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概要 
S-310-45号機の準備状況を説明する。このフライトでは 2種類の実験装置を同時に搭載する。一つは観測ロケ
ット上段部 PI機器として設置する機器のための慣性プラットフォーム構築実証実験，もう一つはロケットから
分離する小型プローブ・バスの実証実験である。これら両装置は宇宙研インハウスで作成・準備試験を行う。

本原稿では本ミッションの概要，実験内容，装置の概略，そして現時点での装置準備状況を紹介する。 

 

1. はじめに（目的および背景） 
S-310-45 号機工学実験の目的は，観測ロケット実

験がカバーできる宇宙理工学実験の範囲を広げ，観

測ロケットのユーザ数を拡大させるための観測ロケ

ットの高機能化である。そのための具体的な方向と

して，(1) 高精度ペイロード部の姿勢制御補間技術の
獲得、および (2) ロケットから離れた位置における
物理現象の観測を行うための共通技術の実証，獲得

を設定した。 
課題(1)は，ロケットの構成を変更せず，PI部のみ
姿勢制御性能を向上させる方法である。慣性プラッ

トフォーム動作とロケットの姿勢制御を組み合わせ

た協調的複合制御を行うことで、より高精度な姿勢

制御が可能とすることを意図しており，その実現に

はロケット本体の動的挙動や制御系の安定化特性の

基礎技術取得が不可欠であり，これを獲得する。 
課題(2)は，要するにプローブ技術であり，弾道飛
行中にあるロケットの影響が小さい領域における物

理現象の その場観測 を可能とする，ロケットか

ら分離して動作する小型プローブを準備したいと考

えており，その共通的な基礎技術獲得を狙っている。 
両実験ともに従来の観測ロケットにはない技術の

実証実験であるが，観測ロケット利用の低コスト性

を維持するために搭載実験機器を ISAS/JAXAインハ
ウスで作成する。以下では，S-310-45 号機の実験の
概要および装置準備状況と今後の予定を紹介する。 

2. S-310-45号機実証実験概要 
2. 1 慣性プラットホーム実験（UMS実験） 
観測ロケット PI部の指向制御を高精度に行う機構
を実証する。観測装置とロケット本体の協調制御を 

 
図 1	 姿勢制御目標レベルの階層 

 
効率的に実現するため、基礎技術（動的挙動や安定

化特性の把握）の実証実験によりデータ取得するこ

とを目的とする 1)。 
0.1度以下の指向制御技術を実現させる。このため

にマルチリンクおよびスピンテーブルによる 3 軸制
御（以下，UMSと表記）と、小型ガスジェット姿勢
制御系（以下，SJ と表記）によるロケット機体の姿
勢制御（制御精度 1度程度）を組み合せる。 

PI 実験装置取得データに対して，さらなる高精度
な姿勢制御を実現するためには観測装置内にチッ

プ・チルトミラーを組み込むなどし，観測装置自体

が姿勢外乱や振動の抑制を補償する装置内補償制御

することを想定している。したがって PI装置につい
ては 0.1度オーダーを目的としている。これは観測ロ
ケット自体が 1 度オーダーの制御を想定しており，
それより１桁制度を上げることを狙い，観測データ

はさらに１桁制度を高めるという段階的な仕組みを

利用する。一方で，ロケット全体で 0.1度以下の姿勢
制御を実現する一般的なシステムにかかるコストを

1/10〜1/100 に抑えられると考えている 2)。図 2 に
SJ/UMS協調制御モードについて示す。 
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2.3 小型プローブ・バスの実証実験 
ロケット本体から離れて観測を行う小型プローブ

が求められており、本実験を通じて共通的なバス機

能を有する小型プローブ・バスの実現を目指す。 
ロケットから分離し，近傍を浮遊するこのプラッ

トフォームは，本実証実験においては，外部からロ

ケット及びミッション機器の状況を観測すること，

プローブとロケットとの間の電力伝送実験を目的と

する。図 6 にロケット搭載時のプローブの外観，ロ
ケットからの分離後にプローブへ照射される電力伝

送用レーザーのイメージ図を示す。 
非接触でのデータ通信および電力伝送を可能にす

ることで、コネクタや有線計装を省き、より小型軽

量のプローブ（自立的に動作可能な観測装置）を開

発する。装置としては，ロケットから放出される 2
つの プローブ とロケット側に残る 親機 とで

構成される。プローブと親機のデータ送受は無線

LANによって行い、親機からプローブへの電力伝送
は非接触給電とレーザー電力伝送を用いる。電力伝

送課題は具体的に 2 点，(1)プローブ放出前は非接触
給電によりプローブのバッテリーに充電すること，

(2)プローブ放出後はバッテリーの電力を補完するた 

めレーザーを用いて電力伝送を行うことである。 
今回の実験により、ロケット本体の影響を受けず

に観測可能な分離機構を含めた小型プローブを共通

的なバス技術として確立させる。また，フライト実 
 

  
プローブ外観とロケット搭載部（親機） 

 

図 6	 小型プローブ・バスのイメージ図 

 
図 5	 UMS制御ソフトウエアの相対姿勢制御機能の確認結果 
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