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マイクロラブサット1号機

主衛星
環境観測技術衛星

みどりII

（ADEOS-Ⅱ）

小型副衛星

マイクロラブサット１号機

（μ-LabSat）

ロケット搭載カメラにて撮影

CRL(現NiCT)開発の
CMOSカメラにて撮影

若手職員による衛星開発

2002年12月14日打上げ日

スピン安定（定常時）
三軸制御（実験時）

姿勢

54kg、約65W質量、電力

φ688㎜×515mm寸法

主要諸元項目

＜目的＞

小型衛星スピンバス技術の
確立

宇宙実証機会の提供

ＪＡＸＡ若手職員の育成



Space Technology Demonstration Research Center 2

マイクロラブサット1号機の成果（１／４）

（１）小型衛星スピンバス技術の確立（１）小型衛星スピンバス技術の確立
三重冗長系オンボードコンピュータ（OBC）
OBCによる集中制御
50kg級小型衛星の三軸姿勢制御（43回実施）
高効率な電力制御技術（PPT(Peak Power Tracking)）*
地上技術／民生技術の活用

*太陽電池の最大発生電力を利用する技術

(2) (2) 宇宙実証機会の提供宇宙実証機会の提供

１）１）SELENESELENEリレー衛星分離リレー衛星分離機構機構のの実証実証

棒バネを用いたユニークな機構

衛星にスピンをかけて分離

SELENEリレー衛星への適用

ロケット搭載カメラにて撮影
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マイクロラブサット1号機の成果（２／４）

２２) ) 遠隔検査技術実証遠隔検査技術実証
（故障した衛星に見立てたターゲットをカメラに捕らえ、オンボードコンピュータの画像処理

によって自動的にターゲットの位置を特定し、画面中央に衛星を制御する技術）

遠隔検査用カメラ及び画像処理計算機の軌道上実験(旧CRL*)
画像誘導航法に必要な画像処理技術実験（図１）（旧NAL*）
運動するターゲットの相対運動推定実験（図２）（東大）

*打上げ時の組織名

図1：画像処理技術実験

µ-LabSat

Target1

Camera1

EARTH

地球背景で分離

µ-LabSat

Target2

Camera2

EARTH

深宇宙背景で分離

 

図2：相対運動推定実験
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マイクロラブサット1号機の成果（３／４）

後期利用段階での成果後期利用段階での成果

ストアードコマンドによるカメラ撮像（図１）

画像処理計算機内部のメモリスキャン実験（放射線評価）（図２）

月トラッキング制御実験

地上レーザーの捕捉実験

その他（宇宙教室など）

図１：北米の画像（ハリケーン） 図２：磁気嵐時のビット反転発生場所(2003年10月）
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技術者

若手職員

技能者
出向・招聘職員 専門家（中堅職員）

他プロジェクトや
専門家グループへ

ベ
テ
ラ
ン

技能 技術

新
人

各研究
グループ

研究課題

現場体験

実証

((33) ) 若手職員の育成（人員構成と育成のイメージ）若手職員の育成（人員構成と育成のイメージ）

マイクロラブサット1号機の成果（４／４）
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小型実証衛星１号（SDS-I)

・部品／コンポーネント実証

50㎏級簡易実証衛星

東大阪衛星として技術移転

マイクロラブサット1号機

50㎏級スピン安定衛星
2002年12月打上げ

マイクロラブサット1号の技術活用

技術移転
軌道上実証手段
としての活用

小型実証衛星シリーズ

・宇宙実証機会の恒常的な提供

・小型実証衛星バス技術の向上


