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　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　要　旨

　ＧＭＳとＣＤＡＳを結ぶ衛星通信回線を，地上において擬似的に構成し. CDASの測距系の校

正. 18 mφカセダレンアソテナの電気特性の確認及びＦＡＸ系の機能確認を行なうことを目的と

して堂平山にコリメーションを設置した。

　今回, GMS-2の打上げ（昭和56年８月11日）に備えて，上記機能に加え，衛星を管制するテ

レメトリ系及びコマンド系のシステム試験が出来る衛星シミュレータ装置を整備した。

　本文では，衛星シミュレータ装置が有している機能について説明を行なう。

　1.は　じ　め　に

　試験調整用照準塔（コリｊ－ショソ）は，気象衛星通

信所（ＣＤＡＳ）との間で地上における擬似衛星通信回線

を構成し，①　測距距離の校正，②　18mφカセグレン

アソテナの電気的特性の確認，③　ＨＲ-ＦＡＸおよび

ＬＲ-ＦＡＸ信号の中継，の機能を有し，これらの各種試

験に用いられてきた。

　今回, GMS-2関連地上機器整備の中でヲリメーシ

ョソに，①擬似リアルタイムテレメトリ信号の作成，②

擬似ＰＣＭテレメトリ信号の作成，③コマンド信号の解

読，の機能を有する衛星シミュレータ装置を開発整備し

たので，その概要を述べる。

　この衛星シミュレータ装置は，地上の擬似衛星通信回

線を用いてＣＤＡＳより送出されるコマンド信号の復調・

解読およびリアルタイム・ＰＣＭテレメトリ信号を作成

しＣＤＡＳに送出するもので，テレメトリ・コマｙドに

関するシミュレーションが出来るため，地上機器の機能

試験およびシステムに不具合が生じた場合の切分け試験

等が可能となり，衛星管制系装置の機能確認を確実かつ

容易に行える。（本装置によるシミュレーション’概念図

を第１図に示す。）

＊気象衛星センター施設管理課, Meteorological Satel-

　lite Center.

＊＊気象衛星セソター気象衛星通信所, Meteorological

　Satellite Center.
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第１図　シミュレーショソ概念図

　また. GM Ｓ-２ 打上げ前のシステムインテグレーシ

ョソでは，テレ・4トリ・コマンド系装置の機能試験およ

びＣＤＡＳ～ＤＰＣ結合試験等に,おいて，その機能を十分

に発揮した。

　以下に，本装置の機能説明を行なう。

　2.構成

　コリメーショソは，試験用中継装置および衛星シミュ

レータ装置から構成されており，その系統図を第２図に

示す。

　（1）試験用中継装置

　２GHz 帯から1.7 GHz帯へのヘテロダイソ中継器お

よびビーコソ信号用局部発振部から構成されている。
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　衛星シミュレータヘのコマンド信号の分岐およびビー

コン信号に対して擬似テレメトリ信号の変調を行なりた

め，試験用中継装置の一部に改造を加えた。

　なお，試験用中継装置の機能説明については風間（19

80）に記載されているので本稿では省略する。

　（2）衛星シミュレータ装置

　衛星シミュレータ装置は，次の各部から構成されてお

り，その系統図を第３図に示す。

　フ　リアルタイム信号発生盤

　リアルタイムテレメトリ発生部およびテレメトリ変調

部から構成されている。

　イ　コマンド復調盤

　コマンド復調部，コマンド復号部およびＰＣＭテレメ

トリ発生部から構成されている。

　ウ　マイクロコソピュータ盤

　マイクロプ,=2セッサー，入出力イソターフェース，キ

｢‾で二回こ

言言
第３図　衛星シミュレータ装置系統図
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　　　　　　　　　　　　－フェースを第４図に示す。

　（2）プログラム機能

　本プログラムは，コマンド信号入力に対応するコマン

ド処理部，キーボード入力に対応するキーボード処理部

およびＰＣＭテレメトリデータ出力部から構成されて

おり，そのフローチャートを第５図に示す。

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　こ二:二;〉デj-ﾀの鷹れを摯ｆ

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　－,･一一一∽制御信号を示す

第４図　マイタ･=1コソピュータ　周辺機器構成図
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第５図　衛星シミュレータ・プi=,グラム・

　　　フｐ－チャート

－ボードおよびＬＥＤ表示部から構成されている。

　3.ソフトウェア概要

　本衛星シミ・｡レータ装置はマイク1=1コンピュータによ

りプl=lグラム制御され，そのソフトウェアの概要は次の

とおりである。

　（1）マイクi=･プl=1セッサ周辺機器構成

　マイクl=1プロセッサ8080を使用し周辺機器とのインタ

　4.リフルタイムテレメトリの作成

　（1）系統図

　リアルタイムテレメトリ信号の作成系統図を第６図に

示す

　（2）動作説明

　ア　マイクロコｙピュ｀－タ盤キーボードにより設定し

たり1アルタイムパラメータ（ＣＤＡＳからのコマンドに

より設定可能）は，マイクロコンピュータで・りレス位相

用・4ラメータ（又はパルス周期パラメータ）およびパル

ス幅パラメータの24ピットパラレルデータに処理されラ

ッチ信号を伴ってリアルタイム信号発生盤のレジスタ回

路に入力する。

　イ　この各パラメータは，ダウｙカウソタで構成され

るPW PD SELECT 回路i巴入力し，1 msec および0.1

msecクロックによりカウントして，パ,ラメータで設定

されたパルス位相゛（又は。・りレ芦周期）およびパルス幅

をもった各リアルタイムパルスとして出力する。

ウ゛このようにして作成されたサｙセンサ・りレス（9･，

９２万），イソデｙクス・りレス，高精度サソセソサ・りレスお

よびコマンド実行時にコマンド復調盤から出力されるコ

マンド実行トーンパルスは, PRIORITY ENCODER

回路で各パルスの優先順位の規定にのっとったゲート信

号を作成V. OSC回路でこのゲート信号に従った各パ

ルス周波数を出力する。

　その後加算，分周してIRIG-Bのリアルタイムパルス

列信号を作成する。

　エ　アースセンサパルス(SES, NES)は，パルス作

成後，フィルター回路を通過させ衛星からのパルスに近

似したレベル変化を持たせV/F CONVERTR回路でＦ

Ｍ変調されたアースセソサ・りレス信号を作成する。

　オ　ＦＭ変調されたアースセソサパルス信号とウ項で

作成されたIRIG-Bパルス列信号は，加算した後，低域

通過フィルター（高精度サンセンサ・りレスカットオフ周

波数84 KHz, その他のパルス43 KHz)を通過して矩形

波の高周波分を取除く。

　力　このようにして作成されたリアルタイムテレメト

リ信号は，コマンド復調盤で作成されたＰＣＭテレメト

リ信号（250 bps. バイフェーズレペル）と合成し，位相

変調を行なってテレメトリ信号として試験用中継装置を
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第１表　リアルタイムテレメトリ諸元

ヂャｙネル 優先mti. デーメ名 周波数（kHz） Ｚ一方式

64kHi h-y １ ／ 精密■ty*ytパルス 64.0 FSK-PM

IBIG-B ２

１ すン･tyサパルス 34.0 FSK-PM

２ = ■≫:/>･奥行確認 30.3 FSK-PM

３ イｙデッタスμルス 2＆1 ＦＳＫ一PM

４ アースセンサバルヌ 2 6.6～2 7.1 FM-PM

リアルタイム　　●躯晦

USJ発生総　-

マイクロ

コンピａ－タ哨

|

ﾉ

第雲表　リアルタ･イムパラメータ

番

号
項　　　　覇

設定レｙジ
分解能

下　　限 上　　限

０ タ>'*:/■≫･
　　μルス

（？ｊ

周　期 １ ７００ １

１ ぺぁ･ヌ枢 ０ 3.0 0.1

２ ■Ti'-kJ'*
　　パルス

（fs）

紅　相 ０ ７００ １

３ 心ヌ椙 ０ 3,0 0.1

４ アーJt*:/*
（sl耐’

位　栢 ０ ７００ １

５ 心ヌ● ０ sao 0.1

６ アース･tyす
　　.4ルヌ

(N E S)

位　相 ０ ７００ １

７ μルＸI椙 ｏ’

3ao 0.1

８ イｙデタタス

　　J4ルＸ

位　欄 ０ 4ao Q.1、

９ 心ヌ桓 ０ 1^0 0,L

Ａ 精密
･j-y-fcy-y
　　μルヌ

倣　楯 ０ ７００ １

Ｂ 心ヌ椙 ａ 簒.0 ai

＊　fi3Swx4>及び分解能の単位B. mSEC

＊　設定V'>'j>o上騰催．７騰鎗l;ｂ・ずれ４ｓ・ｙジ内醵:會墟れゐ．

＊　位相と・4ルス桓及ぴ周期KOWて枕いずれｅ設定毎でも

　　　　　　　　　　　　（位梱）≦周期

　　ｅテｓ・タを行ｔｖ･．こc*frK反ナる鳩合蛙ｓターとずる．

ziマンHflia盤

Ｓ●テレメト９

べ｀スパンり1●

　　　　｜

リアルタイム僧号備患鏑

第７図　ＰＣＭテレメトリ作成系統図
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　　　　※※ＧＭＳは6 4 c h

第８図　ＰＣＭテレメトリフォーマット

通してＣＤＡＳに送出される。

　（3）諸元

　リアルタイムテレメトリの諸元は，次のとおりであ

る。

　ア　IRIG-Ｂチャンネルおよび高精度サソパルス

　リアルタイムテレｊトリの諸元を，第１表に示す。

　イ　パルスパラメータの設定範囲および方法

　ぐﾌｳ　設定範囲

　第２表に示す。

　（ｲ）設定方法

　マイクロコンピュータ盤キーボードまたは，シリアル

コマソド（ＣＤＡＳ送出）により設定可能である。

　5. PCMテレメトリ信号の作成

　（1）系統図

　ＰＣＭテレメトリ信号の発生系統図を第７図に示す。

　（2）動作説明

　ア　GMS-2 (又はＧＭＳ）ＰＣＭテレメトリフォー

マットは，マイクロコンピュータのプｇグラムにより作

成される。

　イ　このＰＣＭテレメトリデータはフォーマットに。

従ってコマンド復調盤からのワードタイミング信号毎に

８ビットパラレルデータとしてコマンド復調盤に出力す

る。

　ウ　コマンド復調盤では，シフトレジスタでこのパラ

レルデータを250 bps クl=zックを用いてシリアルデータ

に変換し，その後バイフェーズレベルモジュレータでバ

イフェーズレペルに変換してリアルタイム信号発生盤に

出力する。

　本盤で使用するワードタイミング信号および250 Hz

クロック信号は，リアルタイム信号発生盤から64 KHz

の信号により作成される。

　エ　リアルタイム信号発生盤では，リアルタイム信号

と合成され，位相変調を行ないテレメトリ信号として試

験用中継装置を通してＣＤＡＳに送出される。
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　　　　　　　　　　　　　工　運用モード　（3）諸元

　ＰＣＭテレメトリの諸元は，次のとおりである。

　ア　ＰＣＭテレメトリフォーマット

　ＰＣＭテレメトリフォーマットを第７因に示す。

　このフォーマットは. GMSおよびGMS-2のそれ

ぞれに｡対応して作成する。

　イ　ＰＣＭテレメトリデータの設定範囲および方法

　（フつ　データ設定範囲

　ＰＣＭテレｊトリフォーマット第８図のワード４およ

びワード9～63の範囲で設定可能である。

　また，ワード31～33およびワード62, 63は，サブコミ

ュテーションのデータ設定が可能である。

　（ｲ）データ設定方法

　マイクロコソピュータ盤キーボードからワード単位の

データ設定が可能である。

　ウ　ＰＣＭテレメトリデータの制御

　コマンドの実行により関連するＰＣＭテレメトリデー

タが変更される。（全コマンドの約70％のシミュレーシ

ョンが可能）

次の運用モードに対応できる(GMS-2のみ）

ぐフリ　ノーマルモード

（ｲ）　ドウェルモード

（ｳ）サブコミインヒビットモード

帥　ドウェル／サブコミイソヒビットモード

試恥Ⅲ
nmyufi

　6.コマンド信号の解読

　（1）系統図

　コマンド信号の復調，復号系統図を第９図に示す。

　（2）動作説明

　ア　CDASより送出された2034.2 MHz コマンド信

号は，コマンド復調盤に入力し，10.7ＭＨｚに周波数変

換した後，位相復調を行なってコマソドペースパソド信

号を出力する。

　イ　ベースバソド信号のＡＭ成分はＡＭディテクタで

128 Hz クロック信号として復調し，ＦＭ成分は「１」

ＴＯＮＥフィルタおよび「ＯＪＴＯＮＥフィルタにより「１」

「Ｏ」のレペル信号を発生する。

第９図　コマンド復調・復号系統図

12811ｚ正弦波SこよるＡＭ変調
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　ウ「１」，「Ｏ」のレベル信号に,より予め定められた

ビットパターン（イントロダクション信号）を認識する

ことによりＧＭＳ又はGM Ｓ-２の判別を行ない衛星識別

信号を出力する。

　エ　この衛星識別信号出力後の16ビットデータを抽出

しシリアル→パラレル変換して，コマソドフレームデー

タとしてマイクロコンピュータに出力する。

　オ　マイクロコンピュータは，このコマソドフレーム

データのデコーダアドレス，コマンドタイプ，コマンド

番号をコマソドペリフイケーションデータとしてPCM

テレメトリフォーマットのワード５，ワード６（又はワ

ード７，ワード８）にセットしＣＤＡＳに送出する。

　力　ＣＤＡＳでは，このベリフィケーショソデータと

送出コマンドの照合確認後，コマンド実行信号を送出す

る。

　キ　コマンド実行信号も，コマンド盤で復調し「ＥＸ」

ＴＯＮＥフィルタによりコマンド実行トーンパルスを発

生し，マイクロコンピュータに出力する。また，このコ

マンド実行トーンパルスは，リアルタイム信号発生盤に

出力しリアルタイムテレメトリデータとして処理され

る。

　ク　マイク1=・コンピュータでは，このコマンド実行ト

ーンによりあらかじめ記憶されているコマソドフレーム

データおよび衛星識別信号により指定され衛星について

解読し実行する。

　(3)講元

　コマンドの講元は，次に示すとおりある。

　ア　コマンドフォーマット

　コマソドフォーマットを第10図に示す。ＧＭＳおよび

GMS-2のそれぞれのコマンドに適合する。

　イ　コマソドによる制御項目

　(ﾌっＰＣＭテレメトリデータの変更

　コマンドに対応するＰＣＭテレメトリデータの内容を

変更する。

　(ｲ)リアルタイムパラメータの変更

　シリアルコマソドの実行により，リアルタイムパラメ

ータを変更する。

(ウ)

①
②

③

テレメトリ出力制御項目

ＰＣＭテレメトリ

インデックスパルス

高精度サソセソサパルス

ON/OFF

ON/OFF

ON/OFF

　　　　　　　　　　　Reference

風間義雄，1980 :試験調整用照準m, GMSシステム総

　合報告，Ｉ・機器解説編，その２，気象衛星センター

　技術報告，特別号1 ― 2, 101―104

― 76 ―


	page1
	page2
	page3
	page4
	page5
	page6
	page7
	page8

