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序   

CORSA衛星の打上げ失敗によって関係者各位の10年近い苦   

労が水泡と帰したことは痛恨の極みとして未だに生々しい記憶と   

して残っている。一時ほこれがわが国X線天文学の将来把取返し   

のつかぬ傷を残すので車Lないかと憂慮されたものである。幸い各   

位の御努力、外国の関係グループの協力、そして関係当局の御理   

解によって早急にX線天文学衛星としてCORSA－bを復活する   

運びとなった。  

この間CORSAと同世代のX線天文学衛星ANS（蘭）、Ariel   

－5（英）、SAS－3（米）等によって、次々把新らしい観測の成   

果が発表された。CORSA－bの計画、設計はこわらの新らしい   

情報をふまえて行われ、関係者の必死の勢力によって3年の打上   

げの遅れにもかかわらず、十分な成果を得てⅩ線天文学に新生面   

を拓く見通しが得られるに至ったものである。  

4月後半から各種試験にかかり明年1～2月期に打上げを予定   

するが、太中間報告がこの間に十分に活用され我々の目的達成に   

重要な役割を演ずるものであると期待している。  

小   田  稔   
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総 ．・壱隠  

東大宇宙研  

白衣亀玖株式金凍土   

l ≡トノション   

窮4号畠専断庭CO RSA一♭は8菖如51茸2日在日M－3C－3朝敵再丁上げられ  
†二舛ホ苗れ二終ったCORSAい路地し．娼如5ん弘岡痕跡二打⊥ザノよう七すもんのそ  
あ左。 CO尺SAはX線量の婦個変軌♂庵廷測、広絡威スぺ．〃トレの尭細工組敗X線  
合え叶一ベイ、亀辛畠告別生計級別幕臣自明ヒしてレ1T∴▲ これにナれてCORSA－♭  
伯．原風圧して設去十の及史は最・レ根lニヒビれるい・う．秀底▼を払し、十よカヾら・キの順のX絶  
え丈尊の進度盲碓して．三、ソション♂自的・内払■二今′折の変更とカロと■てし、る。ミッ  
、／ヨンの生白的は火線皇の 
ち火線皇の蹄賦変軸の絶瀞いっいては．X締約直の各色、広帝政スペクトルの蕗吼変動  
の級軋二粛寸る九そな変更はなレ、折．入線べ一ストの監楓．．私見五重息ヒすちニヒ爪■新  
しレ、．   

入線べ一ストは乱弘ロ．50卑1火線ANS．SA S－3号外国の．X維新島によって 発見  
研兇コれてし、る急速の碓象Z・・ある．CORSA－b朝廷終れ新星㌣l壬．抜出上の削柑わ＼ら  
指うこじの出来なし・天空の応し、鶴城lこhTニらべ一ストの監絶・藤色え・実施しようと寸る  
むのそ、あろ・． この丁こ▲あlて回転モジュし＿ション（寸Tでれ）ユリチーターも新設し・ん  
K〟コ了ナモりに操ってデ＿タレコ一夕、－（DR）を掩執する▲．   
越紋X綿故浄h二つし・ては．キの甘食のhわ＼個及び呆濱の番組卜二■よつて．垂嘘10うズマの  

揉をl二つし、て紳丁ニーよ発と古ぃ優れてし、ろ等＿ミッショシの留牽性が嬉し：てし、る．   
碗、あわせて人絹亀池特性の言十剰ぇ行う瓢王府∧臆・】て・ある．  

患触腋蕗は：欠の⊥且りモーよろ．。  
A） X経線測妓蓋  

l）建乾X緑綬測浪漫（VSX）   
z）蛇X線蛇刺躾凰（SFX） 
3）硬火線紋別枚盟（HDX）  

B） 督瞥蝮且放漫  
I）杷乎総軍替宅†（HO S）  

2）太略字繁糾（SA S）  
C） ふ鴫電池枠性封刺披畳（S CM）   
折畳の旗且lま．火碑観測浪漫の亡ン寸罷かご1鮎ロしてレ、る緯度で∵基ふ的にlまCO下くSA  

一戸ヒ同じそあるわ＼■・DRの略取、火線観測硬澄のビンサ什追加祀ヒ上よ■）総毛竜約  
9q■5k乳（CORS八一Fご 
lニエ耶デッキの凍体頗良乞璃寸よう－こ設言十変更ごれてし∴る′．  

1   



月野島の邁軋二せ要な電圧は．j新郎l胤．二組られT二軋鳴亀池．放甘’蓄電池によl）まや＼リ  
直れる。CORSA一♭一まM－3い4号赦そヰT上げられ・スピン2－3「psぞ・  
止比良5dO Km．盈祀、息‘50kれ、軌直埴科鈎3l0．1笥納q7命、の軌遭、二投入コれ  
た〝姦．コマントニよリヨーヨーデスどナ乙承哺し．スピン乙ん〝8rpm・二低下コせな．  
そのj僚lまスピン率削胴妓置（MSC）スヒ○ン軸吉相・J樹液盈（MAいによりスピン速  
度放びスピン軸方向柚」榔え行㌦し∵制御lこ心針よ着替え終ろ．  

Z タト絶   
新患の外税威ヒ図l・二示す。八郎主十′＼角鑑の甘いたE碑り．エ郎つう・ソト郎．二・ま  

UHF7ンテナ軒取出けられ．キの′ヾ崇′し面は．X根絶潮解の亡ンサ急が相にかれてし、  
る．このヒンサ忠は側面にL切又かれてし、もが．側血．ヾ尭′レの太郎みには大嶋亀池軒  
貼られてし・ら。 さらl二∃一ヨ一千スピナが番いれてレ、ら． 下血の／＼角錐抒‡状耶には  
VHF了ンテナかこ■敗1寸げられ．パネル屈lこはぇ鴫竪池が貼られてレ、る．  

3］修軋撚蕗   

CORSA－bl二括掛＝れてし、る線番ヒぜの略称及び留垣五泉Jに泉寸．丈 各ソ敬  
賂の指数1妃遭盟乞凰Zl二元す。  

4 繊維及び一也能   
CORSA－b♂＼取舵窓醸成も薗3に宗寸．本街亀lま三、ソ、ンヨン盈蝕の丁こかlこ）矢の  

よう†よ1幾組放び憎肖巨象瀬すa．  
ん．1 □T、ソトエリの各軸柚帆  

新星に措釣コれTニタイマー（MT－SA）カ＼・ロケりト刺のタパマによりスター  

トし．規定妙暗l二SA－SE P指号が出亡れる。この指号11SDコネワタ乞通  
してロケ、ソト側には給＝れ．併壌ヒH3Aの胤恵良が実行これる。  

4．Z コマンドの虔ほ及び削榔  
妃上励よl）融コれ丁二148MHz帝のコマント帽号はANT－∨′CH尺で一  

女ほ．頒鯛コれCMDそ・洛号解籠コれな．CMDそ・はこらに∴れ互削肌色号  
（AD7～lん′ 巨×1～lん）に変模し．摘敢各搬蕗．こほ給してし、ろ．  

受帽凧風紋  
サブキャり7風波杖  
変吉田方式  

lん8．250MH乙  
500H乙  

；PCH（PN）－PSK－八川  
コランド頭目   ；煮ぇ一二示す  

又．CO尺SA－bて，LiC，ト1Dからのコマンド指号により．DPolし、ジスタ内  
容（■12ど・ント）え綬宜し▲ニのしジスタの何盈によt）特定楓蕗赫凧え寒行コ忙  

るPlコマンド方式も接飼してレ、ろ，  
ん．・3 データの編集及び一番掩  

2   
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ん．．S．資密絶息及び削脚  
ノ断壁の誓勢繰出1ま．Sノ＼S・打よひHOSによリ行㌔り．sASlユ新星の太暗  
にi」すも相対抑よ学幣を根出すムし爪そ・◆スビ′ン紬ヒ入場入頼光の「よす角惇が別記  

て■チる．測定・tl・Z偶のサンセンサ∴lてより占√x2相紺晒軌乱用し、てロ，50  
れ精度である．HoSは祀水上雁え久れ炭酸げス動、う放射される而タト絶ぇ繰出  
し．これにより麻雀の地球最知一二村する粕汁軍勢が測定て・・きろ．測定は2個の  
センサーーニ．よりL杷鎌首伺ヒスピン地境のけす1和†工7ん○の抱囲に久し、て0．50の  
精度であ・も．・  
新患の賓萄削檻臥ま・ND′・ヨーヨーデスどナ，両SC，MACl二より行伝う．  
NDは相性強汰（水根）の漫軌摩療により新星のスピン軸畠撮り乞政教ごせるも  
のそ・ある。・目上叶暗に斥一水組lま水銀溜に保持してhき軌．蕊投入掩γ丁一SノA  
－二より同線内l二尊入寸ろ。NDによ・り最終ニュー千一ション負は101叉内に丁よる．  
ヨーヨーデスピナlま折畢ハスピン牽と叔衰コ仕る丁二新のむのそ．れエけ称ま1端  
に錘え拍lTた「パヤ刷新邑の脾1面′ヾネル一二番損れてし、ろ。才てエ叶級．杷球えl  
凧レTこのち把祓わ＼【らのコマンドそ・錘抽ます●±れ スヒ・ン軸に綿羊にタト胤二轟か■出  

レ新窒の内題勧魯を減少コピる．軌追接相箕鮒120rpけ1のスピン率がヨー  
ヨーデスどナ鹿軌ニュり附∫rp打＝こ砥下すa。  
MAC●ま把成風ヒ斬鼠二櫓軌：れーこMACコイ′しの施乳毛∴メニト研の重砲君  

lてよりトんり邑藤生ご虹スピン地方和己女史すらものである。－ 又．叫Sしl芯  
MA Cヒ汚和泉lこMSCコパ′しの右急熱モーメントヒ放線泉lてよるトレり左京飼して  
スピン遽度邑卦j酬すろものそ、あ左。  

ん．d 蜜月の終生及ザ背走揺絶  
街壁システム如咋lこ壮黎り尊か1・／ヾネル臥て貼られ丁二人鳴禽池（Z5∫2柁）   

・こより終られ・・その農大出作調ロムん〟であろ。又・余剰電佃篭摘．垣負殆  
蹄の丸亀刹栗総皮び白唸時の電乃ほ絵の丁二新ん．OAH〆一息尊皇もっNトCよ二   
）X牽池を摺敬してし、る。この二；疋電攫の定盤削軌ま温良放び略号電Eの瞼故に  
より朽「ルれる・大場蚤池帥▲ニュ矢各社いら得られるノ）又亀胤まPC〕で上根  
暖色別榔コれ丁て倹．cNVて・ん柏根（工IZV，十5V，十15V）の安定化亀  
正l二女換コれ．JNCえ通しぞ各j幾賂に接絶ごれa．。   



（一）国頭せ q・＜S∝OU ．∵国   
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●F－SYNC（川○ルりエ柁三Fl～F‘1，下fセーFo  
畢 ほぐ 1】マト 才  ●エ下ヱiRの糾う作りIaFlコマけ、〃■′17岬・り PHmode   

u」」■I  〝 ヱ   W ∋   W 牛   W S   W る   W 7   

11101011l－0nl〔n〔】n   ！pH5  PH6  PH9PHT   PHj  PH4  PHl  PH～  PH5  PH6  PH9  PH8  ＿．封旦旧OQ．11勃Ill   W elw？   ．Wl・○・   W II   W 12   W ）3   WJA 墓 W15   
HヰH4  H小？・  PH5  ！pH6  PH9   u P岬PH）   P叫  lP町  PHZ  PH5  叫pH9   PI侶   
野Iム  Wl「  W ■lg   W Jう   ．W ノD   腎 フl   W 2～   W ～i   
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PH叶掴  両日子  PH5  叫pH9   PHT  ロ ’PHヲ  PHl  PHl  PH～  PH5  PH6  PH9  PH8  W 

JZ  W jミ  銅・仁一 こ汀     甘 占ら   ■¶  ヲ7  ∂8 ■  ；   
H【⑳  J匂◎   山 PH5PH拍H9    PH7  叫  PHl  PHl  PHZ  PH5  P日印H9   PH8   
W イ0  軒丁頂  W 42   W ヰヨ   W ∠仲   W 4～   騨 ヰ占！w 47   
H坤H4  PHトPHi  PH5iPH6   PH9  pHT！pH3   PH4  n 帥■J  PHZ  PHう  PH6  PH9  PH8   

T  
511 gz 5う  54   W うー   

P   4官  J 4佃  W ユ凸   W W 】W        W       PH）】pH4   P町PH～  PH5tPH6日9    PHT  PH】  n  PH4  PHJ  PH～iP‖5   P呵  PH9  岬   

曹 ゝ占  も「lヰ  W 56   軋」且⊥旦＿空     ‘仁   W ‘つ   WJ∬   

PH昨日4一   
●トSγN〔t困0．叫）上埋≡F．～下舅り下段＝丘   

点3（富）（OPSA－bデ」ヲ7γ－7斗  
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う＿㈲CORSA一り デノダ フィーマソト  
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第   1  

観測機器各論   



1－1度召、軟X複線副菜置ル 

鬼石虐穴ず丹ア者β   宰＝ノ孝寄′老頻丈諺，  
磯野丈命′山下広傾．  

庚京大ず宇宙舷疫阿夏財 布上－ ．′ト山勝ニ．  
釘サ婿即′廠周防．  

康京王蒲・多気麻布金社  

∫1観測の射的   
ごこでいク超然X線とはa／～Z尺♂ゾ「／封豆■〉占A‘）のヱ宕ノレヰ■■一巌暦のX鹿  

古いう。×礫天丈一子の野くの戌果は廃藩のよいKビレ傾城で■の艶≠如こ．F77あゲられアニ小・・  
超軟X鹿領域で見た空の磯子けKビレ傾城ヒ√J合く貰っ7、、ろ⊂彪軟X腰の呼彼は屠開城  
イ又を疲く脅することであろ■D仰∪∫ピ戌新二つ、、ては銀河番夕鳩、分切肥に彦い赦す内の京  
町が腐る亡銀河系東成朴ではC／プL叩ヤ」♂βPI甘と超新嘗刀軌ヱブ防レて軟X嫁像右  
敏郎れ7、、る。D昭∪5ピ成分刀分動J頗簸でレクP工やLupu5L∂叩l二刀舟する橋立や  
中性7ド凍の弁解と盈相関をホす穿い傍疎か凍ろ．更に星間例文を合く示ご甘い戌扮の存在  
は八移乗自体毛≠たごの∫う7√赦し、X承須の傍或七居きれて、、るのかそし弟ない。また鋸  
珂ダ豚冷＼の布衣毛秀ぇられろが東野魂丁・あろ．ノオスペグトレーょいす・Jl呈／♂♂れ定置度  
の高遥アラス’マから磨好丁ろ叡智であろが」√叩上ドは0V．皿「よ∫ク〟ど再や0Ⅵ正（♂・βr矩しっ  
にプ降すろ疎い輝線が見られる．ごのごとは歴年靡の高遥アラスマの物剰碓、や左慕の化  
鞠威をみ言争がかりに官ろr  
超靡×嫁の稜鬼才分夕軌才ごのようケ高遠度館威か宛珂舟勾の各町に存雇丁るごとき示すの  

であろう．ごのrごめ超軟X凍の覿動エ星間空間の高遥度領域の分布を調べろ上ナ●牽要7・・あ  
る．  

超新掌れ弥ヒし7寿コられて、・ 
． 

輝凍て’和ら弟7し、る磨督舜ヒしては HZ牛3ノSS乙カ′月M／イど′ケと・があるが、亨、源と  
しての動力屠X頗にくらべて／いい∫またごのエネルキ、一帯7・はいくっかの遷移昨宇摩生  
原そ希書ご机ている．ごの√う甘靡につ、、7けま行碑密㌢観測かせ〈行摘・して、、ないのて、  
正体け手綱7・あろ。ごからは膚ズ顔でみらガ〔て、、る√一棟／トストrX凍バ・－スタ㌧一宇と■  
と1よ昇7たメ温泉のょぅにg、れハる．   
一方超軟×礫の挺剰上の間密薫、の一っば×頗〃・外誘客子や紫外線と句碑剖であろ．呼lニ  

啓子粛財布帯に附施すか直子はヤの親身が高度．線度．太陽請勧なと・によファ貫ろたあ．  
ヤフかいで－あるr従来の経机＝一エ、ごカ、学・lご関する孝及り払巾小1いる〃、∴婿藍7け一夕  
を求、めろ7ごグ＝ごげ床吾さ爪甘サ小＝J・一灯らなし、「   
ごの才う亨」大淀7・rβ斤5・4れ超軟X線凰刻廣晋は冴の手桶を目廉に宗主＝小た  

①広＼、庵野（2JxjJ・リ7＼空さ・監超し丞桝り享X凍原一九ルれ。ふグ才知7こゼ）き且っすぞの位  
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置き／C任の精度で戎定丁ろ・②d明し′Sと・成分巧分布を有力る．飢‾－メ∫惟功研刀軸方向  
かラングーで点舜ヌは此夜的廉い確跡二夜が7仁靡刀命布．時間蜜動甚艶謬けろr電子し二  
許丁る打案とし71訂かラングーをこ曹嶺星に丁ノろこと7・玲J．官のい、テ‘‘一タき繹ろこと  
を目的とすろ。  

卓z．装置の鹿要．   
この装置の槍出蕗ぼ穿膀定此例計数奇で軌、ら劾1るグスを併給するたみ巧グス劉呼  

系・カウンターからの信号音英圧すろ／ヾノしス英ぼ祭．艶劇賓富の定娠ヤ鍬官き変更するアT  
コマンドを合むっマン「泉．各磯二酪の動作き竪超すろモニタ．一糸．みJ♂▲高左官磨から掌  
る亡 二新を簡素化してオ＝ヨヒフいロック回㌣示す．  
計数管は各二佃か衛星のス［。ン軸方向とゼ勅二郎オ向とに澱りフナら′れ7‥7．軸方向  
のものル5ズーPJげ∫○ズ∫q力線野のコリメーターきとlノウlT7粁定のX疎密の時間委化．  
まアニー掛磯威のd仲ノ∫ど紛？分利絶刺する巧に朴、ろ亡傾方向ハ′JガールJ2ソj♂”  
の薇野丁傭星のスEuンに徒ファ空を足宜しズ凍須の比：現．硝或を屡租する．一打クコリノ  
ーダーけ互Lごjβ1噴い7・、、るの7・・X疎密の位置を／■妨♂礪夜ア・乗ろごとかア・さろ．  

j■3．此例計数管   
言ナ復管の横道げオつ画巧過り7・あろけ人町定ばJさクロンの抑ノアロ仁一Jしンをへ・一ス  

にし、フォームケァー／しと木リカーノト■矛イ「を顔七Jご毛のぐ属ろr ごの⊃－カシアは高三晶  
偏D乙ノLこかrるかスの透過を′シ、くすること、紫外礫の産道き戎′J、ごせる‡ので譲るご  
ごの肥珊嫁御易を財〈・・ためさらにカ7】トーンさ一顧せる予定7・、ある。硬けニフロ声さ・選者し  
て雄健＝た七っゝ■ム／ヾソキンフ■∵い才ごんてカラユターに客7、、みエえ7ご爪ん卦こ  
げステンレスのメソ＞ユが甘フ7あり・如丘状魯・7■條が大きく安形丁ろ里澗ぐ。  
カウンター射咽如上下千鳳二芽サ、爪7い7・諜ごけヤ爪拍／し／乙れノ，才どれである。  
超軟X凍の艶剥上の酎簸り一っげ放射礫帯に即湛すろと男、われる密子が混入するごと7・あ  
る一 この強度は高度ノ鹿度．茶陽者鍬二よフて貫ろため極め・アヤつかレて・あ右。ごれさ陳  
〈千段の一つとして・計数管さ・ニ役Lこし・前綻で骨子吉備出し7験5彼段アズ碑を席出す  
る。当許、のこと′√がら ご拙こい7後任の×錦の触勃率は低下する‘こか様子をオう固  
lこ示寸・こごナガ■スの圧力は2∠ク間・舛竹♂メタン7ある■内部ば♂、2γ㌻机の仁J7ノ舘7■  
仰つ♂直別に介γら爪7、、ろ。芯終の太さけ前提ヲ♂さフロン．グ妄環が〟・さフロニ7・・∴爪  
け同じ嘉電圧71動く∫うに戎勿ら批7、、ろ．前段・伎勘訂ヤガけれ別の前晋増一博を通し  
てニフの出力き・厚り出丁。前置脾悌は計数管の一方の殉ご収鯛さ射て、、る√佗時にはカ  
ウンター内のかス彦左制御丁るための兼対置計と蒼度計が入7て、、る．カウンター・のかス  
増巾率を点い温度密偵ニ付し・7一定に傍フ「ご拙二蘭勺帝ノ）度虐を一定に衝ご7√けれJ甘ら  

ない－ごのrこめかランクーの内丘ば度凌が一定l二′Jろ√うに御伽さポる。  
カウンタ㌧1こげ毎∬「ェ9〝どし／ノの柊正錦釆が取りっけ7あろ．こ拙J帝時晒ごれてゝ、  
るが信号け飽和し7いるの・佗曝されないクC月L一店号が入7′ご時咤沖風のナインを下  
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図卜占卜讃） 国一跡  

ー中ぐ止∩ 甚止  ・⊥ →  



尺eqr（R）  

0．0l  
0．l   



サ了剰定額拭に入るJ－ うー二（1考三．  

54．ケネ捌研帝   
クス祭よ、＝けス制御如才ース各藩、或定軒宮磁命ケス7ンr■′ノカノ「コネクダー、  

丘力計・制御回路からなり▲オ卒園Lニ示不  
グ●ス褒鮎容量【よグ抽フビ7t・／∫♂克彦のノダンズはメタンと月、ズどの成合か・ス差麦碩寸る  
雇絡の斥力は羊尊斬柑7倒定しHKを通し7餉さオけ、Lク・ス・よ殉軒鉱キ  
きj乱り．ソレノイドパノし．7∵、・にJフ・てかランクーにイ独力しろ・。噺作チェヅ7ぞ巧に（Jケス了  
ン仁＝トゥルコネククーき・i乱し・7ダ崎5ク・ら倍々合し了々・ラユタノき動アニ灯る。  
かランプー何のか、スの丘力甘かス好手辛が一定ヒゲる才うに．すvわちま虐か一定lこ亨る  
√うに瑚坪さ射る■ ニ中にIJ差丘計を恥、ろ．  金港夕いイヤフ、■，ラ∠、♂差斤計の、月側を  
r中「紺〔‥′Jlい厘仁定乍〃疫打かス庖絡）－こつγ√㌢r右きカう”†に躇挽丁ろr  
景虎によろタ1十7ラ∠＼の穿付けコンデンサー♂庖者の安化とし7離すろr  
／β川〃ヱの定率信号を啓勧二加え コニテフサーて・・分割ご弟イご塘号り曹巾し，珂卵管丸  
して豹立に左し、’rご百淀笹屋き得る．ごか密度が設定イ如、呵lごム・さまるょうド戸川－∨爪】レビ  
ヌばL♂（1k－〟ル“′㌢新作エビる小宅越年の効イ如5レ♭イ佃仰ピ桔号（∠竹毎）に／細れ  
て行う〆カウンターの軌J4個てあろの′r一個のかテンダーJごフしては4∫U♭一恒仰e  
（プ珊りに一訂動作すろ・＝差丘草わ他二う導体歪けを開いた絹対互打壬テ誓え7、、て斬丁  
度享測度し7、、る。絶汀阜椅子は丘カのモニターの腔lこ．①汀上・ナ初期にムケる〃ltス㌦充  
埠ノ②かランクー定小磯冒し7ニ埠れク、スの無駄な消経き防ぐ塚持回路③差丘計が好摩し  
た時の代りの詔J卿指すとし7イ更うごとが7きろ．保護回路のdjsn♭」ピ′押r、♭IpみJ7上側  
卸さ羞庭一こする〃鹿討左lこすろかしよ＼、すオ＝打コマンドl∴トリ茅屋するごとカ、、●7・さろ。  
またアエコ7．ン「－（こりかスの丘力設虐使を三段階に切凍えろごとか■7■ヨろ他 葬制的に  
カ■■スきJれとごするごとが7■きろ－赤机ど久kが琵虔さ射ると4su♭イ「州亡者にfご）席爛  
リーク布か開くr  
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．仁㌃．パルス欠頻尿   
カウンターからの繕号は入力・∽衝こよフて前段挿J′後尉尺ノのど◆ちらを挺刺すろか  

を普ふ■ごとかて・きる．ごのフ・・ロブク図をオ∫軌こ示丁．信号げ嬉巾ご水た後上限の如7仙d  
わよ針下硬のテ㍉スクリ圧．Dノ7潮隈ユ加た旋巾♂暗号さ・逆レ■て巧カウント教レ ヾルス  

カウシトPど〕みJZl・・．′ヾルス高〔／bみ／ネノレPH）げ一夕アロ亡ゾサーrβ〃へ盗る・  
ディジタル拡カにばゲィ㌻グ′レディスクリ（Dの）がβ施し・てい7．ごの諾新屋（／～／√）  
fリスき、、好（写し、、場合毛飢・）‘ごのみかラント／’打一山される・五弦すべきことけ  
PC－L＿L＝AD密礫希が動作中（ADC－BL／S／）L：iろ禁止回路ユ入フ7、、7iいが・7？C－Hに  
lエ祭上回路か・入って、、ることナ■計数辛が高い呼け禰丘を宰丁る・   
PエコマンドlごりLDレベ′レと∪［）レへ・ノレけ牛皮賭勿印揆ができ、デイブクノレディス  

クリ（CD）‘ユ′～′－rルベ勅二設か5る亡ま／二人カの切札同一かラエアー〆翻げユ  
後段＝りにょる見回時計教サートをか・†るカ、か1叩いガ、．￥川P．tコ7ン「、ドよソ楷圧  
すろことがγ■きろ，   
ギャけレーションイ書写一山）が入ると舟中断ナインか・下り・子弟までUD．山上に飽  

茄し7、、た毎∬「∫ヂ陥りの信号が測度領域へ入り．PHモー「◆と亨フてヤのパルス窮鳥  
イ坤が得られろ。   
P乙とPHク）データ升一マットの子羊細は「CORSノト』腐嗣データ発揮装置＝）り」  

を卵ぞされたい－但しこニ7・■げ時間分呼絶lごつ・・て記虚し了ム、く・  

－－－一＿－Plコマンド1  【
1
－
－
－
 
 

（2）  HKF色レベル1  
く2〉  

HKl汁牧牛1  
（2）  

PHl  （2）  

PCIH   く之）  

PCl」  
くヱ）   

l
R
∽
罪
㈲
 
＞
 
P
 
 
 ⊥

闇
 
 
－
 
 

H
 
 

（
し
 
 

‾モーニ＿＿＿‖▲＿＿＿＿  一一…－－ ↑一Plコマンドー7  
＿＿－－一寸－Plユマンドー5  

－」－Plコマンド3  
l  

HKFiレへ1い3  
くヰ）  

仰  HKt十牧牢3   
くゎl  

CH－3  
くヰ）  

l  

．＿ ＿．＿＿ 」   

士∫図 カウンター叩錦糸紘偲  
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∴・－ご て押】   

Pr7ノPH仁 ∨×∨－1‥一一ス仁山ン軸と長南オ向のかランクーNβ・1 
PC2，PHZ．、…〉一Z－－－－ス［dン軸と銅オ何のかテンダーN¢・之   
Pぐぅ，PH㌻ VX了）－3－－‥スPク軸オ向のかラングー Nβ・† 
PC4ノPHヰ・・∨ズγ一4－－－－ス［■ン軸オ向のカウンター Nク・Z 

各データの時間分解勘よ次長の見りて・’あろ。  

泉1 V5Xデータの時間分野能  

リアルテ」ダ  70レイ八∴ノアデ・一夕  備 考   

PC卜L PcZ ？ヲ占ブリ計   一」   Fヒ、■ットスナーラー   

PCi－H PC ／   

Z－H   
捏5－L．H PC 
・斗－LH   

汁  4L、■ソトハ■止スハ1卜   pHj 4   川冊‰  斗占、？ざソ甥、・′。  
犬sYNC′HK′芙通子ーダが〈りここ・ため草間晴でばなく   
乙の呼間のZ婚にⅤろワイが†7し一ムlヱ各々2回ある亡   

5占．HK項目   
測定密か正帝に前作Lて、、るク、巨うカ、を監理するた劇ノ如項目をHlくデータとして  

剰ぇし了、＼ろ。   
りV5入】仔Zjノ：高彦風み・サズー耳庄モニグー  
ニ堰山高左＝小′－1．HリーZ）の出力電圧及乙し・木フベ1勺オス圧力を2個の工D7一ク   
（7／しスナー′し）と貰に．ゑZのょう仁∫戸こ・■とに切替えr5戸サ1クルて・丑こか√る   

Z）vsメZ（戸∠可ノウウェアー内βカモユター  
各カケユターの絶汁産計出力を、∫∫戸に／回〆計合†刺定仁ゑ絶幻在計は∫∫戸に   
】臥・∫戸の岩頭からう秒間アリソシ小が解さノJtるJ）4本のかランクー各ヤからの出  
力は・克之のようにSF二・－とに5リかぇられろ（   

3）v5メヨ「戸～．りノ戸川一冊lし′e動作回教  
合力ランクーに備えフIrられたF川∨ムしpの動作した回教昔スアーラ1で救え 
Dノ＼き行フ′7出力としr、、る∴スアーラーの声↓＝ 亡肌川〔はJ之77・■ある1年個の  
F川 valし′ピ各々の勃作回教を点Z♂－ように∫5Fサイクル7せこカ丁ノち 

4）V5x斗（Fzりノ毎∫ぐ／よ9だピし／ノソースグリべノしス雇高モニター  
各カウニダーに備えつサらポアご戸ど55イ∫、ヲKピし′）ソースにょろパ′しスを増働一枝  
白からとり比L．ゲ♂ヒ。一クきホー／し卜■し7出力とL7、・る‘カニカは克之のように  

25   



表Z VSX－1」Kデーア  
り REAL DATA（DR OFF時）  
J育  日  内  容  

見 称  F仰me  ∨Vo／d  5Fl  SF2  S巨．ヨ  SF斗  SF5   
備 男  

V5×‘1  2う  うZ  H＼トl  か■ス 一フくP丘  H＼／－Z  工P電圧  一rD置圧  エロ電昆．は フノLスナンノし   
VSx2  2午  〃  ∨一1  ＞－Z  P・一3  ’P・一4・  P・－ヰ       7㌢■ス丘  カ・ス左  かス左  ウ′ス左  打’－入／エ   

∨・－レヾルアー  ∨一ヱ八●ル7・  ？一夕八◆lしフ■、  ‘P‾∠トノヾル7■■  アー4ノヾル7－  
VS入3  2F  動作回  動作回数  説作国政■  勧亜回酌：  一動座個数   

VSX斗  26  ⊂H一丁  〔H－ヱ  〔H－5  CH－∠ト  ⊂H一斗  
ロンしへ・1レ  Fビレへ・／レ  r屯Lぺ■Jし  Fビレへ’’ル  FeしヾJレ   

VSノぺ E  2■7  こH・一一 計教牽  
VSx6  ヱぎ  〃   〔H－Z  

V5x7  2？   ／′   C H－3  〝  

VSメ8  30  亡H－4  

Z）DR DATA  
∫要  目  内  容・   

兄 姉  F仰mピ  両rd  S戸■l  S戸Z  SFヨ  5F4  SF5■ 
VSズl  Zヨ  32  H）／‾Z  Hい1  工D・曹長  で姦左  工D電圧   
VSメ2  Z年   ／／  ㌔㌔ し／■－Z  ケース左   ？甘ス孜  ’P十弓 カース丘  ＞－1 カ小スJ己   

T！・一斗／＼－ル7■■  ＞－ヱハ≠7■  ア一年／ヾル7■  P一つバリlア  ∨一1  

V5）く3  2F  〟  勧イf回数  勧化l司教  豹1F同数  葡ヶ作回  一動作」司数   

VSx4  2占   〃  亡H一午  Cil一之  CH一斗  CH一．】  rH－1     F亡′レへ、■Jレ  Fゼレヘリレ  托 しへ・ル  僅しへ■リレ  Fビレへ■■ノレ   
・VSX E～宮尾Zl・・工D啓丘につ＼、7ばREノ1」DATAと同席で・あろ．  

う）REAL DATA（DR ON時）  
・DR ON時lニは．V5Xl～斗lニついて・J［）Rの与．SFサイクル■ナDR DノqTノへ   
と同時にデー㌢が厨川かぇら爪ろ   

■チータの読拙し位置けノ釘のように宇り、R巨∧」lSFの乎十一別ヨ同し◆’データ  
が詰みぉご机る．   

項 目  REALSF．No  Fr‘川e  ＼∨クrd   
V5×1   3   F占～∂3  ．ヲ2 ◆   
VSx2   今   0～ 7   り   
V5xう   斗   8～15  
V5X斗   4．   J占，～2う  
V5X5   ヰ   24～封  
V5x6   4   3Z～j？  

VSX7   斗   斗0～47  
＞5X5   4．   4『｝与タ  ／／   

・P巨A」・5F N。・とぽDR∠りISF笑顔からR亡∧LSFにー．乙－＝‥gとNo，をっサた壬のγ・ある。  
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F・5Fサイフルて・一切り控ぇら対ト斗つの出かJパ／しス英一躇タステムに入力囲梁．マ棒  
線こ肌7・、、ろかラフーア∴に子弟子■刃し打方ニすろけ∫図カりり一っオ．咋屠、組付亭蛇）．   

5）V5ズFrF27ノ～＼／∫xダー戸▲タ♂）  

†■つのパルス英珪素に人力∴∽礫で乱在 
ニト数を剰ぇすろ（けI劃†庸一巨仰愛東紘′当寺冒り。出かけ．∩川仔5e・しで・誘る  
た新15P前♂チープとの差がぞ♂S戸♂軌二計数し七かラノ上牧と7√ろ。この年  
つのHK．データは・＝ト）＝り¢HK項目ヒ互い出力功礫はⅤ、、．  

〟、，上のHに碩自のうう」ノSX7†4のデータ切ソ塚乞ばfr叩ビ 伴Sピいこ同期して、、な、、  
た劫エP電圧亨基準とし7読み出ごな仰ば亨らゾいニス1ヤの・ケ∫Fサイクル烏LDに－  
ON／ロF戸7い昇るり7・・長Zを家照こかたし、．  

素j V5×一PIコマンド  
礫器一指 定  動 作 採飯（OS）   

DEVICE   ．内庭  0  l   2．3   4．5．   6  7   
Hレ′－1LFV亡し   Hレー2」FV亡し  

0  0000  VSX－H〉  旦匹1〔臼♂丁ごZ  

10ニ3Jl：4  
丘A工N   uWFRDIS佗   U押ERDISCRl   庁AS PRESS  

】  000」  VXV－1  
90二＝L）   00：7圧）   00：†（L）   00＿・1圧）   

Z  OC〉10  VX）一2     01：Z   0卜Z  ∂－：Z■   Ol．Z   

′0∴ヨ  川：う  トロ二∋   川∴う  
j  001l  VXP－う  

⊥」＿生  」l：ヰ   ＿リ⊥生  llニ斗   

4  OtOO  VXP－4   
D－DJ5C  

5  OIOl  C叩ご川一丁′8ド川－～  

L王作L   
0000～lt 暮l   

VXV－2   VXP－3  ∨メP－」L  
倉AS  RtL点β5  5∧FE  匪l劇♭5  SノIFモT  6  Ol10●   CONTPOL   

J」亘E」  l；¢N  ⊥J三上」  IニβN  1；EEし  lニロH  」⊥旦巨ヒ  l二∂N   
CH－ H一斗  7  Olll  工N下，UT CONTPOL  CH－l   亡二H－2   ∃   亡     ∽UNl両山川丘   汎用丁印仙川．ケ   UトJIT月州几氏   出札川丁銅山打．丘     βJア3F  む上皿  0：P4F  旦こ且吐  0了VIF  2」型  0ごゾ2「  且こ旦且     1ニ叉l且  l：OFF  ⊥．且圧  l：ロ「F  1＿三＿上乙丘  l：クFF  ．⊥ヱ生旦  lご∂FF   

下線部が血1tlal5ピt水際て・－易る，なおD－Di如「ルへ・ルはi両tidl5ピtは行われ  
ないr電源按入のたか・・に設定が′≠晋）  
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卓・7．Pエコマフド   
〉5X関係のPIコマンドは泉ちにまとめてある㌧細かい内患は〟下のJう7■ある・   
り高圧藷虔  

device dddre5S O（0080）os－4．Fに∫，THv－Iの密彦左4段階に設定  
でヱる。何棟に05一占、7に∫，てHV－Zを書棚卸する．   

2けイ／′L．D．ノ∪．D．レベル設定  
devi亡e dddre∫51rロ00り～4rβtOO）に∫フてパ／レス尺理系4チャネノレ、  
子弟学・■水を鈴丹卸√ろ。05－q7（こよフて増悌ゲインさ4段階OS－Z、jlニ  
よフてLmver Dis亡riレヘルを4段階ノ05－4・5－こいてUppe←Ds什i  
レベノレを4段．軌ニラ弟ケ弟設定r・・きろ．   

カチャネ′レ切りかえ  
de両cedddrどS57（β＝りβ5一口．Z．4占に∫フ7カウンター牛木メ愉小「ク正  
Z禾盆、計ダ系魔のカウンター出力を4チャネ′レのパルん年理系にと■う出カす  
るかを殻定丁る（才rJ罰呵｝トて刀丁脅万二絶′司車P軋   

射ANTI．ON／OFF  
dev加．addre557（ollりOS－1．〕5．71こい7パルス欠理系4チャネル  
ヤ水子■れあANTlナーートON／OFFを設定すろ（ブrJ如りフトt村費百戯句）。   

労ガス丘糾御  
カウンター内圧カは、ゑ友吉拙カノ絶対丘打出カのいすれか丁制御すろ。  
Jkvi亡eβddrビ55占仙川）p5－ク．2．4占lこい7カウンター4本号ポそ弟を  
差圧制御するそ、腰月産糾御すろか設定する・   

占）唇合ゲートON／OFF  
予知せあ皐敢為ろいけ×廃人相客嗣薄膜の劾ヒにい丁ガスのリーク音が、大  
巾に増加L・丘カがあるしイル〟下ドなってしまフた掛かスの多碑を防ぐた  
めF川酎イ乍を紫止するのが官金サー「て－ある．dピソけどβddre5エ‖0＝♂）  
OS十ま5．7に∫ファカウニダーヤポチ■れの看仝ゲートON／OF巨■を設定す  
る．   

労かス正毅足  

ノ絶声陸別仰の時はdβVipビβddre551（クククり～4（∂′0∂）∂5－占．71こJ7  
てカウンター牛木ヤれぞt・爪Tヰ段階のかス丘カを設定了・●きる．ただ・し劫直丁  
（ヒ・プh∂0）が森泉ごれた呼は姪汁左裾御／差左肘軌こかかわらす左カげ  
長空に設定される．  

宣8 ．コマ ンド   

∨い（伺悸♪コマンドβひ1川にJj VJメ・思朝一′肴鴇断ゎ咋甘恵与巨㌃け追ソ  
て■乃さ。  
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長与  V5X開縁コマン「、とVSX風葬・各妻倫理の動作  
INITl∧し  H＼り  HVZ  ／ヾルス 免・稲原  メモノノ蘇 かス制作頂  BUS 儒，五庵  RHc  DN：と  Pi・H   5亡T   

N8．  ∧D  EX  ∫頁 目．亀  0叫Fモ  ロNl昭  0小一F  oJl椚  両FF  ENAIDiS  ∈山∧lDl～  叫piS  
l＝  14－  J斗  PJ－AしL－OFF  ト・→  I・・→  ＝  l一－・ナ  l→  
皿  l牛  6  VSズーON   ／   ／   ケ」  そ－」  

？5  13  田  VSX－OFF   ／   ／   トーナ  l－づ■  H  

ヨF  田  F  ）SX－∧－OFF     ／   

96  lう  占  H）－卜ON  ←」   ／  ト→  トー→  

？7  I3  7  H〉－Z－ON   ／   ←  H   l一†ナ  

6与  皿  与  〉SX－BUS－0  

67  皿  7  ）SX一臥ノS－β  

l10  l牛  ち  〉SX－■ア5日一 DISABLE   ／   ／   ／       ／   ／   
面  J斗  牛  VSX‾ ∫NITIAL5モT     ／       ／     ／    ○   

㈹ すて一にメモリ素・かス制御弁CNの時IJ和銅イ亡は行われ甘い。  

泉∫ 節官．コマ／トDR制御コマフ「七よろパノしス好評蔀の動作  

DPコマフ「項目  VSメーハリレスプ冬擢音戸   
節電モザ  DR 御ろ卸モ十  cNl膵F   備 

R亡PRロDUCF－ON   仁二   属生開鶴・7’‘oN  

仲介腰一CFF  
左象コマフドでCN  

節電中  AUTO            上Nl■TIAし－SET  仁二  け官命後βFF  

アSAV亡  ○   節窄中71D臣鼓舞中l訂∂N  
ーSTC■P   （－－」   師直曙隙  

MANUAし  アS∧VE－STC・P  く－－－一一－一一」   節宮野除   

節電  アSノル巨  ○   DR記乗中l絹を脊き受ナ甘い  
AしITC－  

弔呼子  ‾SmRT   トー→   節笹軒始  
M∧NU∧L  丁ち∧∨巨－SmRT  トーーー→   酔夢聞緒   
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至？．笹源泉   
VSX▲各部は高圧卜高丘Z パルス尺理系′ メモリ乗・かス制御系．βUS電源のFつ  

の管頚禾lニかナられる．ご来らはコ7フ「、lこより泰斗のようlヱON／∂FF盲すろことがて′  
きる。なぶPlコマン，ドド∫る各部の設ぇはメモリ禾・ガス制御系の笹森‘こ∫77鶉拝さ  
れ肥の電源系の州／折Flこい丁殺犀値が泉州tることばケい・  
／†ルス発揮帝ほDPの節電コマンド恩〃・DF制御コマニンrlこJって影響を受サる。Jれ  
らのコマフ「‘こ∫って．′、○ルス及ぼ帝は．パノレス弁理部ON′VSX－PSM－ENABしEプ状態  
の時のよト表Fのように新作する。   

高丘部将．次♂2フの場合・自劉的にOFFされる．   
りRddidいOn Moni加r C川trクJ一尺Mご）   
衛星ウヾ蔵相埠の嫁い影響を針ナる傾城にはいると■．ヵウンターはヤの影響を受・ト   
劣イヒの町絶好かある．ヤのため・HDXのカウント吹かぁるレベ／レをご之ると．RMど   
フラッグ、がたち、HV－∂N′VSX一尺M仁一ENABLEポ乾の時にほ高彦IJ自動的に  
・OFFされろ．  
ヱ）D乱／－N；うh亡Controt（DNC）   
太陽ク、らは大骨の超軟X線や紫外線が膚せられ7おり．高圧啄舞き人肌たきれごL7   
よくと払六な計数牽と㌘リ．VSX－カウ／ターの須ヒの原画となる。亨のため5∧S   
イ言号か斗押掛＝皇国〟、上憂セら直ると、／昼と判定しHV－ON′V5X－DNC－ENABL巨   
雌の呼l＝は高圧は自前軌ニOFFエ来る。  

5／∂．高度官凍   
高点者輝はM封汀ix鹿襲の〟0型けL変ぞL乍lのナ・キクり±樺は〟下久盈ツナあ  
ろ．  

は∨土∫ネト錘∨カ、ら十．j♂∨までの保線刀路）  
200印刷賃荷㌢し〕2印仰〟／2βルバ）  
＝）0γnノq l矛ケ1上下  

ZF叩しV P－P「lnに汀し）  
皿個の曳；ウ椅子と二個のり夕一ン碍子  
」gOO～．㍑判＝／ 一打牙  
三伯ばl吉OMn一個ほ7メ・し  
n∫∨′ 」・／、下  

丁．入力置屋  
Z頚骨督カ  

ヱサーシ、  
斗さ置ノイスー■  

F出カ  
6公か有産  
7出か隠観  
象リソアノレ  
？ライノ屈㍗・ロー「－し子・－．ユし一三タン  凸け▲1下  
I沌新宮足虔’rナ／／Pdr ル下  
川過度密化  0．ト／人工下ト40～↑ア0〃亡）  
ほ．出か宮丘のコマフ「tJる変哲 コ7ニrt〈カ碍子1ニ舛丁冊蝿の防捷之lニ√ろ  
は「ランラ■ェン卜  上詑研控えに降し7華高率丘さ戚え′√いこと  
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仲形A天、牽骨竿形ヨズ仇′ク督r第6切）  
車章．z亨巧  
仕上す 屠ナ／しマイト  

け條呑三晶度  

ほ．膏ウ作遥々  
I7操亨努‘  

ほ気左  

・l∴．・、jト  
ー現〃～十 

け－；・－－トこ・・†′仁・′ 一二・、′・・卜∵ ∴・・．、∴・イ′・り∴ノ∴二・∴－・ト1．二  
J気左～／「才‾丘rr  

固L√号の高彦音読がぶF／Y「プ個）HDX（■り副に宅嗣いらオ（∨．SX／ク個）と′あわビ7磨、教  

はFイ固7・t属る‘  

！
．
－
 
；
．
 
h
ふ
．
ヽ
ヽ
l
・
1
1
1
【
；
・
・
・
－
－
1
■
 
 

J占ノ月 ふ万句碑揮多可  
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1・－2  Ⅹ 碩 の観測（Sf’X．HDXノ  
ー軟X報および硬Ⅹ繊の観測計画－  

東大宇宙研 小田 他校間 勝  
′」、川原義明村上敏夫  

阪 大 理 宮本 重徳  
立 大 理「吾森 正人  
明 星 電 気 （株ノ  

Sl序  

CO比SA－b衛星に搭載されるⅩ線観測装置はその開測するエネルギー範囲及び検出器の  

違い忙よぅ過敏Ⅹ線（V SX），軟X摘（S FXノ，硬Ⅹ碗（HDXノの3種類の装置に分け  

られる。これらは相互忙相補って観測の目的を達成するものであゎ、観測装置もこの3種  

の観測に舶し基本的に共通夜ところが多い。しかし、実際の観測器は取壊うエネルギー範  

閉が違うため原理．諾規格が異ったものになる。  

以下、前項の“起軟X線の観測”につづいて、軟X感および硬Ⅹ線の観測につぃて詳し  

く述べる。  

§2 観測の目的  

X線天文学は1970年と1975年忙打ち］＝げられた人＝衛星UHURU，SAS－3に  

よって大きな成果を得た。又1977年忙は大型Ⅹ戚天文学衛星HEAO－A が打ち上げ  

られ順調に運用されてぃる。そこでS f’X／Hl）Xで按CORSA－bを1979年に打ち  

上げられるX磯鶴間衛星として十分に意味のある観測ができるように、主な観側目的語次  

のように定めた。  
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（i） Ⅹ線バースト源の探索及びモニター  

（ii）Ⅹ頓新星の探索，位置決定  

毎）Ⅹ線源の短時間から長時間にわたる時間変動の観測  

（珂 広いエネルギー範囲でのⅩ根源のスペクトル観測  

（け項のX線バ丁スターとは数秒～数10秒毎夜、大変明るく輝くⅩ線源である。短時間  

を現象ゆえに位置を決定することは従来の衛星では困難であった。  

CORSA－b ではモジュレーションコリメ．一夕を使用することによカ、これらバースークー  

の発生位置を精度高く決定することを自閉．としてぃる。  

（ii）項のX輝新星はバースクーに比べ数時間～数ヶ月の比顧的長い時間輝く ものでその起  

源はバースクーと異ってぃると考えられている。これら新星の発見，位置の決定，時間変  

化奇観則することを目的とする。  

（ia）項のE］的は従来既に知られているⅩ線源し代表的恵ものとしてCygX－1．CenX－3  

等ノ の多くは短いパルス的夜時間変動から数日～数ヶ月に及ぷ長いスケールでの強度変動  

をしている。これらの変動を追うことによりⅩ線の発生メカニズムを追うことができる。  

又、（iv）項の目的のようにCORSA－bではVSX－SFX－flDX検出器を同時に使用す  

ることによ少 0．2Kev～100Kevに獲って先に述べたⅩ磯源のスペクトルを観測すること  

ができる。広いエネルギーでⅩ線源を調べることによ少、・Ⅹ糠の発生メカニズムについて  

考察することができる。  

（i卜（通）項匠みられるよう把大型天文衛星にとって不向きな短時間現象を、′ト型天文衛星  
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の機動性を利用して行うことを考える。  

§3 コリメーク及び検出器  

SflX／HDXで用いられるコリメータ及び検出器の諸規格を表1，図1に示す。  

CMCl，2，FMClは共に2層のすだれコl）メーターーを用LnたX線望遠囁で 共にスピン  

軸の方向に視野を持つ。  

CMCl，2はそれぞれ同一視野，同一ピッチのコリ メーターで構成されてお力、コリ メー  

ターの位相のみが】800臭ったように配置される。このためCMCは1と 

こと忙よ少すだれコリメーターの透過関数とは無関係なカウントを碍ることがてき、時間  

変動の強いX線バーストでもすたれコリメーター忙よるカウントの変化を推定でき、これ  

忙よ少天球上のX碩源の位置を決定することができる 。決定精慶はCMC システムでq50  

⊥1．ODと予想される。  

FMC はCMC とは異75：り FMClのみにす：ぞれコリ メーターを使用し、FNIC2 はスラッ  

ツコリ メーターを採用する。スラソツコリメーター忙より時間変動を追ぃ、FMCl のす  

だれコリメーターで数分角の位筐決定を行うものである。又この FMClはこ既存のX態源  

を使用して高い精鮭で衛星の姿勢を決めるためにも使用される。  
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値1 （¢耶∧JI号沖一番一械甲  

CMC－1，2‘  下MCl． FMC早   5VC4．旦  HPX  
C。久rSe M．〔．  トれ巳 M．C．  ；tA十s   Sヰオ仏J；d  卜Im－d八一、でプ   

型 式  由比伊！計輯  ガ姉婿鵬  ガ加瑚招賭  オ加物言酵宥  シニ恥－iユニイブガ虹   

個 敏   2   ヱ   I 

覚 二符  Be 玉0ド  ‰ ∫0ド  βe 50「■  ′B已 ∫or  Be2JOl′   
動機吠  Na草しTヰ）  

（姫島ノ   

瑠さ曜り   23、¶什   23、¶m   2■3Ynh   ユ3什岬   3叶仰   

郎絹虜  ／計〉7笑与川ヱ   へど呈．Fc川乞  ～’td7 ひ㌔  ．各、んS7cw、乙   へ57乙拗Z   

工ネILギ一席回  1㌧50 ‰け  1～3（〕K色け  1～うd㌣色け  ・1～3C〉Kひ  10～looF8け   

コリメゾ鞄野  WhH  20．lO   6．冨0   占．gO  ○ 1．7X∫0ヰ○  4ヰー○ズ1d．00   

M．C．；MoょいIq十川 C。IIi帆久もJ  

鼻1節米／HDX 夜た思埋布・  
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SVCl，2はCMC．FMCが特定のX碗源を観測してぃる時、それと直交する大円上  

をスピンによって走香するものである。  

コリメーターは衛星の子午線に対・して±150傾ぃた方向に視野を持一ってぃる。  

図1に示すように2ケのSVC型検出器の視野の傾きの方向を逆にしておくことによ少、  

Ⅹ韻新星が出現した場合その位置を決定することができるし、又噌に既知のⅩ線源を使用  

して補＝ハ衛星の姿勢を出すこともできる。   

これらの検出器の視野方向と太陽姿勢計，地平線姿勢計との視野関係は図2に示す。  

CMC，FMC，SVC検出器はL＾ずれもガス比例計数管を用ぃ、ほぼ1～30k。，のエ  

ネルギー域をカバーできる。  

HDX検出器は440×10．00のスラッツコリメーターを用い、視野の中心はスピン軸に   

対し30傾いている0 このような配置にしておくとスピン／KよってⅩ糠源が視野の中心に   

近づいた少遠ざかったりするので、周期的左観測をしながら常にバックグラウン・ドとの比   

軟ができる。HDX検出器はNaIしTIJう／ンチレーションクリスタルが使用され、10～  

100keYまでの広いエネルキー域をカバーできる。CMC，FMC，bVC，HDX検出器の外   

観図を図3～図6に示す。  

HOう  

図2 検出器配位図  
（Top Vie叫   
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囲 膵看 じ苫じ一門図  
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卓＿一l■＿tゴー一ヽ】，  

園 堪 忘 じ苫h 寸団  



囲 鐸式 U＞∽ 爪頭  

山叫ヨーH dS主卜【－∑UU・－ 岬LO【SXト    憎曙－育  ．り小嶋”  



Hv‘8  

0 伊 l   

図6 1十DX 外 観 図  
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§4 検出器の蔵匿  

SFX，HDX検出器系はHDXのコリメーターを無視すると1～300kevまでの観測  

が可能である。一方VSXの検出器系とはエネルギー領域が琶ってお力全体として0．1  

kev～300keYまでのエネルギー範囲をカバーできる。  

SFX，HDX検出器の検出効率奇図7に示す。面積，窓材，ガス専の諸規格は表1に示  

す。  

この様な検出器を使用して観測を行った場合、どの程度の時間でどのような観測が可能  

か2～3の場合について考えてみる。  

§2－（ii）項の新星菅CMCl，2、2台でその存在を統計的に 99．7％（3q・）の確かさ  

で確認するために必要な時間を T3－（CMCl十2）として表2に示す。T3J（FMC2）は  

同じことを：FMC2のスラッツコリ メークで行った場合を示す。ほぼ1砂で1／100  

SCOX強匿のX線源の出現を検出できる。  

SVC で同様のことを行った場合の例を表3に示す。  

表に示したものはそれぞれの強度のⅩ頑源を実際に SVC の険出器の視野の中心に補捉  

してい夜ければ売らない時間である。・スビ／による1回のスキャソが2．2秒であるから  

SCOXの1／10以下の強度のⅩ線源は多数回のスキャンが必要忙なカ、実質的観測時間  

はもっと長くなる。その推定値を表3中（ノの中に示した。  

SVCでは約1日分（8．64×104秒Jのデーターーを集積すると SCOXの1／1000 の  

強度のⅩ線汲まで検出できる。  
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55 処理系ブロックダイヤグラム  

SFX，HT）Ⅹは合計7ケの検出器に対し7ケの信号処理系と RMC（Radia tion  

Monit o r Con t ro］）処理系が用意されている。   

回路系軋5，6，7，8，9，10，11一見MC亡である○（RMCはRMCの童を参照のことJ  

これらの回路のうち SFXの回路系は基本的には全く同等で夫々のⅩ韻のカウ／ト数（検  

出信号；PCJとそのパルスの高さ（エネルキー；ア甘りが測定できる。   

HDX の回路も同様に1）C，PHを判定するが回路構成はセンサーの逢いで若干 異って  

いる。S王1X，HI）Ⅹ処理系のシステムブロ ック図を図8aと図8 bに示す。  

処理系はTX EIとTXE nにグループ別けされている。  

TXEⅡとは卜klO，11のデータ処理部のみを言う。  

TXI〕1とは帖5，6，7，8，9処理部及びセンサーのアンプを言う。  
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dh玩】   ヽ繁  区h！－クト寸断l川  



U∑モ邑工 匹ヘト′0りヘイトド…  ま昼   



菖．6 セン．サー切撃とエネヤギ‾鱒閻  

各回路系と検出器との組合せはPIコマンドで換えられ、1つの回路埠あらかじめ割り   

当てられ牢2個のぃずれか一方を選んで接続することができる0   

積続の租合せは図9忙示す。図中二蚕線は標巻的夜桜続を示し、実線はコマンドによって  

各処理系がそれぞれ独立に選べるもう1つの接続を示す。この機能によ男1つの検出器忙  

2ケの信号処理系を接続することが可能であゎ（逆把1つの信号処理系に2つの検出器を  

接続することはできなぃリ、接続した各回路系のエネルキー範囲者適当に設定することに  

ょって詳細な土ネルギ⊥スペクトルの観測ができる。 ｝   

又、確直に強ぃX線源の・場合‾、カウント数をエネルキーパンド別に計測してテ㌣メニクー  

伝送容量からくる制約を逃げ‘ることも可能である。  

ェネノレキー範囲はPlコマンド忙よってその測定範閤を表Aに示すように8通り変化させ  

ることができる。  

HDXのエネルキー範囲も SFX同様に8通ゎ変化が可能であり、エネルギースケールが  

10倍異ってぃる。  

後にテレメーター伝送フォーマットの項で述べるようにP C＝モードの時、パルスカウン  

トデータ一に PC l」OW と High の選択が可能である。 これはパルスカウントをエネ  

ルギーの低いものと高いもの忙2分して伝送するもので、その区分エネルギーが表④中に  

Middle discriとして示されてぃる。Middle discriの位置は PIコマンド托二よって  

3種類の選択が可能である。  
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表4にはその内2レベルLとMがエネルギー3kev ＜’表示されてぃる。3つめはMid－   

d］e disc r■iを外すモードで表4には示してぃなぃ。  

（をお、センサーの選択，エネルキー範囲彗の組合せとPIコマンドの関係はPIコマン  

ドの項参照のこと。）  

工ネlしギー乾風〔K8レ）  払．、nl             H PH合印能        L  M   
＼へうq   メq  ズ】  ○ニIl    i Jヱ  lg  l．q keV   
て～30   ズl  X？  0こOio    11  l曾  し1   
う～10   X3  八？  1  0言0   4  ‘  0．6   
I～う．3   メ？  X？  ○  I  ○  l．3  2  0．2   

0．Bへヱ4．∫   Xll  八l   
＿  

0．琶～ヱ．7   スIl    1’1：0    皿  l．6  0，I7   
3 ′、qO   人 3  メ t  Ⅶ   0  皿  3g  ∫ヰ  5．6   
？′しヱワ○   丈l  メJ       10冨  lムヱ  l‘．P   

表4 観測エネルキー弼園とGainl，2 MiddJe discriの組合せ。  
（但し、HI）Xはエネルキースケールを10侍すれば良レり  
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§7 データー伝送 PCl，2切穐  

データー伝送モードにはTape recorder を使用したTaoe モードと内之浦上空  

を衛星が通過する間受信されるRea】モードがある。これらにより伝送フォ‾マットが   

若干異る。又、上記2モ■－ドにはX線のカウント数を送るPC（PuJse counり苧－ド   

とX線のエネルギー情報を送るPIi（Pulsc height）モー．ドがある。  

（詳しくはこの報官署中デ・－クー処理系（DPJの項を参照されたい。ノ   

i） Rea］・ltime TrtOde  

受信局上空を衛展が通過する間受信されるモードであり、各処理系から出たPC，PH  

の信号がどのよう忙地上た伝送されるかをデーターフォーマット表⑤に示す。   

以下にはどC，1㍉Hモードにおける伝送容量等忙ついて述べる。  

表⑥中Time 凡es．とはpCの場合はカウント数の単位集積時間、PHの場合はその時  

間区分内に検出した最初のⅩ繊のエネルギー1ケだけを伝送する単位時間を意味する。  

Max C・Rはそ？bit数で伝送可能夜Ⅹ破の最大計数率である。   

フォーマット表⑤にみられるよう忙PC5，6，9は各8 bit であ る。PC7，8は  

PIコマンドによって8 bit モードと4 bit モードの選択が可台巨である。  
（DP－PC PIコマ／ド参照のことJ  

PトlモードはX線のエネルギーを囁測するモードで、一律に4b＝L を使用」エネルギ  

ーを16char－nelに区分して送ることができる。又PCモ「ドはX綿のカウントを   

送るモードであるが、カウ／卜数をエネルギー的に3鞄階の分類を行って伝送することが  
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可錦である。3毀階吃分類するレベルはPIコマンド把より選択で車る。分類レベル吐   

PCモード亀U’prpe’rTI）is？ri（UD）－の0．4倍．O・6 

る。 pIコ…々ソ二ドとYベルの由係は表⑦忙示す。  

ii） Tape mode  

CO見SA二bでは Tape recorde r を搭載し、受信局以・外のデータは Tape  

re・corde r 忙記轟され伝‘送される。   

データ十フォーマーツ■卜はⅩ線1に関する限9 Realmode とほほ同じで 

REAlの8倍の時間になると考えれげ良い。 

Tape dala は ReaJda ta の内 Tape recorder 芋き込みタイ ミ／グの直前  

のデーターが書き込まれる。  

表⑥中に1Real伺様Tim■e Res．・Max CRを示す。ただTapeモードの時、姿勢デ   

ーク（SAS，H〔）S）の伝送 

えられることがある。し詳しくはDI’の項者参照されたい 

iiり通産相続 

Sf、、X，HDXが使用てき去テレメーター系はPC（PH）5， 

VSXのためあPCl，PC2一に限カ SflXが使用することができる。  

V SXテレメーターPCl，P C2への切喚は操作ミスを防ぐため 涌常コマンドで行  

ぃ、それぞれ単独で行うことができる。（通常コマン’ドの項参照ノ  
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PC mod色  

W rし  Ⅴ帥   硫nり   悔い之  硫…】  1穐侶ヰ  ∇i竹十S  W帥iく  酌n・7   

0・  SYN〔C♂pE     PC巨「  P〔ヱー・L  P亡トH  PCJ‾り  pざ－L  P砧－L   
7一H  P叩一L  P亡才一H  P亡夢・L   P⊂5－H  PC‘－り  

】  托        PC卜し  P亡ユーL  P⊂ヰTH  P亡ヱーH       P⊂ワ一L   P⊂才一L       PCヲーL  PC‘－L   

2  ・P亡q－L   pc†－H   PCl－L  P亡之一L  PCユーL  PCトH  PC5－し  PC‘－L   PCワーL   p亡g－し   

PC5－H  PC‘－り  ヨ，  P【ケH  P叩－L  匹才一け  PCJ－L  PCトL  PCユーL  p叫－L  ．PCユーH       PCり－L   PC才一L       PC5－L  PC■‘－－L   
HK  4   （画一ヱ1   萌血 （画一ユ）   PC卜L  PcユーL  PCさ．一日  PC卜H  PC5－L  ‘pc‘－」   

C5一日  Pc占－H  
5  p⊂トけ1p⊂トL   Pく∫－〃  P亡∫一L  PCトL  pc2－L  P⊂ヰ叫  P〔ユーH  P     PCり－L   PCg－L       PC5－」  PC‘－」   

6  P亡†－L   P⊂†－け   PCトL  P〔ヱーL  PC3－L  PC卜H  P亡ざL  PC‘－L   P⊂り－L   ．p亡β－」   
亡・広一り  

瓜  p亡クーH  P⊂？－L  匹才一丹  匹g・L  PC卜L  ■PC云－L  PCヰー」  PC2－H  PC5－り  P   PCワーL   p⊂才一」       PCぎー」  ・P¢（－」   

上下2毀に異る信号名のあるワードは、PIコマンドによって上下を切換  
える。PC7．8．9の切換えとPC5．6の切換は独立に行う。  

PH脚如k  

W れ  W釦   可F几十，   働几十ヱ   1恥nり   W川十4   1机れ◆5   1内れナふ   Ⅴ抽◆ウ   
8  SY机：（肌旺     Pトば  PH‘  P呵  PH7．  PH】  Pけ寸  PHt  PHヱ  PH∫  PIli  P呵  PHg   
口  PHヨ  P叫  PHl  PHヱ  PIlさ  PIり  印q  PH7  ’PHう  PI叫  印l  印ヱ  P【さ  PHふ  P呵  PHJ   

2  Plり  PHl  P呵  Pり】  PH∫  Pl托  P対句  PHり  Pトl】  PHヰ  PIII  PHl  P対，  PI†ふ  P明  PHき   

j  打わ  P巾  川l  P〃ヱ  P115  Pl〃  P呵  P呵  P巾  Pトlヰ  PHl  PIほ  PHざ  PH‘  P呵  PHg   
未血  

ヰ  H代 （固一2）    （㊨－ヱ）   PHJ  PI化  P呵  P巾  P巾  PI拍  PHl  P〃Z  Pバヲ  PトI‘  P呵  PH才   

与  Pり5  P巾  P叫  P‖之  PHr  PIl‘  P叫  P巾  PH）  PH4  P「り  PH之  PHぎ  P舶  P明  PH8   

‘  FH】  P巾  函l  P〃～  P〃∫  P〃‘  川†  PH7  P山  P叫  Pl】l  P丹Z  PIl∫  P舶  P明  P朋   

7  PH）  PHヰ  PHl  PHヱ  P由  P早‘  P明  P巾  P巾  PHヰ  PHl  PHZ  PHi  PIJ♭  PIJl  PHg   

PCl，PHl；ⅤⅩV－1  

PC2・PH2：ⅤⅩⅤ－2  項  

PC3，PH3：VXP－3  鞄  
PC4，PH4：ⅤⅩP－4  

PC5，PH5：CMC－1  
PC6，Pl－16：CMC－2  
PC7，PH7：SVC一－1  
PC8．PH8：SVC－2  
PC9，PH9：HDX  

襲5 伝 送 モ ー ド  
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P 二H   

モ‾卜◆  
R郎M∈  

標準  DP     カウンター  Nn   

年nS）   

im灯1 CMC2  TAf〉E  46．▼9   ■・・・   ；・…監上喜：宣∵三  
RI〕A工ノ  

SVCl 7 TAPE  

REAL ll．72 、   

SVC2  TAPEトi93 8  ～  
R革皐L巨主，】，ア1＿±  

HDX  9   TAPE  46．9  ・、     凡EA工」  5．86 ′ ～   
表 6 PC；Pulse count data（（2n－1）counts／Time ttes．）  

PH；Pulse height data（1count／Time ttes．）  

Time Res；Tirne ResoJulioJl（rnsec）  
Max C・R；Maximum counting rate（COunt／sec）  
PC（下側ノ；DP－PC Mode でLowモード（OS＝1）を示す。  

PC（上側）；DP－PC Mode でHighモqド（OS＝0）を示す。  

MID DISC比Ⅰ  エ ネルギー範甜  
OS3;OS4 P C 工」  ■   p c H  

LD←・0．4UD  
川   

0  jLD｛q6UD n  ．6UD・→UD  
．  仇4UD・→UD  

0   10   00は10 と等しい  
王1l  T    LD・→UD               l  

1D；⊥ower Di 
UD：Upper Dj sc ri   

表7 MIDDl」モ】DISCRIとエネルギー範囲  
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S8 rDead time，X．Cal   

i）Dead timeはPHについては／（ルスハイトに応じで変・化し、囁高で約100 p8  

最低で20〝8のDe8d t・imeがつく。PCについては一律忙1カウ／ト当り20 〃8  

の Dea dlime がつく。  

これは次に述べるAnlion／of f とは無関係忙常忙つくものである。  

SアⅩ検出器は荷電粒子等忙よるバックグラウンドを減らすために芯線を前後2層に分  

け、An tiCoincid、enCe をとっている。  

PIコマンドによって各処理係ごとにAn tiCoincidence を外すことができる。  

ただし、HDX の An tiCoincidence．はUl）を外すことを意味しSFX システム  

とは異る。  

iiノ X－Cal  

X線センサーの比密をするためにカウン′クーに組込ずれた弱いX横源を使用してX線  

センサー，処理系のチェックが行われる。SFXではCdlO9（22kev）．HDX では  

Am241（18kev，60 kev）の放射性同位元素が使用される。  

比例計数管の場合、前後2本の芯碑の内、後の芯線のみに感ずるようにX碩源は配置さ  

れ、X－Cal信号によ9前後の芯線をAmp 出力で切換えて校正を行う。  

HI）XではC 

われる。Calが行われるとテレメークは自動的にSf’の先頭でPHモードに変り48秒  

間 Calが行われ伝送される。  
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Ca）にはAuto Calと Manua）Calがあb各PI－せいに行われる。  

ManuaICa】の場合コマンドの AD．EX（7－12）によって行われ、Au to calの  

場合Tape 

corder rに・記鏡される。Aリt．9 Ca），Manu云1〔三aLlレーずれの場合も48秒間行わ   

れる。  

§9 RMC 機鎗   

衛星が産、◆射線帯忙．突入した場合、高いエネルギーの荷電粒子を多量にかぶると考えられ  

る。その時此叔的それらの粒子に弱h VSX，SlllXゐカウンタニの劣化痘促す危険があ少  

比較的強いHl）Ⅹを用いて48秒間の時定数でカウ／テ・イングレ丁トをモニターし大崎に  

上昇した場合VSX，SflXの高圧電源者コントロールし劣化から防御を行う。  

き  
カウンティン∴グレー・卜のレベルはPIコマンド．により 4段階を選ぶことかできるっ  

表⑧と図10にRMCのブロックダイヤグラム，レベルとPIコマシドとの’関係を示す。レベ  

ルはHf、Ⅹのカウントレートで示されている。一旦カウノティングレートが限界吾越える  

とレベルの1／′ノ2 になるまで復起しないヒjテリシノス機能もも三ってぃる。  

RMCは誤動作を考えコマンド忙より機能を停止させることもできる。又，RMCによる  

HVのコ／ト ロールはl－1Vの電圧を大幅に下げるモードとHVの電源衆 ON／OflFする2  

つのモードが用意され1）Ⅰコマンドで選択できる。表8にコマノドビットとの対応をも示  

す。  
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′  ケ  5h′  〝凸γJ方  ク′F  β′／ぐ        c〃〟Vr々■TE   

4  0 0  疲′－  ～Jタ∂ 群   
▲  0  ′  1ろ′よ  ～／ダ00 ‾   

亡  ′ 0  1乃′l  ～∫∫りク ′   

〆  ／ ′  パt■  ～～～β∂p■●   
〟γ一々〝C 〝♂虎   

も8 β〝C∠‘ノ亡／血刀′畑J  
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§10 HK  

衛星内センサーの機能をチェ ックするため把HKには次のような信号が伝送されている。  

Sf、Ⅹ関係のHKは表（9に示す。  

表中TXHVはH Vの電圧を干ニクーするもので 25．00V 孝Fu＝ Scale．5Vで表   

示する。IDはデ【クーの順番菅示すた◆めの：もので5Vげu11coun；りが入れられる。  

SFXl，SFX2はUD以上のカウノティ／グレートをモニターしている。但し、RMC  

は見MC回路の1D以上の全力ウソトを送っている。   

Tape recorderはRe 

が8回連続サンプルされる。  

SFX－1，SFX M2 HK用のスケーラLは各8nSF＋3SFの先頭で Rese t され  

る。 トもea］では1回目はSトめ先頭から各HK Word までの時間であb（SFX－1では  

21f、＋32W；Sf’Ⅹ－2では22F＋3 2W上 以後7回・1SFの等間隔で出力される。  

表9レこ示すように SflX－1HKでは処至担系乙 alO，11のカウントを表示し 2048  

CtS／／－44・ 

44．14秒を Fu】1■Scale 5Vで出す。このため各々1／8，1／32のカウントダウンが  

行われてぃる。  

Tape Recolrder には8nSF＋3SFから各HKWord（Tapc）までの時間であb、  

SFX－1HKには46．12秒，SFX－2HXには46．錯砂のカウントが記録される。  

これらの関係を図11レこ示す。  
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JieaJTime 受信中忙 rrla pe reco rde r が記命奇行ってL＾Z）疇は 上もea・1Time  

HKには，］＝記 Tape recordc r 記萄 Frarne（Tapc）内8データが伝送される。   

三鴇； 工D●1・粧すLもS下3ユⅥ十うで始き5qて、tュ患い．（DPの璃み盟のこと）  

11～18SI・1  19・－26SF  

HV－4  

3～10Sf、   

ID（Fu＝ノ！11V－3  

事CH10  
・－－・－・－トー▼－  

1 CH 9  

の一0  
匹コ）－0  
¢亘二⇒－U  

、・－・－・」－‾．㌻＼：  HK SITXl へ  

CHll  

l】t・ 、 ・・‥－1                 1   日  ナHK Sf’X2 へ  

表9  H上く 構 成 図  

Re5et   
cH－7  ／‘  
（CH－5）′  
′一‘  ／    ／   

こH－ 8  
（CH－ 6）  

ー・一‾  
一一一一一一一一ノー  

CH－11  
（RMC）  

‾十一†′■－「T‥卜†■†  

9101112151415SF（Re⊂り  50 う1：0 1 2 5 4 5 6 7こ8  
ー▲－－一一 R亡818SF・－‾‾■‾‾j  

■－一一－一旬門1SF・－－・－J  
†；RedlHK ワン7一／し亀・   

21F（22F）Red】  

介1TdPe HK ワン7■ル象   
21F（22F）Tdpe   l』11SFズー1（2川KTソ7●ルち式  
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ど11 電源系（部分節電時間節電ノ  

SFX処理系各部の電源ON／Oflf’とセンサ－．円Ⅴ等翠達する 

を図12に示す。・図中TX駄Ⅱとは処理儀軋10，11の部分のみを意味する。  

り 部分節電  

処理▼系10，1■1は運用忙．よっては使開され夜いことがある。（センサー切換を参照のこむ   

この時には電源を Of－F のまま運用することができる。  

11J時間節電   

処理系 TXEi／血部は■一DPめ指令によ少 ON／OFF－することができる。  
－ 

l   

これは Tape recoTde r停止中は電源 ON の′必要がをく節電のために行うものであ  

る。  この節電は通常コマンドで enable・にし町X翠ION‾ごミ¢．人i二s＿able にするこ  

とができる。又、節電モードのスタート，スト ッフ：も通常pマ・γドでコγ 

る。P－5AVE 5TART（ワ一 

で あう。  
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ALしP工  OfI〔lいlり   
Pα｝ER5血∈◆【HA8しe（ほ－q）  
POWeR SA作 plミ∧8LEしT湘ElONl  

国†ユ 奄三亮三えラム  

§12 通常コマンド，PIコマンド  

通常コマンド，PIコマン′ドの一箪表を表①と⑨に示す。以下特殊な機能をもったコ  

マンド忙ついて述べる。（ノ内はAD－EX 音示す。  

リ 1n j tialSe t コマンド（9－7ノ  

PIコマント●を初期状態にセットするものである。各PIコマンドの初期状態はPI  

コマンド表中アンダーラインを引ぃた状簡を示す。  
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又、PIコマンドの初期設定は処理回路中PICOMMAND部の電源 ON によっても行   

われる。（PIコマン■ド部の電源ON と処理系のONの関係は電源の項参照J  

ii）RMC en’云・ble，dislable   

RMC機能のenab’1、eはHV⊥30N（10－6），HV－40N’（10－7Jlのどちらかで機能す  

る。又、disabIe は（11－9）のコマ／ド智打つことに一よって行われる。  

iiり PC チ」ェ 

ll  PC切換えの項で説明し料P‘cチ主シソはPC－1レこ対し（12－5），PC－2 に対し   

（10一りを打つこと佗：よって行われる。一方、reSet はPC－1，Pd－2同時に行わ  

れ（9－8Jを打つことによって機能する。  

iり 節電モード  

Power Save－enab・JeEは（12－9）で機能し、1TXEION（1，，Q－4）て．．T dis－   

able とをる。実際の；p 

10）Powe r Save Sto‘b（7－11）で Con t rolされる云  
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PE‘RFO比MANC】∃  

CHlO，110N   

HV a4，5 0mF（HVl．2 0f、Fノ  

PI－CMのINITI、AL SET  

AI）．EX  

9   4  

9   6  

9．  7  

9   8  

1   

9   9  

COMMAND NAME  
．＿…－1  

TXE－2  0N  

HV－AIJL OFf－  

INITIAIノ SET  

PC－CHANNEL  
比ESET  

比MC ON  

PC I  
PC 2  TXE → VSX  

凡MC POWl∃比 ON  Pl－CM ON HI）X Preamp ON  

CH5．6，7，亀 90N HK monitor ON，AI  
Pre amp ON，PI’－－tMON，LPS SAVE D【SABLE   

SAS ON，PI－CM ON   

HV30N，PI－イn4C別「つnⅡ一蹴 Enable   

l－Ⅳ40N，PI－－℃M ON l二XE⊥刊MC Enable  

llV 5 0N，PI－CM ON  

pC 2 VS■Ⅹ → TXI∃  

RMC SIGN九L OFF（m）fh4C disable  

PC l VSX → TXE 

11V 3 0FF  

HV 4 0pF  

HV 5 0FF  

TXE－1 0N  10． 4  

0
 
 
 
 
0
 
 

1
．
 
 
 
 
 
 
 
1
一
 
 

N
 
 

O
 
 
 

S
 
 

A
 
 

S
 
 

｝ⅠⅤ一3 0N  

HV－4 0N  

HV－5 0N  

PC－2   
CIiANGE  

TXE＋¶MC・Of、F  

PC－1   
CHANGlヨ  

1iV－3 0flp  

HV－4 0flF  

HV－5 0flf’  

P〔獅風比 SAⅥ∃   
ENAl〕⊥E   

AL－L P●I Of、F  

6
 
 
 
 
7
 
 

10 － 9  

11‘1   9  

12   5  

12   6  

12   7  

I）OW二El↓ SAVE MODE ENABIJE  

SFX（CILZ5，6，7．8，10，11）liDX．  
1－JK monito r．a】L prcamp OFF  

表 10  通常コマント◆リスト  
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PIコマンド部  

SFX PIコマンドを表‖に示す。  

エネルギー範鴎と．’Mid．discriのことは耽Vt述べられているのでここではIn Sも－  

lec t，Oリt ヒ；eI．ect，DP PC Mode につL＾て述べる。  

In Selとは処理系から見 

Out SclはDPから見た処理系の選択可能を組合せを示したものである。：Ou t Sel  

中、CH7，CH8とした項はIn Selによって実際どのカウンタトー咋CHが配置される   

か不明で 

はPIコマンド表のように選択される。  

DP PCmode は■PCモードで伝送が行われる時、P Cデータフォーマッ トをエネル  

ギ 

このPIコマンドにはイニシアルセ ットは夜レ㍉ コマンドが打たれることによって確定  

する。この切換にはPC 5，6系用と PC7，8，9系用と忙各1bitづつ用意され独立  

に切換えることができる。  

bit と モードの項係は表中 DP－PC に示す。 又その時のデータフォーマットはフ  

ォーマット表⑤を参照されたい。  
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13  運用モード  

検出器．データ処理系，テレメーターを考慮した代表的な運用モードを表12，表13  

に示す。表中に検出器，データ処理系，テレメータの選択，そのモードの特徴が述べら  

れている。運用の際に考慮されたい。  
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検出器とデータ処理系 テレメーク チャンネルの接続（壕続モード表J  

一夕処理系  

5  

6  

7  

8  

検出器  

CMC－1   
CMC－2   
VC－1   
VC－2  

5   

6   

7   

8  

CMCのテレメータレスポンスがよぃ  

◎InitiaIse t の接続  
FMC－1： 10  
l、  

＿ ．  －一－】←－▼－【トニ▼】⊥ 
cMC－1 
CMC－2  

毒 VC－1  
Ⅱ ■】VC‾2   

FMC－1  
FMC－2  

7
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FMCのテレメークレスボン㌧スがよい  

l－1D＼   

CMC－1   
CMC－2   
VC－1  

◎CMCとFMC同時観測 但しCMCの   
テレメークレスポンスは悪h 従って   

位置決定にはFMCのみが使用可能  

Ⅱ－1；VC－2  
FMC－1  
FMC－2  
HDX  
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6
 
 
9
 
 
5
 
 
6
 
 

5
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9
 
 
5
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〇
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FMCのテレメークレスポンスを重視  

L
〓
」
ノ
 

．
 
 

CMC－1   
」CMC－2  

VC－1  
Ⅱ‾2！vc－2  

rMC－1  
下MC－2  

CMCのテレメークレスポンスを重視   

◎CMCとFMC伺 
テレメークレスボン∵スは悪い 従って   

位置決定にはCMCのみが使用不能   
11  8  

HDX】  9  。，一＿＿．  

表 12  
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MODE 検出器 データ処理系テレメーター  

CMC－1 5  5  

CMC－2 6  6  

CMCflMCのテレメークレスポンス音量視；   

l  

◎CMC FMCの同時観軌にはこのMode   

を使用すること  

VSXテレメーター使用  
しテレメーターレスポンス良しノ  

CMC high counts rateのエネノレ  
キースベクトルモード  

VC－1  7  7  

．Ⅳ  VC－2  8  8  

．FMC－1   10  1  

FMC－2   11  2  

HDX  9  9  

kev  
（3～鋸  5   PC5  

7  PC7（9～27）  

6  】⊃C6（3へ旬  
8 ．PC8p～27）  CMC‾2（  

Ⅴ VC－1  
VC－2  
l〔MC－1   10  
FMC－2   11  
1－‖DX  

－－－1－‘‘▲▲－－－－・－】 ‾ ‥‾■   

9  

！cMC－1   

◎CMCのdataをエネルギー2channel   
に分けて観測 ⊥ow側のレスボン㌧スよし  

◎・臣1M〔：にテレメーター1，乙チャンネル   

を用いるとCMC，pMC同時観測可能  

1
 
 
2
 
 
9
 
 

◎FMCのdata菅エネルキr2channel   

に分けて観測  
CMC－2  
VC－1  
VC－2・  

⊇川C‾1（  

kev・＼  
PC7（9～27）  
1）C5（3～9ノ  く  
PC8（伊－27）  

FMChigh countlrateのエネルギー  
スペクトルモード  

0
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1
 
 
6
 
 
9
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‥
ト
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PC6（3～9J  

9  HDX  
Cれ灯1CMC   

pMC－1  5  P5  
10 ／ P7  

FMChigh count rateのエネルギー  
スペクトルモード（3channcl忙分けるJ  

ゆFMCレスポンス エネルギーチャンネ   

ル共によいもの   
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Ⅵ
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1
 
 

1
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14 お わ 少 に   
I 1 

以上～CORSA qlb q）SFXとHDXにつぃて解説したがデータ処理．データ伝議の細  

部に関してはVSX，DP，コマンドシステム等と密接を嘆連をもっている。  

これらの項も合せて参照蔓れることを希望する。   

又、衛尾の姿勢決定．制御のためにはHOS， 

る5   



1－5 太陽電池特性計測装置－（SCM）  
東大宇宙研・後川研究室  
日  本‾ 電 気（株）  

1 概  要   
太陽電池特性計測装置（SCM）は，電子回路部，センサ部（被計測用太陽電池素   

子）から鱒成され，木陽電池パネル表面に実．其された3枚の被計測用太陽電池素子  
（2×2cd，N／f型）のⅤ－∫特性カ 
破計測用太腸電池の出力は，衛星のスビ／によ少大きく変動するため，被計測用素   

子と太陽光とが正対した時（破計測用太陽電池素子と同一パネル面忙実装されたS A   
SセンサのS A Sパルス出力時）に計測される。  

計測方式は第6号科学衛星（EX O S－B）に搭載されるS CMと同様で，太陽電   
池素子の両端に13ステップの基準電圧を印加し，その時素子に流れる電流を計測す   
ることによ少，Ⅴ一土樽性カーブ上の13点を計測する方式をとっている。  

2 機  能  
5（〕Mセ／サ部は，破計測用太陽電池素子（3枚）と太陽電池素子の特性を解析す   

る療，温度変化による効果を取力除‘くために使われる白金温度センサ（1個）よ少な   
少．これらが太陽電池パネル（S C－P）に実装される（予定されている3枚の破計   
測用素子の仕様を表－1に示す。）。  
衛屋のスビ／によ少S A Sの視野内に太陽が入った時、のS A Sからの出力倍号によ   

って，1枚ずつ素子の計測を開始し，スピンによる入射光畳の変化が無視しうる時間   
内（46．91nSeC）に計測を完了する。13ステップの基準電圧（MAXは750mV）   
を素子に印加した時の閻流値は，電流計利用抵抗の両端電圧として読みとられ，A／／つ   
変換された後，素子識別1ワード（ID），Calibra．tion 2ワート（FulL－   
CAl」，Zero－CAいと合わせ，1？ワードを1素子分のデータとしてデータプロ   
セッサ（D P）に転送する。IDワードの中の2■ビット忙より計測した素子の番号が   
示される。  

Fu11－C ALはAM Oで太陽光が素子に垂直入射した時のIscに近V，一定電流  
（160m’A）を電流計剰用抵抗に流し．Zero－OAL（喝流OFF）とともにSC）M   
データの療正忙利用される。  
計測で得られる1素子分のデータ（16ワード）を工仁Pに転送するのに最低48sec   
（Real時）必要とするため，S OM回路はA／D変換後のデータをストアしておく   
ための16 ワード・メモリをもっている。  

メモリ内容が完全忙D Pに転送されるせで，S CM回路はBusy状庸にあb，この   
間忙くる占A SノくJL／ス（CO RS A－bの予定Spin rale（5rprn）では1／（ルス  

るる   



／12secの割合）は，rej ec t される。D Pへのデータ転送が完了した時点で  
Ready状態と75：9，S ASパルスが来た時に次の素子のⅤ－Ⅰ特性の計測を開始す  

る0  
．  

1  図－1に系統図1図一三2セ素子に印加する基準電圧と，得られるIcデータのアナ  
ログ換算値の時間変化・およびデ丁・ク・・フォ・－アツ 

急 性  能  
（1）電気的性能  

入力電圧三川  
．
 
1
．
 
1
 
 

．
十
一
＋
 
二
 
 

Ⅴ
 
Ⅴ
 
Ⅴ
 
Ⅴ
 
Ⅴ
 
 

消費電力：  ▼130mW以下  
300mW以下  l

 
 

十
 
十
 
 一12V ′・ 600mW以下  

コマンド項目． S CM O N  
S（〕M O flF  

テレメーダデータ：  

Icデー・ク  F8～F11・W。2  
SCM ON／OfTモニタ F12・W32  
セrサ部温度、＿  F。3・W。2  

（2）機械的性能  
外形・寸法： l  

センサ部   太陽電池パネルに含まれる  

電子回路部 1．60×140×76－H（図－3に示す。）  
重  量：  
セ／サ部  太陽電池パネルに含まれる  
電子回路部1竿40毎以下  
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750mV  

46．9msec  

46．9msec  

図－2  印加電圧，工 c データ，データフォーマット  
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表－1 破計測用太陽電池素子  
素子Nn  素  子   カ バ ー  ガ ラ ス   ′ 備  考   
ロ  OC工ノⅠ製  

2  II II 0．15孤祝－セリア・ドープマイクロシート  

3   〝〝   表 し  素子の電極部に  
ハンダをデッブ   
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＿、2－1 冬雪 勘 御製∴澄（4⊂）   
東大寺鳩圃∴子宮節気鼠  
（坪‡・白瓦製一作戸叶 

7 確 乎   
C、●・ドニJ  

Jれてカ◆ト   

・・チ主ー‡ 

…－． 

粛 ヱ／永  

番 孝   ．構 成 品 鬼   生 家．励  作   
ノ   ヨーヨーデスビデ   j旦ン、－′左森泉； 忙カ．  

2 ・ヌ云′チー㌶／l石丸皐魂泉させ勿 
S M月C二う∴イ‥－1〆 廓夢▲りズピノ卸眉㈲〃劉神   
4   MSCフィJレ   廊髪ク久ピγ逮夜り劉轡⊥一、 
（ノノ  せソジ／ノいっイノ〆   

（2）  ・トヒ旦∠三三付レ   

∫   敵手圃勝勢 ヱんヰ頑ウ動作齢 

2 ノヨーヨーデスLpデ  
ブー妻一デスピ叩ヱ孝′こ断ヨークーマス・Lいり抑r六2オ？ 

、 

ろ■ヲ′召一デスピ′をぴり赦すしZ個〃タータ一々スJま逸′UカJ⊂より、スピ碑村殊  
‘うタ抽山て蒐〆たし、鹿閣虚勢呈して、衛隆り周密劾工ネJレキー左む．て牽胤く鐙ポ左カ  
．鬼〃終果しして解雇はスC9／重度／J2rア．笹ダら㌃Tアγ＝王威痘～ルね．  
老牽琢え  

（Jト方式  

t2）ワイヤ席数  
（ヲノ ヨ′孝一マスす登  
r4）及終スピン娃透  

析卜靡．夢オ丸   

木∴智者 
r7J舛／蓼  

顔料孝，ノごタープスピナ  

Z思：  
永見（衝宴修陛節季威え後せ音感應ゑ好ク）  

ぐT、ア．仰 
パ往隼れゾ／く′・よ◆ヵレリースt■メ．か＝ズ項。  
岬轡■1つ・て、r↑、l’lくよね二  
7∠7ク昇、■  
濱ユ品＝、ん．・  

5 ニューデー／j／タンゾ  
＝ニニ1一一 子ーンタ／デソパ碩作紛勺浄財くより節度のチターチーシク／エ魂象き止  
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締9で季れ衝摩が如ク♂ナットヵ1タ仰ソ房如九ろ紗て・、汐少’〃ネふ一戸÷／ク／£  
堕じカ射一と腹乾？れれこワたり老′ルー／召／衡解約卑い鵜し入乳）■てこま一  
チーン尋・／ダリニノぐ・五郎財レ、タグーデーシク ／〃威承旦軌ら′巨；・こ丸り顔中ターター  

デスピ”咋軌、アンチ′－プび一ブ麹り御者ドり孝せ丁カ≠i一戸「、㌢タ／′こ如  
してもこ九ら乙承象才札力戚助川たすむつであβク  

ダ密雛 
．7・）パオ衰 
し2）クエー子 

、 

（4ノ初竣  

外線射  
及終ニュー戸一／ク／角度J康成l勾  

マイヤカブダドよカレリーズメカユズ封  
／ゾクヌ（算定）  

けノ俊孝  
（∠）外秘  

た有磨刺毛ノー叩ド方、】イ  

占クク界   
矛方図／⊂エれ  

ニ▲クヤデーンタ／す丁よく「べっ・だ水魔りと7トオ鱒り痺正路  

窟り及軌くより、スビザり東野よむ釈り．・す緒惟〆あソ、ノ樋緒力入水用務摘′じ～  
ねこと亨僻村？でカ‘ろ・1◆  

4 卜1月C（Mふ豆¶已いC・β・ttiもude cク勇もγβ■）  
■・・ 

。・左、 
ぞtlあり．〆廉如官′いり〝辛重度すカニレ′てより離す碑も一メ／ト．Lの腐の亀  
威力Kより浴生デカトlレフi別押して新家スピン申方向ふ哀史す抽りでみカ■   
引締晩  

′ナ〟丁ノ／ナ月丁■桝ユ（暫定頒r 切断軋  の′碗舶一メント  
ー2）つイJレ属幼顔務  

「∫）つイlレ触  

．4）色孝  
・－〉 タト艶  

ク・4βグll  

／2♂思メ2ウイノレ  

4∂ク呆 
穿4臥てよカ。  

ナ M5C（MdgれeモノiC Sア1孔’Cク究七r∂J） 
タ吼威風ず・くてスピンすゎ新星ば、靡紬－て夢生すカラす観、威作叫〃碑→こスチ  
リレスかゅ．ゥタトれ－こ上ソ・スピγ逮夜に顔琶か堪ろ・ま穴廓惇腰酌伊的がラスピ／  
痩如鬼婆し叩れ正吃ら打、、堵含むあゎ・こり玖的り斤ぁの薮農相Sい“・あカ・  
M5Cり財経痩作l拷泌冬ノ捕え也／レンデフ巾レナ凍みレ・え山こ鬼す’・■、て、ト・レ  
キンフープイルポ過密して感動も一メ／ト五郎才疋、ノ機番如の頗の直感トル7】てよリ  
スピ／搬i削碑す力むウイあカ。  
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音質ナ鞘と   
′7）ゼンジy′プ   

両脚盤カ  メ碑ク．i∂e 纏嘩如γ、ア．フれ印可て   
27叫ニアーアメ上  
∫♂ク＝ク 
スーパー㍗瑚   

24ケ3  
孝f囲ド車力。  

脾 鼻教  
クヾ イ乾田プアノ材   

一夕）登車   

両 タト屠卜．・宅  
dノト．1レモンブチノノリ 

（イブ虚礼も一メ／卜   

匝ノ ウ巾レ月額廊磨   

いノゑ数 
㌢ノ・後置  

、・済ノ・れ観．L 

2．十月TJ 
♂・：72㌶よ2プ小レ   
ユ∫∫各・  

4～∂9  
弟占臥くエ勿■  ＼  

占  
密  アジ＿、ツ・袖号、密娩〃折線旦灸・丁．タープニデスピト≦  卜
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プ
 
 
 1一・チー・・ン召㌢ア㍗バ仁叶β．、C・．吋ぷCゥ野卑五行う毛りであカ・受た二在らの緑風，左  

目・ク 
ド元日と 

忽わ碓え那須碑図i易∂園K左す。   

7、鰭・以－－ 
・                ノ 卯瑠麻植輝凱、如画細■乙かて：ぞ穴メi＼ぞ一手ー．ブ女ピナわよラ・こ離碩  

ゎが家乾し√り山王、顔見でき・rよい細かノ■ケ獲り打或互往来ばにシない。   
た易荷風ヒして、旧C∂RSβ一戸ヒ？射藩史郎虜4ゑ′ほト  

ヽl  
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車  月C一ク戸戸   グ  ノ／   
42  かタン′スタート   ■摩スタート雅ケ  
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／けストタブデュレイ＝タートデ；しげクケトフマ  

ン「）  
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βg  舶帥レア卜〃   ノヱ  J3  認舶却（水割介  
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／♂タ  スタート7■、ィレイ〃   ノ∫  ノ∫  例年節鱒ディレイ好鯛（才か舟   

〝♂  ストブプチィレ“   ノ4  ブタ  夢物碑止‘′触（勒か   
′7ヰ   り  ヱ   ノ瑠  ∫7   ユリ （暫定ノ   

〟㌣   ∫   ノ〃  ノ♂   Jノ′  （財産ノ   

〃占   4   ノづ  ヱノ   ヰ′′ し昭産ノ   

プJ7  スト／7ケアィレイナ ′4  ノ2   ㌻伺後（轡れ   

産ゑ 例朗但レ7トナ・スタ．一トディレイチtストッブダイレノJは、丸ん叉ル周顛コ  
マ／ド、スタートクマ／ト∴ストッププて／ドメく洩銭？九はけとそド勿働れて  
遽夙才れか  
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節ヲ東 浦 者 留メ   

イ／21／   ブ  タ′  一／2〝  計   

1ケ ント ハ‾イ   Z ケ ♂   ヰ ークq  ／旦 夕  7 ∫ブ   

M ノ1C  j．～‘，β   ♂♂  ／♂ タ  ラ．7∠5   

M S¢   ／′∂ 7∫   〃：J7 β  ∠デ♂  z．ヲ■2ケ 
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…  凍権 叫肝  
（7ノ 尭呼の隠‘7 子－7値若芽マ。  

†＿   
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M うし 《 ン ジン  一ゼンリンワ’’コ1ル〃’らβ韓†一つ’ル壬たして  癖超絶九′ 介紆ウ   

ア：】1ルの プケ  い抒セの圭．0 うM習コ才′77官用いうオ久◆  庵教化 
7ア超卯   と レた．   

HKモユ9   A仁 一l．ノl（一 2けて∴そ車巧‾小P‖いLつ1  朝顔で《ナー・ソ7  
・レ碍免′ Hう（ニプ1ル留丸善針刺し乙Il吾が  と容易・ウすろ．  
ハ（一11rて二已一「●きtエアレ．ハ（二一2・㍗  
コ1ル啓免を即刻すうこととした・   

Mう乙 を∧髄液  coFSA一戸て・姫里プ小たぼ闇て－COFs   灯す有子ラダの声，L   
†沖   ハートて一11対置抑留盲レたカ、ヾ′LORS月  

一bl■ね シール「ナ′ス色町酵レた。   
M馴削牟   モ≠91円座－d尭■柔   絨舵【商号化  

打ノ付イ葎∧卸し   多軸作璃止＿   

MA〔′ク ′＝レ  コ11レ色2思卑化イカ・   リブ・▲ン7■■ンツ音符  

つオファも卑座すう。（凸うM→PサでJ   拝せう。   
MAし納打∫ひ■  スピン紬の青果が  

えト，7。rィレ  声ヲ7ヨ■ろ。（紬  

制榊盲．′句匪草すう。）   

Y。－Yo′H  すべて豹俄軋締りち   癖控祖む介析の碑  

トL．MうC‾  易化．   
Tlりキクク電  
追加．   
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2∴2 孝熱圏計鮎ステ空つれ7  
東大宇宙研二宮酵室  
（嘩日立製作所  

軸は今後の掛によち視けれよ徹ら和が、姿軸鮒賃シそ≠．、ム◆の楓ま昼1のょ  
うに屯ちつ。1、人下、デ「夕の戎机烏苦くしZ詑明すちこ   

α・テしメニタ 
フし－ム同軍がと肌7いろテしメークデータをディスクに確耕すう一方、リア‘レク   

イムでクイックJレシフ（ライ⊥プリ⊥ク出力）■も行毎う．   

b．ファイル編集（扶一之∂ム）   
テしぃタの舶後、節傾机トタ伍離行やラた折フ9小レ編鈷する・  

C．デー・タイ云息（い一之∽．下之3∂一3官）   
乞40∂如sの公衆魂長剣恥テし巨タトプをkSC｝かう駒射伝達寸ろ■  

よ．「ァィlレ再編雲（FZ30－3冒）   
遽触れヱき好一9を綿法相如の「アイナレ・ニ賓斬ろ・  

巳．菩撃沈鮎頂（F2ミ0一ミ9，仙コ⊥7。？占0）   
軌鮎尊貴ヒテレメータデータを輝いヱ討薯を行なうこ封紬賛包イラフィッワデ   
ィスプしイ，×Yro□、ソ9に才リ阻形仏し、姿智凍息の判断lこ花立t′み．  

寸．碁笥制御封書（FZち0一男）   
現象寄脅から目模方向lニ刺御寸ちを劇の寄脅制御計漫輔こ互い．制御コ7ンド、   

碕別ち速く島ファ小レじ書きこむ．   

9．データ伝温（下Zま0一う？′山ユ00）   
制御］マンド項臥時刻矩駒場かうkS〔へイえ息し、KSCではラインつりノンタ   

斉l離氏子ー7qに出力寸ろ．  
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2－5 地平線姿勢計（HOS）  

東京大学・宇宙線研究所 近藤一郎  

東京芝浦電気（株）宇宙事業開発部  
1．概 要  

C O R S A衛星はスピンによってその姿勢が安定に維持される様に設計され、更   
に姿勢制御装置（A C）によってそのスピン軸を天空の任意の方向（Ⅹ顧星の方向）   
へ向け、ろビン軸に孟良行なⅩ線観測器によ少Ⅹ碩星の位置．強度変化を観測する。・  
従ってC O R S A衛星の飛翔中の姿勢の決定は、観測並びにその為の姿勢制御にと   
って不可欠のものである。そこでC OR S A衛星では2種の姿勢計 一地平線姿勢   
計（・H O S）と太陽姿勢計（S A S）丁 を用いて姿勢に関する情報を求め、これ   
から■姿勢を－決定する。この両者のデータから求められる姿勢（スピン軸の方向）は、  
l回の軌定では ～lO 角．10分程度の測定値の統計処理からは0．lO 角程度の  
琴葦で決定出来る。更に精密を姿勢の決定にはこのデータと、Ⅹ線観測器そのもの   
のデータとを’組合せて、解析をする必賓があるが、姿勢制御用の制御コマンドを計   
算するための情報としては、2種の姿勢計のデータで十分である。   
地平線姿勢計は、衛星のスピンによって地球を掃査する赤外線検出器によって衛   

星の対地球姿勢を定めるもので、SA S忙よって得られる太陽方向に関する情報と   
組合せて、衛星のスピン軸の慣性空間における方向を決定する事が出来る。スピン  
安定が著しく乱れない限少、慣性座標系でのスピン軸の方向は瞬間的には大きく変   
化はしをいので、奥勢の測定は連続的に行なう必要がをい様にも見える。   
しかし統計的な方法で姿勢の決定誤差を小さくする為と、ニューテーションの様を  
紆かい姿勢変化の準り定の為に、毎スtごン毎に姿勢の情報を得る事が必要となる。   
そこでC O R S Aでは、REAl．TIMEのデータでは3秒毎，DATA RECORDERへ記   
録されるデータでは24秒毎に地平線姿勢計のデータを記録することになっている。  

2．・・地平蘭検出器  
H O Sは地球上層大気（高度約4 0Km）から放射される赤外線を検出し、これに   

ょって衛星の地球に対する相対的な姿勢を求めるものである。この為にH O Sには   
園1に示す如く衛星の赤道面から上下各140 の方向へ向いた2個の赤外線検出器   
がつけられている。この赤外線検出器は直径38仰，焦点距離57n爪のレンズで集   
光した赤外碩を 15±1ミクロンの波長域を持つ干渉フィルターを通して、ダル   
マニウヰレンズつきのサーミスタポロメーク（有効面積0・1×0－1郡d）で受光する   
ものである。15±1ミクロ．ンの波長域は、C O2 からの輔射を主として観測する   
ためのものて、この検出器が地球を掃査する場合忙は、地球上層約40K血の高度か   
らの碍射を主として感知することにをる。従ってほゞ一定の温度の屑を掃査するこ   
と忙な少、下層の質の有無や地形等に影轡されずに一定の出力を得る事が出来る。  
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国 恒 増 ㌧（q）  
L鼠 堪 式 SOH  ー一区  

図 恒 亭  （d）  
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この様な条件の赤外線検出器の出力は、宇宙空間ての低温の値から、地球上層大気  
の温度（～－50℃）の値へと 距形波的に変化する（図2a）。  
光学系の視野が約20 ¢であるので、毎分5回のスピンの場合には、距形波の立上  
りは約60爪胱とをる。実際には検出器温度の変化忙よる出力電圧の変化・増幅器  
のドリフト．雑音等を避けるために低周波（0．1～300Hz）の交流増幅を行なう  
ので、増幅器からの出力は図2bに示す如くノくネル状に左る。そこでこのパルスを  
適当なレベルで、波形弁別をし再び図2aの距形汲の形に直した上でデータ処理回  
路へ送っている。赤外線検出器の筐体には、サーミスタ・ポロメークに与える電圧  
（±18V）を作る昇圧安定回路も内蔵し、安定な測定が行なえる様に’在っているD  
（図3）  

囲1に示した如く H O Sには  
2ケの赤外＼線検出器が取付けら  
れている。とれは1ケのみの場  
合には、衛星の対地球姿勢の変  
化によって地球を見なくなった  
ゎ、姿勢の測定精度が著しく悉  
く怠ったりする事を補償するた  
めである。2ケの検出器を用い  
ると対埠球姿勢が変化しても、  
どちらか一方の検出器は必ず地  
球を掃査する事が可能とな少、  
更に両方の検出器が地球を掃査  
する場合には、対地球姿勢の広  
い範囲て、姿勢の決定精度をほ  
ほ一定咋保つ事が可能となる。  
CORSAでは衛星の軌道条件等  
を考慮し、衛星赤道面の上下に  

（Q） Bolometer Output  

図2（a）H O S検出器出力波形  
（b）増幅器出力波形  

Sensor Unit  

I．Rr・・t．．．一  亡Output  

Discsc 
Contr¢一 夫々140 の方向へ視野の中心  

を持つ2ケの検出器（センサ1．  
センサ2）を取付けて、姿勢の  
情報を取得することにした。  

図3 赤外線検出器ブロ ックダイアグラム  
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3．H O Sから得られるデータ   

H O Sの測定結果からは、衛星の対地姿勢、 
方向（地球中心と衛屋とを結ぷ粛）とのなす用（ふE）が定まる∴又検出器の視野   
が一回地平線を横切った暗か．ら、一次に地平線を横切る迄の時間間偏から、近似的な   
スピン周斯（衛星の公転分だけづれた）と、スピン角と地心方向との関係を求める   
ことが出来る。2ケの検出．器がどちらも地球を掃査した場合には、更に衛星の高度   
を求める事も可能となる。・この様を姿勢情報を得る基礎データとして、H O Sの各   
検出器について、地球を掃査するに委した時間（T El又はせE2）と、天空を掃   
査するに賛した時間（T p！又はT p 2）とを計測する。  

TEi／Tpi DQtQ Process  

図4 T Ei／T pl データ取得回路ブロ ックダイ7グラム   

次忙衛星の慣性空間での絶対姿勢を求めるためには、H O Sからの情報だけでは  
十分でなく、もう1軸の情報としてS A Sによる太陽方向に関する情報とS A Sと  
H O Sトとの相対的な姿勢情報が必要となる。そこでS A Sが太陽方向を検知してか  
ら、H O Sのどちらかのセンサーが地球を見終る迄の時間（TsE）を測定する。衛  
星が日陰状態にある時にはS A Sからの太陽信号は発生しないので、’衛星上の基準  
時刻（D≠の特定うレーム・ワード）とH OSのどちらかのセンサーが地球を見終  
る迄の 
これらの時間間隔のデータはD Pから供給されるクロ ックパルス（Slow mode  
（標準）の時8W周期，Fast modeの時2W周期）を用いて、10 ビットのカウ  
ンタで計測される（従ってSlow modeの時には12秒，Fastmodeの時3秒の時間  
間隔まで軋定可能である。衛星のスざンが5rpm（12砂周期）と予定されてりるか  
らこの計測で0．30程度の精度の記録が取れる予定である。計測されたデークは、夫  
々の検出器が地球を見始めた時（Tpl），又は地球を見終った時（TEl，TTE．TsE）  
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TTE／TsE DQtQ Process  

にデータバッファに転送され、D Pから読出し指令に従って、3秒（REAL）又は  
24秒（TAPE）毎に記銀されち。，データ転送は只EAL IS Fに4回，Ⅳ33を5F  
連続（Fll～15．F27～31，F43（ノ47．F5g～63）で行なわれ図6に示す形となる。  

REAL TIME DATA（W33）  

R－，ち7，ち3．ち  F～，ら，ら，も    吊3局長5ノ転l   吊‘，も，㌔鳥  F5月いE7鳥      READ NO   
HOSjl   HOSj2  HOSj3  HOSjム   HOSj5  

TEl／Tpl   】Dl  TE2／Tp2   iD2  TsEr／TTE   ID3   え S  IDち  
TimeDQtq  

純  丁れけ【ねtq   眺  Time Ddtq   陪  凱  亘  もlた  q2             lんl％  I－J  

図6   H O SデータF O R M A T （R E A L D A T A）  

デー一夕のD Pへの送出中には、当款データのバッファへの転送は禁止されている他  
1同の送出後次の送出迄に新しいデータが得られない時には．N／0 のID情報を  
l忙して前回のデータを再送する。これはTAPE データがREALデータの8回  
に1回しか得られない為 無駄なく記藤を行左うためである。T ElとT p土とは  
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同じカウン′ク・バッファを用いるので、どちらを送信しているかはE／PのID情  
報（TElの時0，Tplの時1）で示す。又丁白 
ップ7を用いるので、どちらのデータを送信しているかをT／S（TTEの時0，TsE  
の時1）のID情報で示すと共に、データ転送のタイミ′グ呑作ったセンサーが、  
どちらであるかを1／2（センサー1の時 
す。（2 

ているセンサーの方ホ 
この他L、クロックパルスの深度（◆F／S．Fastの時0．Slowの時1），2ケ  

のセンサーのどちらかの信号をOFFにして凌いか（O F F－の時0・．O Nの時1），  
センサーか▼ら信号の ディヌクリ電圧の高さ（H／L，Hlgh（標準）の時0，  
Low の時1）等のIDも図7に詳細に示した様に付加されている。各データの残  
bの1ビットは、S A Sのクロック速度のID情報として使われている。（Fa・St  
の時0．Slowの時1′）。  

TTEの基準時刻としては  
TTE又はTsEの新しいデー  
タを送信したフレーム（F15  
F31，F47又はF63）の  
Ⅶ34 Bo を用いており、  
この時刻からどちらかのセ  
ンサーが地球を見終る迄に  
S A Sの信号を受けると、  
TsE のデータに変更され  
るが、S A Sの信号がなけ  
れば、 TTE のデータが送  
出される。   
データ・レコーダへデー  

ID BIT INFORMAiION 
lD りqme    lD ＝0 ID ＝1   

E／P  TEI Dqtn   TpI DQtQ  
IDl             N／0  New  Dqt⊂l   Old  Dqtq   
ID2   E／’P  TE2  Dqto   Tp2 Dqtq  

N／0  New  Dotq   Old  DQtO   
T／S  TTE  Dqtq   TsE Dqtq  

ID3             MO  New Old  Dqtq  
1／2  TElくTE2   TEl＞TE2   

0  DiscriLow  
D  SignGト2 0∩  
4  C10Ck S10W  

3   Siqnql－10∩   
SAS   F／S  SASC10Ck：FQSt   SASCLodくSlow   

図7 ID情報の詳細  
タを記録している場合忙は  

データの記録レートが BEAL TIME データの1／8に走るが、fiEAL TIME  
データとタイ ミンクを合せてデータレコーダへデータを記録するために、特別な考  
慮が払われている。REAL TIME データの奇数サブフレームのF27～F31のW33  
のH O Sデータが、デーク・レコーダのデータでは各サブフレームのFll，F27，  

F43，F59のW33，W41，W49，W57及びF12，F28，F44，F60，のW33に夫々  
記録される。このREAL TIME デー一夕と、データ・レコーダ・データとの対応は  
図8に示す様になる。  
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DATA RECORDER DÅTA  
Fll、F27ノ Fん3，F59  E．，E，．RI已．   

W33   W41  Wん9  W57  W33   
HOSkl   HOSk2     HOSk3  HOSkん   HOSk5   

TEl／Tpl   IDl   ◆・TE2／Tp2   lD2   T虫／TTE   Ib3    田 田  IDん   
Time Dqtq   矧  判  TimeDqtG   臣  サ 0  T＝¶e Dqtq   陪  国 0  可 う  E S  q ○パ  巨 S   

CORRE5PONDl．NGREALDATA  F27′〕F31・W33・SF？n．1   
HOS21   HOS22  HOS23    、HOS．24   HOS25  

図8 データ・レコーダとREAL TIMEとのデータ対応  

4．姿勢の決定   
衛星の姿勢の決定は、受信したデータの中からHOSとSASのデータを拾い出   
して、駒場に送少、F230－38の姿勢決定プログラムによ力行なわれる。この際に  
は1スピ／毎の姿勢を求める他に統計的な手法を用レてより精度の良い姿勢のデー   
タを、数スピン～数10スピンのデー・クから偽る歩も考えられている。しかし、こ   
ゝでは基本的にH OSとS A Sのデータから、どの様にして姿勢を求めるかをのベ  
る忙留めることとする。   
先ず図9に示す様に、空間上に  

S（スピン軸の向いている方向）－  

E（衛星から地球中心の方向）並  
びに2つの赤外線検出器の視野の  
中心が地平線を切った時（空間か  
ら地球方向へ入った時）の方向  
Hl（センサ1），H2（センサ  
2）を定義する。  
COIiSA－b では 衛星の赤道  
面から上下各140 の方向に、両  
方のセンサの中心軸が向いている  
のでβ0〒140とすればよい。次  
に衛星の高庇をhK皿．H O Sが感  

S（SpinA再S）  

E（払rthCenter）  

H2（Horizon）   

図9  H O Sによる姿勢座標系  
知する赤外線の発光層の高さをhc  
仙（hc＝ム0とするト地球の平均半径を RE K皿（RE＝6371）とするとHl  

とEとのなす角∂は  
Sln∂＝（RE＋hc）／（RE十h）  （1）  

で与えられる。又突刺されたでEl，TplからHl又はH2からE方向へのスピン角  
？1．92 は次の式から求められる。  
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Tspln＝TEl＋Tpl又は TE2＋Tp2  
91   ＝1800×TEl／Tspln  
？2  ＝1800×TE2／Tspln  

但しTspinは CORS，A－b．の軌道周期（約96分）とスピン周期（約12秒）と  
から、慣性空間におけるスピン周期（例えばS A Sで測定したもの）よ少は0．2％  
程度長く友る筈である。   
H O Sから得られる姿勢のデータとして 甲1．？2の2つの角が測定された時には、  

スピン軸方向（S）と、地球中心方向（E）とのなす角（αE）と、地平線方向（Hl  
又はH2）と、地球中心方向（E）とのなす角（∂）とを求める事が出来る。  
図9から球面三角の余弦定理を用いると  

COS∂＝ COSαE・SinOo＋Sln cLE・COSeO．COSヂi  （4）  

COS∂＝ －COS αE・Sln Oo ＋SinαE・COS eO・COS甲1・、  （5）  

を得るので、両式  
からCOS∂ を消去  
すると  
COtαE＝  
COS？トー℃OS甲2  

（6）  

2・ta．n β0   

となってαE が求  

まる。これを（4）又  

は（5）に代入すれば  
COS∂が求ま少、  
衛星の高度巾）を求  
めることが出来る。  
実際にCORSA－b  

の色々を高度（叫で  
dEと 甲1との関係  

を図10に示す。   

0 20 40 60 80100 

qE  

図10 衛星高度担）の時の甲1とαEとの関係  
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甲2の時には、αEの代ゎに1800－dE を用いてこの図を使うことが出来る。  
この園から見られる様に 400くαE≦1400 の範囲では両方のセンサーが、地球  
を共に掃査し、その他の角度ではどちらか1ケのセンサーが地球を掃査している。  
（6）の代ゎ匠：d亨＝甲■1一？2を直接用い、衛星の高度佃を知っていれば』甲の絶対値  
と、ピッチ角の絶対値l900－甲Elとの対応を求めてみると図11匠示す様になる。  
この図で見られる様に1900－9Elが400以下の時には、d？からαEを求めた時  
に、。E忙つく誤差は、d？の誤差（甲1の誤差の′盲‾有）のほゞ2倍程度になる。  
1回のスピンに対する甲iの誤差は0．40以下であるので αEの誤差はlO程度と走る。  
又 αEとd9との関係はd9の′卜さい所では高度に対する依存性が、少さい事も注  
意すべき事である。  
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図11  衛星高度仰の時の／』？／と／ピッチ角lの関係   

一方2ケのセンサが地球を掃査しているスピン角の平均亨＝（甲1」・？2）／2と  
αE との関係を計算してみると囲12に示す如くになる。すはピッチ角l900－  
αElの′トさい所ては殆ど高庇のみ忙依存し、姿勢の決定には大きな誤差を持つが  
ピッチ角の大きい所では姿勢の決定に役立つ事が判る。   
図11と12を組合せて、すとd甲の両者の組合せから衛星の高度裾と、ピッチ  

角1900－ αE】を求める簡便な方三去として、囲13を用意した。  
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図13を用いるには  
∫H ＝ （？1＋甲2）／1800  

ld∫1＝＝l（？l一甲2）／ 900l  
（7）  

を計算し、横軸Id fHト縦軸JHの交えから、h．】900－α．E t を求める事が  
出来る。甲1≧ 甲2の時 甲E≦90？である歩から、αE を求められる。   
片方のセ／サしか、地球を掃査しなかっ’た時、又はセンサが1ケしか働らいてい  

売」ハ時忙は、衛星高度担）を知っていれば  

cos2αE（S土n2β0＋COS2ダ1・COS2β0）－2COSαE・CO5∂・Slnβ0  
＋（COS2∂ぺOS2pl・COS2β 

COS2aE（Sin20。＋COS2甲2・COS200）＋2COSaE・COS∂・Slneo  
＋（COS2∂－ぺOS2？2・COS2β0）＝0  

又は  

の2次式を解いてαEを求める辛が出来る。一般的にはαEは2値とをるが、片方  
のセンサしか地球を掃査しなかった時には、図10からαEの範閉は一義的に定ま  
る。又それまでの姿勢の推移からαEの値を推定することは通常それ程困難ではな  
レヽ。   
衛星のスピン軸の慣性空間での方向を求めるには、H O Sのみでは不可能でもう  

ーつの姿勢計として、S A Sの情報を加える必要がある。図14に示した様に衛屋  
の位置を赤緑 ∂p，赤経αp とし 又太陽の方向（T）を赤緑 ∂s．赤経αsと  
する。次にS A Sから得られる太陽高度角（A）とS A Sが太陽を見てからH O S  
のどちらかのセンサが、地球を掃査し終る迄の時間（TsE）とが、データとなる。  
自O Sの向いている衛星上の方位角は、SA5；の向いている方位角忙対して450．ス  
ビンの上で先行する方向にあるので、  

太陽方向と地球中心方向とのスピン角  
（方）は次の様にして求められる。  

J＝－一塑且－×3600－mln（？い甲2）    Tsp土n  
＋450  （10）  

N（NorthPole）  

但しmln（9－．甲2）は？lと甲2 のどち  
らか′J、さい方を意味する。   

図14から  
COSV＝SiTIA・COS aE   H2  

＋COSノ1・SlnαE・CO早ズ （11）  図14 S A S．H O Sセンサ  
COSy＝－S土n∂T・S土n∂p  による姿勢角座標系  

一COS∂T・COS∂p・COS（αp－αT）（12）  
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女（叶αp＋輿）mod2汀＞汀の・即＞打からSlnyの符号が決る0   

上武で分る様に、止yは姿勢と関係なく決るので、αE，d，ズの間は独立ではを  

いので、実際のデータのチェ ックに上式を使うことも出来る。   
∠N T Eを ス3．∠S T Eを ノ㍉ とすると  
Sln13＝－COS∂p′■・Sin（αp－αT・）／Sln F  
COS13＝－（Sin∂p＋Sin∂T・COS留）／COS8T／SinV   

から  COS∂p・COS∂T・Sln（ap－aT）  
） 

（13）  

（14）  

（15）  

（16）   

tanスi＝  
Sln∂p＋S⊥n∂T・COSy  

Sln14＝ SinαE・Slnx／Sing  
COSス4＝（COSαE－Slnノ1・COSy）／COS」／CO占町  

から  SlnαE・Sユnズ・COS■4  
ta・nス4＝  

COSαE－Slnノ1・COSy  

と孜り、ス3・㍉を決めることが出来るので  

Sln∂s＝ Sln∂T・中nノ1＋COS∂T！COSノ4・COS（ス3一人4）   

から スピン軸方向の赤緑（∂s）が求せる。更に  
Sln（αs－αT）＝COS ノいS土n（ス3一人4）／COS∂s  
COS（as－αT）＝（Sin A sln∂T・Sin∂s）／COS∂s／COS∂T  （17）  

COSノ1・COS∂T・Sln（ス3－ス4）  から  
tan（αs一αT）＝   

（18）  S⊥nカーS土n∂T・Sln∂s  
となって、チビソ軸方向の赤経（αs）が求められる。   
同様表計算は、 ∠N E■T＝ス5， ∠S E T＝A6 を用いて行えるので、こゝで  

も計算の誤差の推定が可能である。 

衛星が日陰状態忙ある時には、S A Sの情報は碍られないので、日陰状態に入る  
時と、日陰状態が終った時とに姿勢を決め、その間はH O Sのデータのみで姿勢の  
変化を内そうする事が必要である。  

5．姿勢データの1例  
C O R S A－b衛星の飛翔中に得られるH O S，S A Sのデータ、並びにこれら   

から得ちれる各姿勢角の情報を、シュミレーションした結果の一例を、図15．16   
に示す。図は近地点350K皿，遠地点800K皿，軌道傾度を31．50とした時でスピ   
ン軸は、Taux－1（かに星雲）に向いている。（∂s＝21．90 αs＝5h31m）衛星   
が地球を周回する間の各姿勢角の変化が、図15には主としてH O Sについて図16   

については、H O S・S A Sの関係を含め示されている。  
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園15 H O S忙よる姿勢角測定の例  
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2一句 太陽姿勢計（SASノ  

東大寺窟研 ′」、州 原  義 明  
明   星  電  気  （株ノ   

∋1 顎 測 目 的  

COlもSA衛屋忙は、衛星のスピン軸方向に向けて7ケ、スピン軸と重商方向に向けて4  

ケ、合計13ケのⅩ繰検出器が塔載されてぃる。衛星の姿勢制御により、スピン軸を任意  

の方向把向け、そ 

交方向の大円にそって巾広h範囲のⅩ額源の探索をする予定である。このため、壌勢制御  

Ⅹ綿硬の位置の決定、データ処理等の茎礎把なる簡易の姿勢計測を行なう。   

太陽姿勢言十（以下SA Sと呼ぷノ は、衛星と太陽との相対的夜襲勢を求めるもので、測  

定するものは、スピン軸と太陽との角碇及び、太陽が衛星の甚準子午面を「亀過した時刻で  

ある。これらの測定の持直は、衛星のスピン軸の方向、スピン周期によってかをり変るが  

大体の目安と して、瞬時値で約q 5鹿、前後のデータを含めて正確な計算語してql慶を  

目標としている。但しS A Sは一軸姿勢計であるため、他の姿勢のデータと租合せてはじ  

めて絶対的な姿勢が求められる。この場合、他の姿斬データとしては、地平7顔姿勢計（H  

O Sノ あるいは、Ⅹ線観榔器把よる既知のⅩ綿源の観測データ竜どが利用できる。  

§2 観 軌 方 法  

衛星の子牛頓上奪太陽が適確する時に、太陽の像をレンズ系によりシリコン太陽罵鞄の  

上に穂像させ、その儀ポニ亀過した位惜と時刻青柳定すること吃よって、太陽とスピン軸の  
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角匿及び、子午線が太陽の方向を向ぃた時刻衆知る。このため、シリコ／大喝電池は、有  

感帝が7bitのグレーコードを作るように配置してある。さらにそのコードの両端には、  

太陽の像の摘過開始と、璃渦終了を輪出するためのライ／が1本ずつつぃている0 ツリコ  

／半導体のノてターン製作持直、半導体素子の製作可能最大寸法、光学系の視野の広さと焦   

点距触等の制約から、1ケのセンサーで観軌できる範闊は子午線方向に約650である0 こ   

のセンサー2ケを同一子午線上に並べ、合せて約1300の範囲を観測する0  

§3 研 削 装 置  

（i）全体の形状  

センサー部の全体の形状を第一図に示す。2つのセンサー（A，Bノ が上下に1ケず  

っ配燈してあり、上部の七／サー囚吐下方向把約650の視野を持ち、下部のセンサー（15）  

は、上方向に約65●の視野を持つ。その結果、全体として備星座標系で＋55”～－75  

の間が視野となる。この部分にはセンサー部とブリ7ノブが入り、主回路部は、TX］∃  

しS tJIX．HDX充どの回路部ノと同居させて重烏の摩滅、計装配線の節約を計っている。  

（ii） センサー  

センサーは、光学系（レン∴ズ系ノ とシリコン大場電池とから成る。それぞれの規格は  

次の通りである。  

aJ レンズ系  

億点距離  約13称一  
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l   只5  

図1 S A S 外 観 図  
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視 野 角  ～65  

構  成  3詳5枚  

開 口 径  外付けの絞りによカ約1．5加¢にする  

bノ 太陽電池  

形  状  筍2図  

材  質  シリコン太陽電池しP oN NJ  

7 b t t グレーコ ート◆  

START ANl）END CllECKl，1NI〕  

分解能  約0．50  

図 2  
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伍） データ処≡理系   

太陽電池は、約10Vの渾バイアスを加えておき、らの状態で流れる馬流が光量に比  

例することを利用して太陽の像菅検出する。検出信号は光量に比例した電圧として取少  

出され、ディスクリ ミネ一夕咋よって判別される。半り別の基準電圧は4毀階にわたって  

変えられるように走ってお少、センサーの特性の異常な変動があっても、かなり広h範  

固の変動に対して安定に動作するよう忙してある。基準層圧の選定はPIコマンドによ  

って行う。  

センサー上を太陽の像が走ると、まずSrllART MAごRKの信号が出る。 A，B2つの  

センサーのうちでこのSTART MARKのあった方のセンサ「のデータを選別して デー  

タ処理する。．A，Bのセンサーは視野の端が一部わずかに重複しているので、．A，Bが  

共に太陽を見た時には両方の信号が選ばれる。次に7bi，t の高度角検出信号が出、最後  

にEND MARKが出る。・これで1SETのデータがバッファーレジスターに入れられ、  

データ プロセッサー（DPノからの読み出し指令は3秒に1回ずつ出るが、その間に2  

回以上太陽を見た時はバソファーレジスタの中身は第1回のものゝまづで変らない。  

一方、基準の時刻（D Pの読み出し指令ノ から次のSTART」旭ARK信号までの 時間を  

測り、太陽が子午面を通過した時刻を求める。これで太陽に対する衛星の姿勢が求めら  

れる。  

START ～1ARKの信号は、HO Sとの相対角を求めるの忙使用する。又 SCM の区切  

りとしても使用する。万一このエレメントが故障した時には、P・Ⅰコマンドによって、  
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EN工）MARKを区切り信号に切り替えることができるようにしてある。  

END MARKは信号の1Sl∃T完結を指示し、これによって次のチーター処理渦程が自  

動的にス‘クートするように在っている。したがって、も七このエレメソ㌧卜が故障したち  

全くデータ■－が取れないとぃうことも起り得る0 この場合に備えて、PIコマンドでデ   

ーターの読み出しがEND MARKの有無にかかわらず一定の周期で強制的にも一行えるエ  

うに回路の動作が切少替え・ちれる。  

7bitのクレーコードのエレメントが故燈した時には、太陽に対する高度角の測定線  

度が悉くをったり、測定不能灯なったりするととになる。このような尊故忙対しては、  

START MARKからEN上）MARKまでの太陽像の走行時間を計ることによって 約1度  

以下程匿の精曖で高鹿角が求められる。太陽センサ→の故膵としてはせだこの他にも多  

種多様夜状態が考えられるので、それらの状態についてをるべく滴確な推・定ができ・るよ  

う・に、 ① センサーAのSTART MAR・K及びENI）MARKの有無  

②■ センサーBのSTAlもT MARK及びENl）MARKの有無  

③ センサーA，Bのいずれのデータを早く検知したか  

等の信号も毎回送られるようにする。  
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§4 データー伝送方式  

SA Sのデーターは15U8 FRAME（6秒ノに2回W33を使って伝送される。  

1組のデーターは40bits（5ワード）で構成され、その内容は次のようにをって′いる。  

ビ ット  

1  センサーAのSTART MARKの有無  

2  センサー8の  〝  

3  センサーAのEND MA比K・の有無  

4  センサーBの  〝  

5  センサーAのデーター送少  

6  センサー8の  〝  

センサーAの高度角を示す7bilグレーコード  

センサーBの  

（＝1月W）  
前回の読み出し時刻から今回のSTART MAR．Kまでの経過時間  31  

40  （2WORD SIGNALをTIME UNITとして測る）  

REAI」MODEではスピン周期が3秒（20比PMJ以上になると2回以上同じデーター  

を送ることに左る。その場合、2回目以後のデーターなのか、全く同じだが新しいデー  

ターであるのかの区◆別をするために、2回目以後のデーターでは笥11～笥4bitを全て  
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0として送り出す。  

§5 コ マ ンド  

コマンドは、通常のコマンドとPIコマンドを用ぃるようになる。  

（i） 通常のコマンド  

NO．50  SAS ON  

NO．119  PI－ALL－Oflf’  

の2〕頁日  

（ii） PIコマンド  

① 機 器 指 定  1011  

② 動 作 指 定  

第5 bit  

ディスクリ ミネ一夕ーのレベル切少者え  第6 〝  

第7 〝  

センサーAのみ電源Of、F  第8 〝  

センサーB  ′′  窮9 ′′  

自動読み出し01も強制読み出し  

SPIN区切りを STARrI．1MARK又は［）：ND MA且K切b替え  

SAS CLOCIくをQUICK と SLOW忙切り替えTT）をJL10S  
llO   

第10 ′′  

筋11〝  

窮■12 〝  



を使って伝送する。   

以上のように動作する。なお、PIコマンドについてはX破約判（SFX，HDX）と非  

常に関連が深いので、S F X，H】）Xの項も参照のこと。  

下記の図は、PIコマンドの動作指定の部分である。  

bit NO．  

DISCRI LEVEI．  
内  容  SE工」ECT  

－－－ 
一－」         】  

001LEVEL－1（1．5Vノ  
010 LEⅥ∃L－2（3 V）  
100 LEVEL－3（5 Vノ  
111LEⅥ∃L－4（7 Vノ   



第
 
 

3
 
 

機  器   通  二丑二  
nロ  



5－1 三吸挽朝 測泉畳丹K）  

東大宇宙ノ研藤、斉厘乳  
冬 

し ぬ一 首・  
太泉畳ばCO月SA衛星に洛戟．コれ、軒翠円息率の温度、亀え、亀乾客の環凌動利己行  
甘t－、ぞのデータにより衛星の如棒状亀のメ琶蕗乞するものである。  
測足頒計量、攻五色風を金めて占¢－そ∴伊壊スイッチとして戸モTスパ・ァナと痢いてい  
る。このス」フナブ刀凍周の”ミンブパルス【ざDPよリコントロールパルス9太（バイ  
ナリ占♭i仁）i受けHK内部て－占∂に少凍える。伊沢えられに積善▲扇増俸温lてより婚憶  
さ机．ウPに温血する。  

2．．掻 成  

庄▲ 倉  プロ ．亀  長泉  風  着 
．木 瓜  H・K   1  

糸血畏   
温泉せノンづ  35  台．会せンづ  
亀足せン7  二 7  1浄触   

5．漣．能ゝ  
1）亀丸印堰瀧ニ   

・き ．∴・   
①御足腰滴：剥乾J貴官泉tこよる。   
㊤剰えカ玖：払嵐舟風（てよる。   
⑨血刀直見椅反：2うOc‡2ひて於、いて  

0レ：土0．06レ′  
5〉：工0．0？レ  

④亀見じンサ   
巨p－P，B／）丁∨  

巨s－r2Pタ E5－N  
巨5－5P・  
BJM－2  
β」卜1－5  

MFA5？？K・皿CT T  
M戸／12？？K点CTT  
M戸A14（7K」ユCTI  
M戸角47？K乃CTI  
M戸A r7？Kノ1CT？  

∧
∩
 
＜
∩
 
∧
口
 
∧
H
 
＜
H
 
 

（温  度）  

①剰え鼠周：測え碩自友Lてよる。  
㊤剰えオ玖：白金温泉且シナ（てよる。（50皿エー〆久j200c）  

1．15   



⑦族・よ港煎反：TJO．44一れ∨工0．1、ク〆oc  
TH O．J7吼〕工0．1〃′じ  

由よ刀甑観：2ヨ■c‡2dCに元入て  

0V：士0．06）  
ヨ∨：工0．0（7〉  

（絶 息）  
①励汲歌碑姐：OC～10K帖（土IdB）痛棒象  
㊤ぬカ亀凰温泉ドリフト：－500c～十600cに着丸いて．工50机．）1ンく均．  
③出力忽良性椅ドリフト500時間のランニングテスト中に終サるドリフトd 

±＝）仇∨以内。  
◎丸かうノヒ・－タシス■ ：JK．ユ土20〆．  
⑤コントロールノヾ）レえ蔽え：モ1ク 2．0～5．5〉  

モ0ク 0．？”0）  
⑥コントロールノヾルス簸けインピーダンス：予lγ1†3K血（4．5V）  

ヾ0ク125n（0．？〉）  
⑦血カÅ上り時間亙れ：＝）qノ比51メ・下，  
⑧コマントノヾルス亀風：†2〉±＝／（ONノOF戸共） 
⑥コマントヾルス受サインビータンス：200＿仁王＝）〆  

4
4
4
ヰ
2
 
α
 

〇
 

｛
′
－
・
イ
し
 
 

5〉王1〆（23℃工2℃）  
5）‡5〆（一500c～十60℃）  

㊥衷正直丘：c月L一月  

CβL－B   

⑳入刀直見′消費俊え   

土r〆（2うOcユ2℃）  
工う〆（一50℃～十60じ）  
±2β†0れAJメ下  

∨
 
∨
∨
 
 十 5V±5βi30．れβ居下  

一J2）エ2タ； 50仇月以下  
⑳カ年漁作：凰漆0吋／0戸F（コマント匠よる）   
⑮アンサ虐号：q  し   

2）磯二玖白ク岐膏ヒ 
①外形寸玖 ニ206±2大ト68工2ズ6・0！2H  
OP 着：1・2K昏jメ下   
． 

④ヶ●一ス長島処理‥黒色塗Å．  
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濃度射 都農且（H K）加ぇ頒．．古臭  

NO  頑卜 日   頴・i足■酪屈   テ則 史＿ 内 患  
0  ∈P－P   0へ十う0V 十BUS直見   
1  巨S－12P ▲  0へ．十15V 十t2VREG盆、カ色凰   
2  ES－ 5P  0～十7．5∨ 十 5V  ク   象  
3  BAT了レ   Pへ．†30V   十バッテリー亀庭   
4  工C－P   0へ十2．6） 入庫直池血刀亀湊＿、   汲  
5  工：よ十P   、「 ク   ／‘ヾフテリえ藍色湊一   

6  BしM 0へ†うV   パフチリ＼フジフク   泉   
7  ヶ：一2   0～十Z4〉 丸亀邑一ト準こ軒J   

8  5C卜1－イ  S‘CM一すpP五徳   N  

？  ク ー2  ケ   S  

10  メ グ   C  

†I‘  グ タ   し山  

†2  グ ー5   0～十rl〉   SC卜1乙土タ   D  
†5  月C－■1   0～十5V   AC主－■トモニタ   
14  ク ー コノ＝レ亀丸   

⊂）  

C  
イ5  巨S－†2N  0十†5V   ⊥12＼／REG・A、か畝丘、   ∑  
16  ，c月L一月  0．45V   H  
げ  2．4V  K   
r8   0～十？∨   LEVE」 月／B  
r？  RRE   0～十3）   RARR MG〉ロ巨卓覿削 
20  SF 鳥■亀一摩、   
2r  5Fズー†   引 数   
22  ク．・－2   ク   ク   

25  V5×→l   0ん十5C）仇∨   高 風   P  
24  ク■二2  ケ   ガス丘   山  
25  グ、．－う   グ   ノ．〈ル7顔メ巨   
26  ク．⊥4   γ   レへ●ノレ   

D  

27  ′ソ ■■－5   ツ  釘単車1   ⊂）  

2g  グ   ク  2  ∑  
2？   ツ   〃  5   

50  ノ ー8   ノ   ク  4   
5丁  TL －I   一斗βへ十7（フ℃  ペースプレート J   
52  ク ー2   グ   ク  2   盛＿  

35  ク  ー5   グ  
磯  

タ  う  洛  



NO  鳩  目   測 え畝l訂   加 え  
う4  －40～十708じ  ベースプレ」ト 4   
55  カ   ．樽胤   員  

ち6  ‥6   ク   SH］NT 
37  浪  速、   下  共  
38  ク   RARR■c 
5（7  J 

0  ク   C卜1R．ca■5已 
†  ソ   400MH三．X一己久エ  楓  
2  C卜1P cA5■e 
45  ク   β／もTT ㌻ce．㍑  器、   
∠拘  ノ C久5e′  〃  
45  ク   CNV  ク  

46  ク   S戸入 センサ   
47   ′   ク   
8  ク   V5X ゼ．ンウ†  P  

？   ク   ヶ  〃  2   

50  少＼－20 ク   〝  〝  う   Q  
引  γ －21   ／   ク  ク ■ 4   工  

く⊃  52  グ ー22   ノ   H（〕5 一巴 ンサ†   

53  グ：－23   ク   〟  〃 ‾  2   こ  
54  ∵   ロP．E  

55   タ   pRM   
56  TH 一 丁 土J 漁郎パネル   
57  ク   入魂亀力巳パネル1  止 ノ＼  

58   ク   2   

5q  グ ー4   ケ   ク  ヨ   

卯  ク ー 5   ク   ク  4   楓  
6  グ ー 6   ク   カップラ   温  
62  ク ー ア   ク   SHUNT（SEP－MON工）   
63  ク・一 写   ′   SC卜1セ．ンサ   

11d   



′巌 

F  
l  ．1二            1－  †∴  †‾  

ふ 
！  
ト  

．l ‖   ケ ■毒ナ 
i  

争・．・・・・．己   ～  

や  

ロ  

i 

． 

I 」L  

Jゴごぞ 

H K 外観回  
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（白∑U）  

品uヱU－貰U．hhO＼NO  

（UZこ   

＞小一＋ ゞの＋ブN一¶  

囲へ、hご小一丈T  

（〓UのS）  

↑D山 ケ〓   



5－5 CORSA－b路風間1Ll－9外理償置（Dp）  

東大夕膏綿甲 血藤一年  
増土・通叔試射と  

1．絶畢  

C O R5利敵窒に路瑚1九てぃ∋ふ観測嵐客・＝  一明 た、・塙級とぉ年良く   
j世上ヘイ乏且すう長々∫ニ／才風上・こみ、）てわテープ英才ぎモ〆凛と・す．う．■   

coR5月衛星っ如βカタ7・ろ了ズ緩流り烏之刹」．云、）：、rけ汁毅：とす5∠かご   
よって鹿如法並ム・′ニデータ集級れ去っ哀史モガ阜とし・可視画｝叫r緒川   
仁特級t〔ORS月齢星た旛畝‡サてり5データレコーダ！＝喜び泉Lてか－て1可  
御節こ巧フ呵り虹へ嗜虐イうず．dダ署と履j 

． 

こ巫うのデ 
． 

二戎 Lてりう．   
かPで行々うや瑠盲犬列す了と■双下のよう′ニ々5・  

川．観測1れ仁一テープ盲ふ絶叫強風オブ如取って一定り形式長嶺虜し、リア  
′レクイムす⊥タヒしてテレメータ′＝且5 

レーム‘ヰ藷∴ 7サブフし一一久（；ヰフレーム∠履フてみグ、と・ソトレーいr  
∫，461ビット／申子‘あ3。このレ⊥rト′チトサブフレーム〆g砂′＝々う雄  
Jニ定めヲれてし－∋・  

（2J・印象申刻ゝk外てい後列さ机仁データとふ如梱各ウ、ブ費け取って一定っ形女  
・ニ槻し、レコーけ一夕とLてコマツ巨こ上フて婚定いれ呼・7二車軸一  
間・ニ姐？てデータ■レコーダー＝細すg・反逆鴫・すり・ア・レク＝≠i一夕と   
即て‖あ3〆・ビットレート′まggjG・ソ〔／財（リア′レタイ4デニダウ  
l／冨βりし－ト）で・あ3。  
このレコードデータ仔可視吟柳＝伝フ左巧′＝卑生1叫・フーレイノトップデー   

タヒLて川，？コうビット／杉りど、ソトし一ト㍗デー・夕しコーダかタ畳鰯   
テレメ．一夕に且プ此3。   

（れ メ朝風河毛ードけPC’モードヒPりモート、があり・リアノレタイへテ、一一夕ヒレ   
コードプープとが隼ドJ恥トド′ニ傍フてい3。PCモ■－ドけメ館っェネ′レ   
キー令帝・P＝レ…メ綴り柁鹿申郎イLの砲諾ぃ＝過したデータ刀ク式ヒい   
て∨－ち。軋キャリブレーシLyの 申岬－＝Pりモードー三春フて、1ち■  

12占   



（4フ，C O尺S月慮戦機鼠（＝亡′rズ左ノ∫′qざ′8P）り帥乍っ制御草   
根づ勅「こ教クコマニノド7・は不十分甘りr4オ重りコマニ／ト、I4ケり建億てナ   
ー建っ動作互規定しーこPlコマンドが殴けJ椚てわリノ ご．つ＿コマソトウ   
餌砲ビ各増界へク碩建乙8Pが重婚っTl－さ。   

（りノニウ化ふ横線り如乍‘こ・防音五タイミノブ′†ルス・j8Pか横路してあ、リノ   
㊤ごPりフロック・レー 

かP 

月〆レコードデータゥイオ速寺と碑聞り関珠＝とわ丁泉いこオ、す。  

1   

友l，データイ毒法号ヒ時間り関係、．＿  

デ ー  
イ互送＿内聞  

タ 石丸 遮＿ 量 
リアーレタイムデータ   Lコ一巨．テニ’－．・タ 

ロ．／犯  さり妙   lじ■ット  

／、4ざJ  ク   †語   1ビット   

几7／ク  ク   打 ウ   1班  ロロ   

留3，7j∂  ク   Jフレーム   ♂ ク   

♂．7j■0   タ   β ク   Jフ1「ム 

／，j  妙   ／占 ク   2  ク   

β．β  タ   ナナデフ．L‾ん 、β  

4臥ク  β  〟   ′ ワブフレム   

6．4  64  ウ   タ   ケ   

／ク．ぎ  ／？∂  ゥ   ／∂  ク   

クJ・ざ  ？占β ク   j～   ケ   

j／、2  5／2  ク   64  ク   

7占．♂  7占β  サ   ク占．ク   

／♂′・4 ／♂クd ニ タ   ／～∂，ク   

／占♂・β  ／6（）β ク   Zβ♂  ク   
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Z．主事嶺元  

Z．lノ ビッゝし一ト   

（り．リアノレデータ  5ノ46t BP5  5PH符号  

（2）．プレイ′（ヅフラー9  10′q■Z3BPS 5PM符号  

占∂3BP5  5■p卜1周弓  （5）．レコードデータ  

Z．Z′ビバ数／り一ド  
各データ共通   

2．5．ワード教／フし－ム  
各データ芦適   

2．4．フレーム数／サブフし一人  
各－データ東風   

2、5′斬首”一子ツト   

（り．リアルデータ  
割当丁－d図－】，回－Zによ∋。  

（牲 ワードVD．W／（同約コーり  

64  

64  

F†～63  
Fト～∬  
Fo  
「〔・   

／、／Jβ／β／／  

／β♂J（トロββ  
∂〔）β／β／ββ  

β／／β／／／／  

ハ
レ
 
 
ィ
・
 
（
U
 
－
－
 
W
 
W
 
V
 
V
 
 

（b）．フード∇j？（「＝くず一夕  
割当Tld画一Zl：よ∋．  ／二64サブ］ミュテーショソ）  

（C）．ワードW33（共頒データ）  
割当Tは回－Zによさ。  
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（d）．ウードWク～8ト34へざ3（X銀子一夕）  
モード     2鐘（PCモード，PHモード）同一t勧告、   

（Z），プレイバップデータ  
割当は団「3．匡－4．団－5‘こょう。   

（町 ワードⅦ0，▽卜（同期コード）  
Fl～63     Wo  l†t O†0」l  

＝＝＝〔りりり  
000 r OJロβ  
ロ メJβJJJJ   

Flへ63  
F o  
下0  

・
■
l
 
n
U
 
l
 
V
∇
W
 
 

（b）．ワードV32（H Kキータ）  
割当丁は団－4′こよ∋。（J：64サブコさユテーショノ）  

rc）／ワード∇j3（突通データ）  
割当7Jd周一4にj∵う。   

（軋ワードV2へ封，j4へ 
モード     2婚（PCモード，PHモード）田－3参照  
（淀ノワード∇4し卵ノ抑こ関し丁は（e）頒わよ〆図－5ケ照）   

（e）′ ワードⅤか，胡ノ即r r寅堰け一夕つ一部ノ入線データ）  
トIノ？7，d3ノ5？  ・W4JノJq，51   HO5データ  
F2？，54  ・W4†‥招，57     5月∫データ  
F7し（化のフL一ムト ∇41，4qノ即  メ綿データ  

詳細割当丁・慮凰－51こよう．   ¢  

（注ノワードV83りHO5データ．5月5≠、一夕g廉い7あう）   

2、6．出力信号（テレメ←タイソターフェイス）  

（り．縛号形式   

r2）′ レベル  

（3）′ 出力インピーダンス  

5 P M   

2V三0・2Vp－P r5∂∂ぶ負荷府）   

∫β0ぶ三50皿   
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㍗7 データしコ 

（り レコードタイム  

〔～）レ コードデータレート  

β）しコードデータ各号   

（A）リ70ロデュースタイム   
「プレイペソクタイム）   

（5）リプロデュースデータレート  

rプレイバックブークレ－ト）   

（6）モードチェンジタイム  

J6ロHiれ   

6∂3机上∫／∫eで 

6、 

†O Miれ  

＝′？23Blノ∫／5eC  

‖い し）「F  

（b） O F F  

レコード  

リフ●ロテユ′」ス  

tロ、7－55ec  

？．∂5 

2、●ロSec  

2、O S占c  

（C）しコー■ド＋＞リプロデュース  

励リプロデュース‘ 

（つ）インターフェイス   

（d）入力データレベ′レ  

L O GIC C〉  
L O GIC  †  

（b）出力データレぺ′レ  

Lロ丘l〔、  0  
しOGIC f 

∂へ十■0、7V  

ナ 3、5～＋ 5．5V  

0へ十 0．3V■  
13、0～十 5、3V   
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固．ニ†′ リア′レデ「タ嵐イ盲フォーマット（￥・のけ  

PC m鋸k  

▲如 n∴  ・可押     ，豆叫   鴨n◆、ヱ  取付；  ．範Mlヰ  ・Wi巾∫   Ⅳ帥★‘   ．申｛・7   
0．  ■，■SY．山〔，∽ゆE      PC巨L  P（ヱ⊥」  ＝P〔・トH．  ■．PCい丹   P 

P（5てH   ・PC‡‘－り  l’  lぺ7TH  P【T－L   P亡8．－H  p占か」  P¢■1「し■  P〔き⊥」  、P（ヰrH．■  ：P〔ヱーH   一      P亡ワー」′    P〔慶一」        】PCS－」   P⊂一‘－」   
2  P亡q－L    p⊂？－〃   ・P．CトL・  ∴P．仁Z－」  しPCき十」：  ，PCト：H   PC5－L   P㍍－〔   P⊂7÷L    pcgTL   

p亡ウーH  PさサニL   PCβ－H  P⊂β－L   

ヲ、  pclr」・  PCユーし  やC4－」  Pこヱ「廿   PC15  【  PC二‘－り  

4▲  H－K－ （風ニヱ〕    ‘葵．通′■ l・J（画一か   ．P〔卜」  ∴Pc2－L  PC）一日  ．pc．i二  ．り  ：・」P・C阜－L   ・PC‘－」   
PC∫一H   ■ －P亡る－H  5  P亡7－H  PぐトL   P仁i、－り  P由一亡  ■PCIてL  ＼pcユーL  ：、P（4－り  ・Pけ丸－           一・PCり   L  ＝p⊂、g－」        や、C5－」   ■ PC‘－」   

6  Piq   L  β 
PC5  叶  ■‥PC（一り  7＋＋＋  pi7－H  戸〔ケこL   匹g－り  痺れL  ・’Pc卜L  P（ヱナ，〔、  P〔4－L  PC．2rH          ▼P⊂7－－」    P亡才⊥L        P（：∫  」  PC（・L   

上トヱ披■こ乳3絹子鳥の射′ワードl富∴Plコマンド∴・＝よ．っこて▼卑下車軸使えう。  

Pc7．汀′の刈頒・とヒPC∫．‘一のM傾い1施主・こ行うい  

PH仰d仁   

W ・▲n  Wgふ  呵g…1   Wi几◆ヱ・   ．町gnり   r凧軋・‥ヰ・   呵一代J∫   ・一W8いも■・   ・一1和い7   

∂  ◆ SYNC c倶ほ     Plけ・  ．PH‘・  P呵．  P巾  P巾  ．PHヰ  ：pサー  如ヱ  ・PH5  亘帰  P呵一  PHg   
J  PH主  一P扁・  P町  PJヱ  如i  ＝PIl（  印†  PH■7  PHj  PHヰ  PHl  PHヱ  PIl享  PH‘  P叶  Pバす   

2■  PH∋  P叫  P叫  PHヱ  PH∫    P明  戸車  P扁  PH4  PHl  函ヱ  P咋  P鵬  F明．  PHg   

5・  P「り  PHす  Pトtl  PJヱ  P．H5’  ．戸山  P巾  P叫  P巾  p一寸  P叫  PHろ  PH‡  占再  P叶  FH8   
Hド  

4 ■   （画一2ト  

5∴  P什5  PHヰ  P叫  Pトlヱ、  PHr  LPH‘  P呵  Pト17  PHブ  P什q  PH′■■  卯ヱニ  如s  P鵬  P呵  PH8   

6  P再  P叫’  由i  さH～  PH5■  PHム  PHl  PH7  PHJ  P叫  P「け  PHヱ  PH∫  P舶  P叶  PHβ   

ケ  Pトり  P叫  PI＝  PHヱ  PH∫’  PH∫  PH9  叫  Pトり  F涙・  PHl  FHヱ  山女  P購  P明  P購   

PCl．PH】：いルー1  
PC2．P廿Z：1いルー2  二綿  
PCう．P＝∋：…F－う 準  
PC4．PH年：∨ズPt†  

PCさ．P帖：⊂MC－†  
P⊂‘．Pり‘：CMC一之  
PC7・PH7：5vC・1  
PCg・PHタ： 5VC一之  

PC？・PH9： H王〉メ   
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園」2．リアルデータ送信フォ丁マット（プの2）  

∇j2（H「くデータ，5CMデータ）  

一F ／rし一■  F自≠  F∂吼＋1  F畠几＋～・  F∂几＋3  Fれ」4  Fi机十．5  Fれ＋6  Fれ十7   
∂  βU5レ  十72〕  十5V  8ATV  JC－P  Jβ－P  βム〃r  β⊥〃2   

ロ  5C〃J  5CM2  5C〃J  5C〃4  5C‾〃5  ACコ 7‾  ∧C－2  ー／2V   
2・  CA∠＿A－  Cノ1」β  β⊥〃j  斤A尺斤  nけル  ・5Fズ 

3  レ5ズZ  〉5Xj  〉5X4  V3×5  ∨5X6  V3メ7．  V5スβ  5CP5■   
4  β月S／  βA5～  ∂月55  丁／イ斤U  5HUど  r〃斤∠  斤月β斤  γ／サメレ   

5、  C〃尺  丁〃XU・  ・C／イD  8ノ1TC  βATナ  ・C．∧ル  ㌍射  5FX2   

6  レ5Xl  レ5X～  レ5X5  レ∫X4  〟∂5す  〃∂32  ．∂P  ロ尺〃   
7  r∂p  5CP′  5CPZ，  5CPj  ∫CP4  c百UP  5HU斤  ∫C〃   

データレコーダ上記解甲信同一のHK項目否β回繚り逸し迂信すヨ。ノ従って  
全項目延信にIJ◆85Fき草すう。（F8．9．れ／／lす5c〃データ）  

Ⅳ53 （共通データ）  

う注  F∂几  F即什†  F純＋2   Fβか3  R痛J4  F∂免＋5  毎晩＋占  毎几＋7   

0  7J〃仁Jl  rJ〃仁～†  A年C  弓 tJ 出  DPヱ‘β－′  βPJβ－2  〔FヱX）  rFJX）  （FヱX）   

ロ  Cノqβ  Pヱイ朋  PJ－〃β   〃ロS／β  〃05′′  〃β∂／2  〃β5／j  〃OS／4   

2  〃〃亡ぼ  打〃亡だ  A今C  吉 邑  5月S′0  5月S′†  5／1S／～  5月S／3  5月S／4   

5  Cノ1β  P才一C月β  PJ－CAβ   〃05？∂  〟05～丁  〃0522  〃ロ5乃  〃OS～4   

4  7J〃F／j  〃〃FZヲ  月庁C  看 l．り 凹  βP才一β－7  DpJβ一2  （FヱX）  （FヱX）  （Fヱ■X）   
5  CA日  Pr－CA8  腎－CA8   〃β5jO  〃053イ  〃05ヨZ  〃0553  〃ロSj4   

6  †J碓材  7了〃［～4  A年C  相 m 訟  5月5？0  5月SZ〉†  5月S2Z  5ノ1S～3  5／15Z4   

7  C／qβ  腎－C／旧  打一朗8   〃0540  〟ロ∫射  〃ロS42，  〟クS〃ゴ  〟ロ5〃4   
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団－3 プレイバック データ逢桔”－マット（￥ゥ1）   

P⊂牒肌k  

Ⅴ れ．■  ‾好もn   W盲∩◆l   囁n†ヱ  1穐…ヲ  Ⅵ畑十ヰ  Ⅵn◆ざ  ‾柄中‘  ‾『花n◆7   
ロ  SYNC CDpE     PCl一一■L  PC2rL  PCj一日  PC卜H  P（ぎー」  P〔‘一L   

C∫－ 
r  P亡ワ一日  PC7－L  P〔8一月  P（g－」  PCt－L  P〔i－」  PCサーH  P〔ユーH  P’H  P⊂g－H   Pc／丁一L   P〔才一」       P⊂5－L  PC6－L   

2  PCq一」   PC（卜H   PCl－」  P⊂ユーL  PCラー」  Pい－H  Pcト」  PCい」   PCワー」   P亡ぎーL   

p亡S－H  P〔‘一日  3  P：ワーH  匪ワーL  P仁g－H  Pく才一L  P亡1－L  P〔ユー」  PC4－L  P〔ユー【  ．     Pc7－」   P⊂g－」       PC5－」  Pぐ‘－」   
HK  4   （釘ニ4）   ： （厨ト4）   P⊂l－L  PCユー」  PC5－【  PCI－【  P亡5－」  PCムー」  

PC∫一H  PC占－H  5  匹7－H  P：7－」  H05．SA5 寝間（画一5）   PCl－L  PCユーL  P（ヰーH  P〔j－H       P〔7－」         PC5－L  PC‘－」   
田   P⊂q－」   H路・5／l享 辛繹＝固づ）  P〔†－」  PC寧－」  PCき－」  PC卜H  PC5‾－」  P〔‘－L  

PC5■－H  P山一H  7■  桝：ワー【  P〔7－L  H（）S．5月～ 音別臥5）   P〔卜L  P〔ヱーL  P〔4－．」  PCユーH  、     ・PCワrL         PC∫－」  PC‘－」   
上下2藍＆1こ軍さ増子鬼のちうワード′ま．PJコマンドJこよ，丁上下盲j刀頒えさ。  
PC7．＝のユ刀頗えヒ PCタ．‘のユ刀■癖とは名妓立・ニ行う．  

PHl刊拍k  

÷で  ー‾Ⅳわ  Ⅶ盲nす†   Ⅶh十，Z   ‾Ⅶラ…さ   Ⅶ＝ヰ   Ⅶn＋5   Ⅶ＝‘   1町中7   

0  SYNC．CO‡〉E     P巾  PH‘  P日月  PHT  P巾  P巾  PHl  PHヱ  PHち  PHム  PI叩  PHき   

口  PHぅ  P叫  P巾  PHク  PHs  PH‘  P叫  P呵  PIり  PH4  P【1  PH2  PH5  PH‘  P叫  PHg   

2  P巾  P叫  PH†  PH2  P帖  P【‘  PHq  PH7  PHヲ  PJ4  PH】  PHヱ  PH～  PH‘  P呵  P日管   

田  PH5  PHヰ  PHl  P山  PH5  PH‘  PHq  Pl巾  P巾  Pトl午  PHI  PHヱ  如∫  P【（  P叫  P購   
HK  4   （団一4）    （画一4）   P【5  PH‘  P呵  PH7．  PH5  P■Hヰ  PHI  PHヱ  PH5  PHi  P呵  PH8   

HOS．5′15  
∫  PH，  P叫   芙剛直卜り   P鵬  PH‘  P呵  PH7  PH，  P叫‘  PHl  PHヱ  PHタ  PH‘  P呵  PHg   

HO5．5月5  
占  PHヨ  PH寸   賽剛回－カ   PHぎ  PIり  P里  PHT  P巾  P叫  P椚  P山  PHF  PHi  P椚  PHg   

田  PH）  PH4・  H05．S月5 碁繹＝画一5）   P貼  Pトl‘  P叫  PH7  P巾  P汀ヰ  P叫  P血  PHち  PH‘  P叫  P〃甘   
PC】，Pトり：∨バレー】  
PC2，PH2：Vxレー2   J標  

p〔う、PHう：VXP－う  準  
P〔4．PH4：VxP一年  

PC∫・PHぎ：CMトJ  
PC‘・PH‘：CMい2  
PC7・PH7：5VC－†  
Pcき－ PHさ：5レC－2  

PC・7・PHウ ニ Hタメ   
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匪巨4∴プしイバッ7データ止信フォニラット（宅わ2）  

町32 （〃〃データ，5C〃データ）  l   

F ／rし  F∂九  Fβ孔＋丁  ■毎定＋Z  わ究十3  Fβ究＋4  向かり  て物十6  Fお外十7   

0  βU∂∨  ＋／2レ  ＋与∨  βATレ  ∫C一戸  ヱ 

口  jc〃イ  5C〃2  5〔〃j  5C〃4  SC〃5■  月－C⊥イ・  AC－2  ー 

2－  CAとA  C勇⊥β  －8∠〃5  斤A斤斤  ・TX打レ  5x・ナ  jメ．～  咋Xイ   
ヨ‘  sズ2  レ5ズ3・  レSX4  レSメ5  V5ズ6  レ5X7  レ．3X8  5CP5   

4  錮3†  ・β月5Z  日‘月S3  γH斤〕  5輿ノF  r〃斤∠・  尺A尺R  丁〃スレ   

占  レ5Xイ  レ5X－2  レSズ3  〉3X4  〃∂5ケ  〃∂52  申P   5‘  二c仰  r〃スレ  C〃b  8月TC  錮丁ナ  ・．C／VV．  ’5戸メ丁  5毎2                  D巧〃  ・7  丁∂P  5CPイ  5C、P2  5C－P三ヲ  5CP・4  C（〕U！P  5・〃U尺  5C〃   
（毎ノ9′〝ノ／／Jす■s c〝データ）  

Ⅳヨ5 （共通データ）  

う注  F∂サ  Fβ孔＋′・  戸古几12   F豆乳＋3  毎払＋4  毎免＋5  Fあ外十占  軌＋7   

0  打〃ど／／  汀〝∈？J  月号C  看 心 巴  ロ打クー7・  βPヱ■ロー2  rFJメ）  （Fエス）  （Ff六）   

瓜  C／1日  ・PJ－C月β  ・PJ－Cノqβ   〃βS／0  〟β5揮  げJズ）  （Fヱズ）  （わズ）   

Z  アブ／『／Z  7了作ガ  月すC  毒 lJ 奴  （F・Jズ）  （FJX）  イFヱ■メ）  ∂月S仰  5月S似   

5  C′q8  PT－C月β  P∫－C月8   〃∂S・ZO  〝♂52り  （Fエス）  （Fヱ・ズ）  rFヱメ）   

4  汀〝吉／j  7了〝ど～j  一A庁．C  亨 円 恕  かPヱ∂一丁  DP∫クー2  作てズ）  （F．ユズ）  （F．ヱズ）   
う．  Cノ1β  PJ．†朗β  〝rC〃β   〟β53（つ  〃仇門4  （仁ヱ・ズ）  （FTヰ・）  （F∫ズ）   

モ  
6  汀〝モ稗  ■フT雅み  轡C   Q （山 出  （千手・メ）  （戸手ズ）  作Jズ〕．  ．∫月三吉～0  5月3al   

7  ・〔月β  啓一CAβ  P才一Cノ1β   〃0∫ヰロ  〟ロ544  （わメ）  イFrズ）  （Fエス）   
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薗一5′ アレイハいックデ」ヲ並信フォーマット（ぞの3）き…  

PC所LOde の‾Ⅳd／、〃チ ∫7  

Ⅳぅう   Ⅵ7〃†  W49   Ⅵ757  （‾Ⅳ3う）   

F什 ノ（FJ2）   〃わ∫侶  〃∂∂／ナ  〟∂β／Z  〟0∂／∂  〟05／4   

F27．・．（F乃）   〟05～0  〟∂∂Z†  〃ロ古～？  〟β5～∂  ．〟∂β2堵   

F呵．（下卑）   〝クざJO  〃ロj鳥り  〃∂βブ2  〝β∫jう  ・〟β∂粛   

F到．・．（F郁）   〟OS4β  〃β54†  ／ノ0ざd2  〃クざ〃5  〟0ざ〃4   

Fz2ニイFzマ） J月5／ク  ∂月577  ■∫月∂′2  ∂パざ／∂  S力∂′4   

F54 ・（F∫5）   3′q5ZO  ∂月J～了  5月3～2  5月古23  3月S2り   

戸外（咋のフL一ム）  成一4ノ＝胡  Pcβ一項PC∂－∠  ■ PCグー／ノ  P（万一〃lpc∂－∠   囲‾4∫＝チう  

P什■′れ∂d；のW4／一〃グ′古7  

町49   町∫7   耶ヲ）   

F†イ（F′2）   〝q5の  〟βS／7   〟βS／2   カ／♂βガ   〟∂β／ヰ   

F～7（F2β） 〝03Z（フ  〟∂S～ナ＿   〃♂ざ～2   ′〃∂5、ブヨ   〝ロ∂24   

F4ヨ（F劇）   〟ク5J∂  ′イク∂57   ＝／イβ∫j～   〟0∂〕3   〃05調   

F朗（F古0）   〟0∂40  ノり0∂4r   〃0∂ヰ2   二〟ロ∂43   ’〟0844 

F～2（Fきぅ）   ∂A5．／β  5月31†   5月3J2   5月3／5   ∴∂月∂74   

F54（F節）   5A52ロ  5月527   SA古～2   SA523   言A5‘舛   

Fん（イセの7し一ム）  匠卜4l＝古ら  PHl  PH～  PHl  PH2  PHl  PH2  固－4仁♂る   
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3，データ処理  

3，1 かPコマンド項目  

闇二占   DPコマソド頑自  

月D  ∈ X   項  目   利卿 内 尾   
PC一 口N   ／＼クノレスカウントモードとすう   

ウ  2   PH－O N   ノヾ／レス ハイト モード とすう   

ウ  j  REPRO亡）UCE －ON   し］－ドデータ士風生すう   
ウ  4   ク   ク   

り  庁．∫T月－ON   盲已僚開始時卯 月（／2．ぎ分）   
ク  2   R∫丁8－ON   ク  8（25．6分）   

ク  j   斤ぶTC－ON   ‘  C（5／．2分）   
ク  4   R∫TO－ON   0（7占′∂分）   

／4  斤丁月－ON   盲己銀婚閏   月（フ∫・∂分）   

ク  斤丁β－ON   B（5／・2分J   

ク  ∂   庁TC－ON   C（7占．♂分）   
7  ／0  PJ月レg －5丁パ斤丁   PJおよげ、OPのズ線辞去節電モードにすう   
ロ  皿  P∫月レ［－5丁（フP   〃  り節電生卵除す5   

ク  ／2   C月L一口N   キャリブL－／ヨノ   

ク  ／J   ‖」JTJノ化一 占ET   層乱測の初期設定七行う   
∂  ／∂   P上C卜′－ 5丁月々T   PJ］7ノト、スタート   
ク  PICM －H（り  ●〃  

ク  ／2   PjCM －」川）   ク  モ0ダ  

／j   PJCM －∫ET   ・  モーノト   

15d   



3．Z，Plコ7ンド項目  

PIコ7ンドは一各PI＿の如作王制御すう†こわ．磯風指定4．ビソト   
動作指定ぎ・ビソ・トウ～－ケも〟′ヾ・ターン主メ旺カ、5建・鱒すうて   
8Pはこ射りマント、デコニケー・ 
各PIには．．PIC M－S仁丁コ7ソドで内患左足楯す勺 タ  
PIコ7ノドゥ巾各はリアル虐げレコードデータりP】－C、月8つワード  
ト使層＝ 了アニ／ヤーバックご糾う。  

PJ－Cノ48モ回－7に示す。 ▲P工］マンド項目室田．－∂にオ、す。  

回ニ1  Pl－C、月B  

フレム，ワTド   FJ蝕十・q、町Jj   

ビット  0   同  ＿ 3  ，4・  5  ▲・ざ  ‾7   
項 目・′・  モヅ．ト ヰェ、ソク  ／  ／  ／1   城東指定  

フレム．ワニト   下J帥ナノO・ 

ビット  β  ロ   2－  ・▼3・  4  5  6  ∵   

頒一 す   如イ乍指定＿ 

頒 ∃ 2直情娘   内  象   

PICM－5∈丁コマノドを資格し「こ  
セットチエツフ   

0   PICHrsT月尺T   

βク♂ク  
腺盈摘草  li 田－ぎネ、照   

／／／／   

ク♂♂ク♂♂β  
動作端尺  J  同一．ぎ参照   

／／／／／／／／  
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国一8  PJコマンド頭月  

ノ穐 各 ノ指 定．  動 ．作  兼 危   
D［い〔E  2 ．  j  4  ∫   云  7  

HV－IJEレせ」■    HV一之ー しEVE‘」  

0ロ∂β   DO：t（L）0】：Z 川：311：牛    00：l（L）0l：ヱ 叩こ5 tI：仏  

G 月」N    L川長尺 クーS⊂     UPPER‡〉t5C    ら月S PR∈55  

βJβ／  Vズ∨－l                       0（）二l（」）ロトヱ    旦山O一三2     0¢：lrL）01：2    00：1（」）0†：2     川こぅ＋⊥」Å    ＝つ：3 1†：4     ＝）ニヨ 」⊥乙j    l■0：］⊥」A  
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M一別S〔  
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∂／・／0  

＼′XV 一 三  レXP、3  ＞入P－4  

β／／／   
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†0ロβ                              4   

DI5C、」E∨亡」      ・A  B   AレrO 仔朗p  5シ′仁冊  CLO亡〝  
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100†  
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G月IN－1  Gノq／〟ヱ   MID ♪lSC馴     ANTl  DP PC MOD∈  

1111   CH莞                        出10：Xタ    トX！   Ol：＝L）⊥生主     0ごOFF  l：P亡－7Jし  †：PC・5．占    ♪P  l†∵ズIoDこ人Il    且＿L＿旦且   l仁5（り）00810     1こ ON  …ト沈  †○ニアく・エ川   
「－－－－－－－－1 川汀川」5亡T  
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3，3ノしコードデーー？り盲己録方法・卑生秀逸 

α レンードデータウ詑靡ほコマンドにキフ・T決っZ▲つら 
う則る。  

（りパリTクモード  
データしコーハ叩Pによつ7制御ご勅記婦．底止を線り鬼l 
時間り合計カヾ／∂β分に息、台と盲乙原と打5Ⅶリ、イ予止チ．う∂  

初期設定0、ゴ衆初り音己如でク晴間は］ブントにより∴＝／？．♂分ト  
βr？5．∂分）．c〔5／．2分）ノ 8r7‘．針分）クイモードJこ切り庚ん  
5オしう‘（初射殺足－ま下∈印ODUC巨－O山甘仙■T川L－SETコマニトご、行われ5・）  
J回っ紀顔碕間は′ コマンドドより′ 月「ク5．占分）′・8（5／．？介） 
Cイ7．ざ・ざ分）？3七「・ド・〒Ⅶり礫んうこれる。  
思々つ首己腰間細り府聞間喘は／ク2，4分と寸う 
各勧冴け最後ク4∂秒間㍗キャリブレーション去年う．  
月（ノ7‾βモード時つ言乙好タイムすヤートを回－？に示す   

厨 q ／lU TOモード時っ言己願タイムヰヤート  

初期官長足十ごβ   

記線   

斤どe♂〟  

8斤－OF「  

Cノql  

r／：月＝／？．∂分．β＝？J．∂分，Cミ∫／－ク分．8ご7∫、♂分、  
rz：月三25．ざ分．β＝∫ノ，ク分，C＝？占、針分．  
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月UTOモードの観測中は電力節戎ったりに．データレコーダーに   
言己軌て 

′ 

0ト」－O F Fご柿仁∋．   
節電モードり如作・解除・よ各々、P5月レE‾5γ月 
P∫月V E－5丁ロPコ7ノド7√才子ラ。   
節電中ウメ線り≠′レデータは′′∂ク‥β？りFlズEモ  
P月T T E円山と／ょう．  

（2）ノMノqN U／lL－モード  
データしコーダーーd．RE C－O NノRE P尺0壬）〕C E－ON・  
のR－O F F コマソト、ドよファ帝i悌アニ糾う。   

節電モード中ほ9PゥX線粗嫁耶尽㌦、ズ綿PIり電動30F「と㌢り   
節電確喩丁・・∂卜」と勺∴も．   
節電モードウ垂加ヰ．粥隙・d月UTOと同戒に為そP5／1VE⊥5丁月斤丁、  
P5■月∨∈－5丁ロPコマこ／ドて－行う。  
静電中ウメ頗リアルデータ■d†／クβノ／♂クのFlズE f）  
P月TT［Rト」と甘言．   

b．データレコーダ、lて兎飯モJtたデー7Jコ′ 腎EPROD〕CトONコマ／ドによって  
み塩‡机池上に送信さJ■しる。REPRoDUCトONコて7巨叔付1N什l札－SET   
コマントはえ時刻佗号（丁＝哺1′T冊EZ）の初軸化（ご0）乙津｛て行なう■   

UJ AU TOモ＿－ド   
ハリTOモートの偽金には催PROD〕CE－0山コマントドエリ，互生かこ瀦ゼ畠丁八らと   
1笥和こ酔密モート動作中ぐも×娩デー7祖犀諦ノX創頭像PTり亀卿、偵＼さ   
れる．データの嵐生は川ふ喝行われた後PRノX鹿デー7丸搾取y鹿蘭風  
下1q亀発か・0下Fてハ久」‖で迫へ、た利和ヤ、・・圃廃される。〕h什丁げL－S∈丁信号ぎ  
ー史伝した偽金に′ユデーアの蕗生は行なわ3－、小・、節電モート動作平でい2・官分  
亀森さ良人し もの後久一（りで法ハ■た勘卑か行1ハれる。   

一之）M月山U月L モ．－ド   
M㈹UALもー卜の場合l二′まだEPPODUCE－ONコマクト‖たより丸旦夕Y・蹄拍コ八ノ  

デー タ良温か‖終ると（灼JO鯛）DR伯：官E（ORDモー■卜「二なる．  
DPは時刻り初期化をするだ・ナぐ  他の載触まかい甘い。（心Tl札セリト  
コマントlニつl、ても伺確）  
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3．4ノDPID  

DPわよぴイ帥磯患り蜘咋水飴王モニター寸∋†こりFj山3，3Z恒4一隅5て■、  
oplO喜連店すう。（回－3ノ4革・嬉）  

8PトPウ各・ビフトつ恵味と回－ト1′周一‾12に卜示す‖・ 

同一■－－ bp18－t けJZ 
I 

ビット 0 ′ 2・卜3十4・ ∂≡  7   

郎霊‡禦．誓刑Eタこβ卜軍車輌卜云乞餅埼甲  斤F   

頒  目 ～建碑級 内  容   

RE月L・   β 

リアノレタイムデータ 

しコーいデータ   

β   パルス刀フント・モード  
データノ処腰上ード  パノレズハイトモード   

0  
p7・■∂・ 

／   

）回ふ蜂   

0  

Pよ5・・6Hk  〕飢3讐   

ロ■0  盲乙線・剛台碕封 月（／？こ伊分）  
〝  

官乙礫聞せ計  
8（？5．∂分）  

／．‘ク ク  C．（5／・2分‾）・  
／／   8り∂tぎ分）   

∂ β  言乙靡脾間 ム（75・紺）  
0／   ′′  

罷づ瞭虎聞  
β（5ト2介）  

／β   ヶ  C（ 
空き   
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回J2，ロPIロー2（T3川十4・硫3）  

ヒッ幸二  ‘∴0 ー＼13 d 5■■■こ  ■ 6   7   
一 頬白  i 

頭 目   Z進鳩車邑   内  各   
∂  り了ルタイムデー 

R三貨£R①  レ］－ドデータ、一   

∂   
ラシゝ∵㌢ヨノモニター  

÷オう  

7チッ7、l  月シ   

P5一月レE  ク 節直トド … 
云1叩   辞亀仁一ドヤ   

メ碑郡   β  8Pズ線冬理郎ノズ銀P】が・♂FF 

ON／ ロFF ク  が 

β   データLコーダ8、・、■M州∪月Lモー DR仙T∂笈 
「  月UT（フモー ド   

β α  データしコーダが塘止車  

かi5丁月TU∫  ク／   字 さ  
／β －  す、－・ダし］ 

か蘇生中 

十村リブし⊥ショノ中 
C月」－⊥∂N   

∂  ノメ外   
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3′5ノ X鰻データ瑚里  

X鰻PIよリPC（／ヾJL／スカウシト），PH（Jf）レスハイト）2繕っ  
データ圭受・）て私事要すう。楕号名耕．センサー名鮎・旛絶域温つ  
対席と回－／3 に示す・血  

回－Jj′信号、センサー．膝舵機罷っ．対席  

イ言冒名称   てンり－ノ名跡 揮鰯帰路   
PCl，PHl   ）Xレー／   レズF   

PC2，PHク   ケ  ープ   

PCj － PH3   レ〝P －j   
PCd，PH4 ■   ク  ー4   

PC5，PH5   C〃C 一／梢準   丁メ E   

PC6，PH∂   ク  ー2 ク   ケ   

PC7．PH7   ∂レC－／ 〃   〃   

PC∂，PH∂’   ∫ レC 一？ 〃   タ   

PC？】PH？   H8X   ク   

PCデータlい＝佑㌦），」〔∠伽）Z適ウイ言号壬受け．千両学一朗り  
ノ†／レス歓喜カウント ト迷花タイミノブに合・てて軋う．リセットは  
しなl－。データレ］－ダ′こ‘よ著さ込みタイミノブ崎ウバ′レス敦を  
7りまま者チ込む．   

PHデータはP【′ PEい†′レ不イベ、ノり2贈り花胃を安け．PEが  
H」〆′こゴフて、、う間つPHウノ（′レス教をZi些4ビットで表わlノ迷信  
タイさンブに合せて建5。データレコーダ、一にlま．書き軸タイミュブ  
直前のノリアノレタイムデータ王者き温む．  
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典男翌モードLdPCノ P H4，Z着垂としL送イ言ノ言己領フ7．丁マ、フトは  
ヱ．∫に示し たとうりとすむ。  

キャリブし一ショノ中は．、PHモードとし一千ウ後‘ほクモード  
に 占 どぅ。  

3．∂′β月∫（大磯翠郎†）データ  

リアルタイムでは速楕タイミンブに合亡て8月∫い）漣づ朝うNR’Z  

シリアルデータ富子りきよ磁申込神速席寸＿旬。  
データレ］－ダーに1J，丁岬りFプ～ノ戸∫付こ舶当す＝徹れ立脚〝  
速づオ＝こ各J〉）をアオ（で卯丁α牢ウFタグ・仙5て勅49′∫7ノ，F75・W郎・車よか  

f∫4ル軋れ49ノ57ノ丁55・侮1に著さ込む。（z・ぎ．プレイバ、ソス崖席  
フォーマットネ照）   

3、7，HO5（水平線センサー）データ  

リアルタイム7dlま払棺タイさンケlこ合て了HO54リ迷づか月NRZ▲  
シリアルチータ苦学ウまま魂サうむ中温増すう。  
データレコーダーにlま、丁久裡のア′細十′′に相当すうR朗♂り－t彪／畑7一  
連う勅「ニ恩j〟せ、デ出で虻一旬びくF′帥十I卜情3．引ノイ？ノ椚ノ  
F／錮用・肋Jに著さ込し。   

（2、Jプレイベ心ク迷路フォーマット今悪）   

3．∂ 占CM r入時電池打測）データ  

リアノレタイムでほ速楯タイさノブに合て7占CMよl）隠州うN，Rヌ  
シリアルデータきゲクまま索サ込サ廷存する・  
データレ］－・夕に首己鎗ヤ‘よノ 

旦う椚∋。成っ丁子り際l）ア∫レデーターエ珂一頒目がぎ回イっ繰，ソ連し  
速膚ご椚勺  
（HKデータ中の∫CM／へ．4＋弓データ）  
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j．q′HK‘い＼ウスキニビ・ノブ）プープ  

了／ロブ入力データ妄デジタノしぎビットこ食掛延亮す∋‾．  
データし▲コーダーに言己顔中ほ′HKデータiまnpgヮ下ト㈹に含もて  

建ゴ勅∋。従フ丁′ 7ウ轄リア′レタイムデータほ同一頒目が汐回づっ  
繰ソ逸l迷信ご射う   

（5cMト4りデータ‖余く）   

jノ10．TIME†（時則データ‘†）  

DP内スケーラ「り仁2タ∫下（／ク・紛醐）へ／6J♂4ふF  
（約∠7．j時間同期）僑号苫迷信．詑叙すう。   

3ノJTJT川E2（時麦・げ一夕2）  

8P内スケーヲウ3Z 
イ言写左逮夜，盲己醸すう。  
TIMEl，TIME2はF？E PR80UICE－O N′1NITIAL－  
ぶ［T］マノぺ、‘丁・・適一ゝ∂■と与う。   

3．ほ．月GCデータ  

コアンド受用頗り月丘C電正人カきディジタ・レ7ビットに受靡l．  
速イ嘗′言乙姫すう．   

3ノJ3 ノ8EC一口Nデータ  

コマンド≠コーダーON7い◆1〝を延イ吉．詑凝．ロFF7、・■βク王迷席、  
言乙威すう。  
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3ノ†4 ノC月B（］マントアンづ－／（ッフ）ギ一夕  

コマノドゥアンサーバップをコマンドデ］－ダーより受け′月CT  
信号でレジスターに兢サ込サ，速席．言己錬寸う。  

3ノ15′ P才一C月日（PI］マンにアンサーバック）ず一夕  

3ノ2丁・・託Irごとうっ．   

4 外観わよび減車  

OP－Eの動かよ料垂鴫イ曳・り‘下毛やフラウトプ、ソキと上郡フ・ラッ」トチッ1を  
吏ん？主妊臆釦森慮†与えており・上告㌍ラットブッキに蒐裁されう磯風  
の総了の麻雀わよか・、ソーう′ヾネノ｝り席車っ一郎壬針うぅ如考慮し′又、形状  
ほ耶品更泉谷号音満足すさ糸件り己ビ7傭星っ鼻息的煉体線度により凍疋   
l√∴一丸筐肘よ磯城的頒濾本件に対す〇強度解析き析甘い、ノ且フ壕体き試作  
l線度にフ、－て廊’銭こ射て＝さ．  
和師こ実妓こ糾うプリント叔は合体を磨光ポ、ソティシタし機軸勺朗ゑ碑に  
耐えう如う液に放れてあう．  

外観官回－†dに示す．  
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啓一甘  テd一夕 78ロセノサブト観′団（pp）  
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旬弛DR像堆もHヒデータ句タイミンク1’∴   

…デ、一夕取碍q利伸一夕イえゝグー抑えがÅ£C涙臥＝有るかどうメ）ドわて  
娘され‾さ由ま榊奇q？仲アイ4データド働L柱石♂ど～こ′二乞り草如  
Jニつ、、レ飽8昨々チなう■   

リノ DR・がノズ妄Cヤ∫簸でない時り〟尺デープ（足乙カ｝デ「り   
こ句壕令巧〃ズデづ′J／ふプレ．一斗各′こぞな，声雇鮎〃r 

をÅフレーム句鵬zq屋和一アリ○ノしLレ鋤如如桝・フ声域書ダ畠。後フ  
tフレ ム唐ち・ドよ7．て．〟（戸「メ  の秀頼ノ才一名‘）  ／ユ症jj。  
‘み一ら〟♂．  レ才  
〟K項削∂．   〝  

（ユ〕♪軋♪γだECノ曙で郎碕句〟げ一メ（尺吉A⊥デづ」 
こq壌仇〃ビデサす♂7」－4旬即席如〟＿たデづ 

帆」？宜前ドアユノ9／レしシバβ安東招な持上逆廃すj．〟ぺ項β／漣．拘デー  
′′よ 咋〈ル・が鋤ナクク′仏ク～7・り／レ「オで ・〝〃軋れ成・ノウデータ  
／ょけ／血りが♂几イ♂今 戸仙♂～ノJ、巧フ」‾んヱu－・→ といノ貞せ′ユ有き・  
（5戸〟■β・／Jlγ匿わりヰナ丁欄儲／今ヒL乙求巧打；、よい㌔1  
5戸／Vb  
フレ一4／＼あ  0－7  ぎーけ  J‘～か  十  之づ  ヰ  如  －わ  β－7  β～け   

〔3〕D軋やサR巨C月碓で即時句什K〒、l一′（川へ噛さ帰デーり   
Cりq 久已A」デブりβフ」一山、小♪Åデーノウ．てフ」－く′割当すき巧で  

イつqHlく融lコつ“tぎ回取う人∂デリ巧甲で千席βヒ∫勧句デーメうヂ励  
で毛う一向耽変動即デづメ、爾ユれ乙♪凡へ宛錦丁帖〔下周夢盟J   

尺糾」・∫戸ア小↓り巧 〃K仏みナれqデブメナヤ確′三祝う世貞。  

R伝A」7L－ムNβ．富川十  ∂   ／  二乙  3  亨  ∫、  J  7   
軋訊Lデづ耳増ぎ舛コザ  口   十   †   十   †   

山人デっ串瑠タイり、   令   

pA フ」－∠、∧Jロ   ♂∠ナれ． 
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（ヰノズーノブ一サブコミュデー㌢クフ王Lていさ〟〟≠’一夕   

〃火データ今ズ和合′Jイ項目り摩ち㈲ち過度官り了㌻ロブ鳩タと追っ乞い3  
Lβ＼し 〟Å竣β∧血ぎ～／ノ ウSC〝デー㌢ノ ′止2∂〉2ぞ巧rズ苫デープ．  
／鳴．Z3 ｛ノj行フ巧一レ5永データ／＝ついZJJ更ドスー／＼0一ワブコjユテーづLj一言  
桝7乙ク刺へヂ、っ絶っ乙、、 ∂鳥デーノ卵管ノニ／土去£ダ牽と㌻3・  

匝）5⊂呵データ   
ぶこ叫データはぶ†化朝りデータかう糎クチ冴プチ修匂え－ノア一ダブコミュ  

7－う｝ンヒ省フい、3∩ β尺が尺をCげ放で音“軌ユノJ∫戸卑小ど（‘－ごろぺ与力  
今こ′こいt輌奇コ山げ一夕了錮が迭フ乙＼、3カぐ β舶早尺チ⊂僚麿′ニメ3ヒ中督  
L句チ∪イミュデが掩一藩＝帆 尺デカ」データ乙“′JJんユ几げ吋げ上ち／ノ⊥‥り  
？心′ゝJフ乙碩∂♪隠き〕J、ユ∂）フりq／町データが漣」トj。－「オガ尺デっ  
で▲3ミ●っ、面子｛、一ノダ7∠∂ダガ碑∫仇3。   

しb）TX‘Eデータ 
Tx Eプープは愈汁／2碩如デー′d5域止フt示り 中如ズー／、9一ダフ、コ王ユ  

アーシコケヒむフ乞、、3がβ尺つげ摩ノミβ晩なく ぺ∈月⊥つJん…・りん鵬  
句碑5でヂ・一夕葬列と切宥とてバわぐ ブしっ〔御Jと乃ヒり花ふノ才一首椅／盈フて  
郎す データ内・1工Dし什媒⊥〕イ碧空と鋤き季ドざ－捌り互当町すき。  
♪人材凡亡q斗硝・ニい、噂半汀J尺Eカ」データqざ斤世Jり好き∂グブ、ァL一斗  
朋 一朝らデづが一久がれま〆榊ヤ上之′Jメタリ桁愛輝招き瑚  

警‡！雪：ユニ言 
卜。 

この鼻確噌師承縁っγデフレ√A『何′ニ摘qグ⊥7P／ニアメ窄丁∂われてズ己零し一  

デlっゝ写フ 生り今穏白L∫風的和一Dえへ勺ゴ嘩デしタカ卜革綽九㌻  

S羊 No．   
3  

ぎ々 ‾ナ  
千   ニL   
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