
宇宙航空研究開発機構
Japan Aerospace Exploration Agency

10

C
Z(Communication Zone)

ISS Orbit  Altitude 350 - 460km

Injection to Orbit

AI

Phase
Adjusting 1

Phase
Adjusting 2

300km

ISS

Altitude:120km
Re-entry

Z

Reentry Phase Rendezvous Phase

Proximity
Operation Phase

ISS Departure
Phase

Launch
Phase

X DOM3 DOM2 DOM1 DSM2

DSM1
HAM2

CM2

CM1

M3 PM2

M2 HAM1

M1

PM1

Z

X

ISS

30m

BP

RI'

IDM1

IDM2

RI

Out ok KOS

AI

HAM0

CM3

PM1'

200km

ISS近傍拡大図

近傍運用（Integrated Operation）フェーズ
AI点（ランデブーフェーズでの到達点）からISSへの
最終接近を行う。
ISS直下約500ｍへ到達後、ランデブーセンサにより
Rバー（地球半径方向）上の接近を開始。
ISS下方の規定点にて停止、ISSのロボットアーム
（SSRMS）による捕獲を実施。

DSM4

ランデブ／近傍運用フェーズ

打ち上げ

フェーズ
ランデブ

フェーズ

近傍運用

フェーズ

離脱

フェーズ
再突入

フェーズ

時間の流れ

ランデブフェーズ

ロケット分離後、GPSを使用し、位相調整、高度調整を実施。

ISS近傍の通信領域へ到達後、ISS後方、AI点に保持。
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• HTVはISSから約10m離れ

た点に相対停止。

• HTVがキャプチャボックス

と呼ばれる仮想インタ

フェースボックス内に規定

どおり相対停止したことを

確認してHTV側制御を完

全停止。

• クルーがロボットアームに

よりHTVを捕獲。

• 異常時対応の運用調整

が最も複雑な箇所。

近傍運用フェーズ（キャプチャフェーズ）
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• キャプチャされたHTVは、

そのままISSのロボットアー

ムによって、Node2（ＩＳＳの

実験モジュール結合機構）

のNadirポート（地球に面し

たポート）にISS結合機構

（CBM：Common Berthing

Mechanism）を介し、結合さ

れる。

近傍運用フェーズ（キャプチャフェーズ）
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• クルーのIVA（船内活動）により補給物資をISSに搬入、不要

品をHTVに搬入する。

• 補給ラックに取り付けられたソフトバッグ(CTB)類は、直接バッ

グごとラックからはずして移送する。

係留フェーズ
（CTB（Cargo Transfer Bag）移送）
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• 係留した後に、ISS

のロボットアームに

よって、HTVから曝

露パレットを取り出

す。

係留フェーズ
（曝露パレット運用）
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• 取り出された曝露パ

レットは、きぼうロボット

アームに引き継がれ、

きぼう船外実験プラット

フォームに一時固定さ

れる。

• きぼうロボットアーム等

によって曝露パレット上

の物資補給を行った後、

必要に応じて不要品を

回収・固定し、帰還に向

けてHTVに再度収納さ

れる。

係留フェーズ
（曝露パレット運用）
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• HTVの航法系を動作させた状態で
HTVをリリース

• リリースを確認後クルーコマンドに
よりHTVを制御開始

• HTVは小さいインパルスマヌーバ
を２回行いISSから離脱していく。

2
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Z

Z

X

10m

離脱フェーズ
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• ISS離脱後、地球上に設定した落下地点へ経度方向が一致するまで待機。
• ２回のマヌーバで徐々に近地点高度を下げ３回目のマヌーバでGPS絶対航法

機能を使用し、再突入を実施。

DSM1: Descending Maneuver #1
DSM2: Descending Maneuver #2
DSM3: Descending Maneuver #3
DSM4: Descending Maneuver #4
DOM1: Deorbit Preparation Maneuver#1
DOM2: Deorbit Preparation Maneuver#2
DOM3: Deorbit Maneuver
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軌道離脱準備軌道#1

軌道離脱準備軌道#2

再突入軌道

再突入インタフェース点

・高度120km

・再突入角（-1.2～-1.5deg）
・南緯40deg
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ISS近傍域拡大図
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再突入フェーズ
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再突入フェーズ（参考）
（再突入マヌーバと落下領域）

着水予想域（←号機によって変わる）
ノータムを設定する領域

（この範囲はHTV３号機の例）
赤線：スラスタ噴射

着水予定域（←号機によって変わらない）
着水予想域を設定して良い範囲
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３．HTV3号機からHTV4号機への変更点


