㌔㊧第2・3段分離

＼⑫　　　　、

㊧第3段三十

、

事　　　　　　　　　象
発射後経過

@時　間
距　　離 高　　度 慣性速度

分　　秒 ㎞ ㎞ km／s

①リフトオフ
0
’

0 0 0．4　’

②・一ルプログラム開始 3

　町Bロールプログラム終了 81

④ピツヂプログラム開始 8

⑤固体補助ロケジト6本燃焼終了 ・40 1 4 0．5

⑥固体補助ロケット3本点火’

F固体補助・ケット3本燃焼終了
　40
P　20

一8 17 0ポ9

・⑧固体補助rケッド9本分離 1　25、

⑨ピッ．チプログラム終了 4　16
⑩メインエンジン燃焼停止（MECO） 4　30 292 96’ 4．0

⑪バーニアエンジン燃焼停止

K第1・．2段分離．

4　36

S　38 319 101

@　P

4．0

⑬第2段点火 4　42 ーヴ

⑭ピッチプログラム開始 』4　54

⑮衛星フェアリング分離 5r P4 一．

⑯ピッチプログラム終了

P第£段燃焼停止CSEco）
10　38
P0　45 2江36 ，159 7．8

⑱慣性飛行時ピッチプログラム開始 12　309
F、

⑲慣性飛行時ピッチプログラム終了

S慣性飛行時ヨープログラム開始

’14　10

P4　10
∫

一

⑳慣性飛行時ヨープrグラム終了 15　00
⑳第3段スピンアツ・プ 24　00

㊧第263段分離
S第3段点火
?謔R段燃焼終了
?謔R段・衛星分離

24　05・

Q438
Q5　30ヒ

Q6　30

8，082’8，591

X，166

1・82、

P80
P90

7．8

P0．3

P0．3

⑳第3段タンブルシステム作勲 26．32

注： 数値は概略計画値

一6一、

三

四

第5図　ロケットの飛行経路
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2．4　衛星の主要諸元

　衛星の主要諸元友び形状を第2表及び第4図に示す。

　　　　　　　　　第2表　衛星の主要諸元（1／2）

名　　　称
　　　　　　　　　　　　　　　　　曵咜莱q星3号一a・（BS－3a）

（1）　12GEzの周波数を用いた放送衛星2．号サービスの継続

目　　　的 （2）増大かつ多様化する放送需要に対処

（3）放送衛星に関する技術の開発を進める

軌　　　道 静止衛星軌道（東経110度）

形　　　状 1．6m×1．6m×3．2mの箱形形状

重　　　量 打上げ時約1，115kg／静止軌道旧約550kg

姿勢制御方式 三軸姿勢制御方式（バづアスモーメンタム三軸制御方式）
r＼

寿　　　命 7年以上（7年後の残存確率　0．72以上）

中継器上り／下り“：：Kuバンド14／12GH：z

チャンネル数：3チャンネル（同時運用）

（WARC－B、Sによる’3、7及び11）

通　信’系 　　　　　　　　　　　　　　　　　　」`送帯域幅TV：・27MH：z、広帯域ご60MHz
受信部入力：一97～107dBW／dH
送信出力：士V信号120W以上、広帯域信号20W以上

中継器儲指数甑5dB以下・

’（Kバンドアンチ才）

形式：オフセットフィードパラボラアンテナ

アンテナ系 偏波：右旋内偏波、ドLム形状：淋一ンによる成形ビ弘

利得　テレどジョ、ン放送波：日本本土’37dBi以上．

：日本全土28．dBi以上

一8一

轡

三

三2表
衛星の主要諸元（2／2）

（続き） （Sバンドアンテナ）

アンテナ系 形式：ディスコーン、利得：一9dBi以上

（テレメトリ），

周波i数Sバンド：22GHz、　Kバンド：12GHz
送信電力Sバンド：850mW以上、：K．バンド：10mW以上

変調方式：PCM／PSK／PM、副搬送波膚波数：256KHz

ビットレート：5’12BPS、チャンネル容量：5r37Ch

’テレメトリ・ （コマンド）

コマンド系 周波i数S《ンド：2．1GHz、Kバンド：14GHz

変調方今：PCM／PS：K／PM、情報ドットレート：125BPS
チャンネル容量：189ドライバ、副搬送渡周波数：16KHz

〆“ （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：2721／240のコヒーレント

変調方式：トーン／PM

バイアス．モ「メソタム

姿勢制御系 姿勢センサ：地球センサ、姿勢制御電子装置、ロール／ヨー

磁気トルカー

二次推進系
ヒドラジンモノプロペラン下方式

юi系タンク最大容量：168．7kgl

『太陽電池パネル：3枚折りたたみ展開パネル方式、1076W
電　源　系

蓄電池：二型密閉Nicd蓄電池、34AH

アポジモータ、 ト、一タルインパルス：151tonf・s

構体’系 箱畢形状、マ．グネシウム合金、アルミ合金ハネカムパネル

熱制御系・ 受動・能動併用方式、OCR使用、嗜一タによる熱制御

’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表友び第5図に示す。丁

第5表　ロケットの主要諸元
　　　　　　　　　　　　　　（飛行計画に基づくノミナル値）

全　　　　　　　　　　　　段

名　　　　　称 H－1ロケジト7号機F（・H22F）

全　　長（m） 40．30　’

外　　形（m） 2．49

全備重量（t） 1sg．3’（人工衛星の重量は含まず）

誘　導　方　式 慣性誘導方式

昏，　　　　　　　　　段

第　　1　段 固体補助ロケット 第，2　段 第　　3　段
衛　　　星
tェアリング

全　　　長（m） 22．44 7．25 10．32 2．34 7．91

外　　形（m） 2．44 0．79． 馳2．49 1．34 2．44

　　鱒e段重量（t） 85．6苦1 40．3（9本分〉 、10．7 2．1 0．6

推進薬重量（t） 81．3 33．7（9本分〉 ，8．8 1．9

平均推力（t）

メインエンジン

@74．2一）←2
oーニアエンジン

@　0．9苦2，95

133．6（6回分）

@　苦2
@　苦4・一

　10．5㌧　　苦3 ．8．6

@苦3　．

飛行計画上の
R焼時間（s）

メインエンジン

@270
pーニフ笠ンジン

@276

40 ’363 62

推進薬種類
液化酸素

@／RJ－1

ポリブタジエン系コンポジヅト

@固体推進薬

液化酸素

@／液化水素

ポリブタジエン系コンポジット

@固体推進薬

推進薬供給方式 ターボポンプ 一
，ターボポンプ 一

比推力（s）

メインエンジン

@251　普2
oーニアエンジン

@2091曽2・

231『
]2

『448

|3
－291
@・芸3

姿
勢
制
御

9ピッチ・ヨ．一 ジンバル
一

（推力飛行中〉　ジンバル．

i慣性飛行中）

@ガスジェット
一

ロ　　一　　ノレ バーニアエγジン ．． Kヌジェット

搭載電子装置

1）テレメータ

@送信機　PCM－PM

C2）指令破壊L

@受信機
@トニン変調

　、
：1）レーダトランス・

@ポンダ　2台　2）テ昭一タ送信機

@PCM－PMB指令破壊
@受信機2台
@　トー）そ変調

テレメータ・

@　　送信機
oAM－FM　1
|PM

紐：アダプタモクシ・ンを含む。　．苦2：：海面上　．＼紹：真空中

砂：1謝フ時は⑳州L6繍焼終予後獺輯火回

　　　　　　　　　　　　　　　　　」11一「、
聴
羅
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．第5図　ロケットの形状
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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、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・陸上の警戒

　　　射場及び射場周辺の警戒については、事業薗において警戒員を配置し、

　　　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図に示すと回りとし：、当、

　　　該区：域には一般の人が立入らならよう協力を求める。

　　（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

　　姦商：域及びその周辺梅域とし・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ナるとと屯に、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塵児島県と緊密に連絡し、

　　海上の警戒について協力を依頼ナる。

　　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ぐ運輸省大阪航空局め鹿児島

　　空港事務所及び種：子島空港出張所に緊密な連絡を行うとともに、所要の

　　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ρい．ては、種子島零丁センター及ホ小笠原ダウン

．一 P3一



第6図　打上げ当日の陸上警戒区域
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レンジステーションに旧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。

5．　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15時までに決定し、通報先関係機関に速

　　やかに通報する．　　　　　　　　　⑳
（2）打上げを実施する旨の通報後の変更等

　　　当日になって沃候その他の馳により推げを行わな暢解は・母

　　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

　　　通報はべ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d

　　ア．一般航行船舶に対し七は、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・N宜K鹿児島・宮

　　　崎・南日本放送・宮崎放送・大分放送各局と）ラジオ放送及び共同通信の船

　　　舶放送による．　　　　　・　　　醗
　　ウ・航空機に対しては漣鞘航空局からのノト邪による・

　　　　なお、新東京空港事務所保安部並びに東京及び福岡の各航空交通管制部

　　　及び大阪航空局種：子島出張所にはv打上げ時刻をその2時間前及び30分

　　　前に通報するとともに、打上げ後速やふに打上げた旨通報する∴．

　　エ．一般に対しては、NHK鹿児島・宮埼の各放送局等のテレビ及研ラジオ

　　　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。

　（4）船舶友び航空機の航行安全に関する通報

　　　第7図に示すロケッ・トの各回落下予想区域に係わる情報が、あらかじめ発

一16一

聡

禰

せられるよう以下のど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程に基づき、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及び東京航空

　局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

　三等についても通報す為。

一17一



4．　追跡管制計画

　4．1　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

　　　　　　茨城県つくば市千三2丁目1番1号

　　（イ）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

　　（ウ）勝浦追跡管制所　　　　　　　　　　　麟
　　　　　　千葉県勝浦市芳賀花立山1－14

　　（エ）沖縄追跡管制所

　　　　　　沖画面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

　　　　初期段階に置いて、米国航空宇宙局（NASA）の支援を受けるために・

　　　同局の追跡管制網（DSN）の雄設が使用されるとともに・衛星搭載機器

　　　の軌道上での機能薩認のため、通信・放送衛星機構∫TSCJ）、日本放

　　　送’協会（NHK）及び日本衛星放送株式会社（JSB）の協力を受ける。

4．2　追跡管制止め組織

醒の追跡管制痴る打上げ段階から初期三 O欝を騨三三醗
　により実施する。　　　　　　　　　　　　　　　　　　　・　　　　　　　く，

　　この追跡管制隊の組織を第8図に示す。
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第8図　BS一ろa追跡管制隊の組織
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4．3　追跡管制の期間

　　BS－3aの打上げ段階及び初期段階に澄ける追跡管制の期間は・打上げ

旧約3ヵ月間である。

　　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

　　BS－3aの追跡管制は、第3段・衛星分離までの打上げ段階、衛：星の静
止四道投入及び鯉騰器の機能翻を行う欄段階並び耀の三図

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

　　　打上げ段階は、打上げ当日の追跡管制シさテムの準備作業開始か与第3

　　段衛星分離までとする。この段階では、中央追跡管制所に叩いて種子島宇

　　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

　　り飛行状況を把握し、衛星の追跡管制に備えるとともに増田及び沖縄追跡

　　管制所で取得したテレメトUデータをモニターする。

　（2）初期段階

　　・この段階では以下に述べる各フェーズからなる埠跡管制を行う・

　　ア．トランスファ軌道フニーズ．　　．　　　　　　　　　1　　　一

　　　　’トランスファ軌道に投入された衛星の姿勢変更を経てアポジモータを・

　　　点火し、ドリフト軌道に投入する。

　　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

　　　的な静止衛星軌道（直下点経度東経．122．5）に投入される。この間に

　　　三軸姿勢の確立を行う。

一20一

囎

働

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の保持並びに

　搭載機器の機能確認を行った後、衛星を直下点経度東経110度の最

終的な静止衛星軌道へ移動し、さらに一部の搭載機器の機能を確認し通

信・放送衛星機構に引き渡しを行う。

　初期段階の各フェーズの期間、目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Q1一

’
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第4表　初期段階各フェーズの期間、目的及び運用項目
／

l
b
。
b
。
い

㌧

薫

フ　　ェ　　一　　ズ 期　　　　　　間 目　　　　　　的 主　な　運　用　項　目

第3段／衛星分離からAK虹点火に AMFを実施し、衛星をドリフト軌 ’トランスファ軌道の確認

トランスファ軌道
よるドリフト軌道投入まで。 道へ投入すること。 ・衛星のAMF姿勢への姿勢制御

フェーズ
・AMF

，

・スピンダウン

衛星のドリフト軌道山亭から暫定的 衛星搭載機器の機能確認及び衛星を ・粗垂直姿勢制御

な静止衛星軌道投入まセ。 暫定静止位置に静止させること。 ・精垂直姿勢制御1・2

ドリフト軌道フ’エーズ
・デュアルスピンターン

・ニューテ「ション制御
、

・三軸確立

。暫定静止化軌道制御

、 徳星の暫定的な静止】衛星軌道投入ゆ

幽し，

@暫定静止位置に診いて衛星二二磯回 ・軌道ノ姿勢保持制御吊

ら最終的な静止衛星軌道投入及び利用 の機能確認を行った後、衛星を最終回 ・搭載機器の機能確認

静止衛星軌道フェーズ 機関への引渡しまで。
止位置へ移動させ、利用機関へ引渡す

ｱと。　　　　　　　　　・

・静止位置さの移動制御

E最終静止化軌道制御
‘　　　　　　Lノ

・搭載機器の機能維持
酢L

（注）　AKM，

　　　AMF

Apogee　Kick　Motor

lApogee　Motor　Firing
　　　　　　i

アポジキックモータ

アポジモ一白点火

働・ 働

翻 翻

1
器
一

三5表　衛星の追跡管制計画

段階 初 期　段　階　　（約3か月） 定常段階（参考）
打上げ、段階 トラゾスファー軌道 ドリフ　ト軌道‘ 静止衛星軌道 静止衛星軌道

期間 打上げ前3時間から、第3段 トランスファ軌道投入からド ドリフト軌道投入から暫定的 暫定的から最終的な静止衛星 コ・一ザ引渡から衛
・衛星分離／トランスファ軌 リフト軌道投入まで な静止衛星軌道投入まで 軌道投入を経てユーザ引渡ま 星の運用を終了す

項目 道投入まで で るまで

式：RARR測定方式 方式：同　左 方式：同　左 初期段階終了後、

、u S　B 担　当3増田、沖縄、DSN 担当：増田、沖縄 担　当：同　左 衛星の運用は、

追 ダウンリンク（2．2GHz帯）． 主用途：測距データ：取得 主用途：同　左 主用途：同　左 TSCJが実施し
アップリンク（2．1GHz帯）

ｳ弦波トー｝グやM（一部A融M）
骭`波トー｝ク争M

方式：ドップラ追跡　式
S　当：増田、勝浦、沖縄
蝸p途＝ドッブラデータ取得
@　　　（AKM点火時）

追跡管制のバヅク

@ップ等をNAS
cAが担当する。

Kバンド i 方式：RARR測定方式
ダウンリンク（12GHz帯）正弦波 担　当：TSCJ
アップリンク（14GHz帯）トーセ／PM 主用途：測距データ取得

ノミナル値による初期軌道の 追跡データによる軌道決定及 同　左 同　左

跡
，　　、 追跡管制網統括．

fータ処理等
予測計算
S　当：中央追跡管制所

び軌道予報値の計算

S　当：中央追跡管制所 担　当：中央追跡管制所 担　当：中央追跡管制所
・DSN（軌道決定のみ）

管

テ
レ
メ

　U　　S　　B
@（2．2GHz帯）

oCM－PSK／PM

担当：増田、沖縄
i受信、’中央追跡管制へ伝送）

蝸p途：モニター．

担　当：増田、沖縄、DSN

P主用途：HKデータ取得
@　　　姿勢データ取得

担当：増田、沖縄　・

蝸p途：同仁のほか搭：載機器　　　　　　！

@　　　の機能確認

担当：増田、沖縄

蝸p途：同左のほか搭載機器
@　　　の機能確認

ト K、パ　ン　ド 担　当：TSCJ、　NHK、
リ 』C12qHz帯＞

oCM－PSK／PM
L

　　　　JSB
蝸p途：搭：載機器の機能確認

コ
　
マ

　U1、　S　　B

@（21GHz帯）
oCM－PSK：／PM

担当：増田
蝸p途：運用モード切換

担　当：増田、沖縄、DSN
蝸p途：運用モード切換、姿
@　　　勢制御、アポジモー
@　　　タ点火の指令

担当：増田、沖縄
蝸p途：軌道面垂直姿勢制御
Xピンレート制御、DST、三
ｲ確立・暫定静止化軌道制御

担当：増田、沖縄
蝸p途：運用モード切換、最
@　　　終静止化制御

ン K・パ　ン　ド 担当：TSCJ、NHK、
ド （14GHz帯） ． ・JSB
PCM－PSK／PM 主用途：搭載機器の機能確認

テレメトリァ一隅の収録、H 同左及び姿勢決定のほか姿勢、 同左のほか、DST、三軸姿 静止化計画・進行・指示・評

Kデータのクイックルック、 軌道変更の制御パラメータ計 勢捕捉及び暫定静止化軌道制 価、搭：載機器の機能確認、テ
、噂

制 管　制，網　統括 管制計画作成、進行、指示 算の指示・評価 三等のための指示及び評価、 レメトリデータの収録・処理・解

データ処理等 担　当：中央追跡管制所 搭載機器の機能確認 析・HKデータのクイックルック、

担　当：中央追跡管制所 DSN 担　当＝1中央追跡管制所， 管制計画作成・進行・指示
担　当＝中央追跡管制所

（注） HKデータ：ハウスキー ビングデータ（衛星内部及び外部の温度データ、電源、電圧及び電流、各サブシステムの動作状態のデータ、 監視データ等）という。

DSN ：米国航空宇宙局（NASA）の深宇宙用追跡網（Deep　Space　Network， キャンベラ、ゴールドストーン、マドリッド）
JPL ：、ジェット推進研究所（Jet　Propulsion Laboratory．　D　S　Nの統括局） DST：デュアルスピンターン
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（3）定常段階（参考）

　　定常段階に澄仏ては、利用機関により運用されるが、宇宙開発事業団は

　通信‘・放送衛星機構との取り決めにより追跡管制のバックアップ（Sバン

　ドTT＆C）及び衛星の開発等のために必要な運用を行う。

45　衛星の飛行計画

　　H一一1ロケットにより打上げられた衛星のトランスファ三道投入から静止

衛星軌逆に投入されるまでの飛行計画（ノミナル値）を第6表に、また・ト

　ランスフナ軌道における地表面軌跡を第9図に示すb

・4・6　追跡管制システム　　　　，　　　　ゼ　　　　　　／

　　　BS－3aの追跡管制の業務に使用するシステみを、第10図に示す。
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第．6表　衛星の飛行計画
　　⑤AMF（・ミオル・騨地膨

⑥5rpmヘ　　　ノ
　　スピンダウン　！
　　　　　　’

　　　1iδ

々　．
　　　！！ノ7

　／⑦軌道面垂直姿勢
　ノ
1
，

ノ

　♂9ノ”

”　　ノざ

　　　　　／

トランスファ軌道

鈴

　　　　　ソ
　　を　　コの　コ
　　の／．●　ダ．

　　・∫・rげ

①第3段／衛星分離

　　　　∠
　　　／
　　／　－／
／

　　　　　　　　　　　　　　ノ　　　　　　　　　　　　　ノ　　　　　

＼＿N一／／⑩太＿レイ展開．

　’、

⑨デズピン

　④
　粗姿勢制御・

醜姿勢制御1

②　　　　　　　！！
テストマヌーバ’@　！
　　　　　　　1
　　　　　　！
　　　　　　1
　　　　　　！

亀ノ
’

⑫姿勢制御系定常モτド．．

　暫定静止位置にて
ち　軌道上チェックアウト

、　静止位置に移動後，

　1　・　運用開始

　’

／

⑪地球捕捉
　太陽電池アレイ’

　定常追尾

匪鵯一書識蛍窓四点］．

事　　　　　　象． 発射後経過時間 追跡管制所等 備　　　　　考，

打上げ 時：分：秒
①第3段／衛星分離 ：26：30
②テストマヌー六一 04：00 マドリッド 第i周回
③粗姿勢制御　1 04．：23 マドリッド 第1周回
④粗姿勢制御　2 ・12：58 増田、、沖縄 第2周回
精姿勢制御　1 24：11 マドリッド 第3周回
精姿勢制御．2 37：5S 増印、沖紐 第4周回
⑤アポジモータ点火（AMF） 38：32 三三沖縄、勝浦 第4アポジ

．AMF後
⑥スピシダウン 00：35　、 増田、沖縄 60→与rpm圏
⑦粗垂直姿勢制御’ ・01：40． 一増田、』沖縄・

精垂直姿勢制御1 1’0：40　『 増田、－沖縄、

　精垂直姿勢制御2
G、Sプンテナ2展開

19、：20　　　＼

D、’ Q0』：00

増田、沖縄．
搏c、沖縄『．

デ出アルスピンターン開始 20：30 増甲、沖縄 約go。姿勢変更
⑨デスピン； 21：56’［ρ 増田、沖縄 →α149rpm・
⑩太陽電池アレイ展開 ＝22：5r ’増田、沖縄

地球捕捉開始 24：16 増田、沖縄 AMF後約24時間
⑪太陽電池アレイ太陽追尾開始 24：46』 増田、・沖縄

⑫暫定的静止衛星軌道投入
@　静止衛星軌道投入

約1か月以内・約3か月．ゴ 増田、沖縄

搏c、沖縄
器ず〕、
搭載機器の機能三三

’一Q5一
ノミナル
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第9図　衛星の地表面軌跡
　　　　　（トランスファ軌道軌跡）
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　（衛星一3段ロケット分離）

：NASDA追跡管制所
：NASA　JP：L／DSN追跡管制局

1
塾
。
刈
一

2．2GHz帯
TLM／RNG↓

醗

MAD

　　　　　　　　　　／

　　　　　2．1GHz帯
　　　CMD／RNG↑、

　　　　　　　　2．1GHz帯
　　　　　　　MP／RNG↑

　　　　　　　　　　2．1GHz帯
　　　　　　　　　CMD／RNG↑
　　　　　　　　　　／

2．2GHz帯　．2．2GHz帯
丁：LM／RNG↓TLM／RNG↓

CAN GDS

㎜㎜：℃翻㎜BS＝3、

TL，M／RNG／DOP↓

　　　　　　／

　　　’2．1GHz帯

　CMD／RNG↑
　　　　　　　　　　2．1GHz帯
　　　　　　　　CMD／RNG↑
　　　　　　　　　　　　　

2．2GHz帯　　　　2．2GHz帯
　　　　　　　　丁：LM／RNG／D　OP↓

盤

　　　14GH：z帯
　　　　CMD／RNG↑

じ　　　　　　へ　ロ

l　　　　l利用機関
L＿＿＿＿＿＿一輔」
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12GHz帯

沖縄追跡管制所
　（OTDS）

増田追跡管制所
　（MTDS）

勝浦追跡管制所

　（KTDS）

　丁班レ！TV↓
　　　き獣＿一．
　コ　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　コ
　コ　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　じ

　lNHK　　　；
・i／JSB！
　l　　　　　i

CMD／　予報値↑　CMD／　予報値↑ 予報値↑

G　S　F　C
（NASCOM）

JP：レ

T：LM／RNG
　　　　　　　　　　　　　　、CMD／SOE』
T：LM：テレメトリ　，　　　軌道予測値↑
RNG：測　距
DOP：ドップラ
GSFC＝ゴタLド宇宙飛行セシター　　　　T：LM／RNG→・

．M：AD：DSNマドリッド局　　　・　　　軌道決定値・
CAD；DSNキャンベラ局
GDS：DSNゴールドストーン局』
TSCJ：通信放送衛星機構．

藩：離叢；株式会社　　餌・図

↓　TLM／RNG ↓ DOP ↓

中央追跡管制所
　　　（TACC）

追跡管制システム（打上げ時及び初期段階）
甚　AMF時のドップラ追尾のみ
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5関1三関への情報の提供

（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♂?yび宇宙空間研究委員鱒響機関に提供

　する。

（3）報道麟　　　　　　　　　　　　麟
　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．湯げ及び追跡管制の撫ゆいては、実施責任鵠から懸を行う．

醗

湯

翻

」
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