
地域交流
イベントイベント

アマチュア技術交流アマチュア技術交流

産学官連携産学官連携





LEO Environment Projection (averages of 100 LEGEND MC runs)
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ゴミ除去を実施しない場合

年間２基のゴミ除去

年間５基のゴミ除去

宇宙ゴミ除去技術比較

緊急＆低コストでの解決が必須

宇宙ゴミによる被害 !!宇宙ゴミによる被害 !!

２０２０年頃から宇宙ゴミ除去
を開始することが必要

宇宙デブリ問題

GPS，気象，観測

衛星など、生活イ
ンフラへのダメー
ジの危険性。

地上に落下！
人的・物的
直接被害

100回／年の衝突
回避作業
→宇宙開発利用
予算の増大



テザー宇宙ロボットにより
宇宙デブリを捕獲

テザー張力制御により
位置を変更

導電性テザーにより
軌道降下

テザー宇宙ロボット
からデブリ放出

デブリは
大気圏突入

テザー宇宙ロボット
は次のデブリへ

テザー伸展



これまでの取組

2009年1月打ち上げ 香川衛星KUKAI
→親子・テザー（ひも）・ロボットの基礎技術習得

2010年8月打ち上げ
観測ロケットTSR‐S実験（ロボット姿勢制御実験）

香川大学
実験装置
（TSR-S）

・大学技術により、テザー
機能およびロボット機能
を実現できることを実証

・香川大学および地域産
業の協力体制による衛
星開発技術を習得

テザー張力を利用し
たロボット機能による
姿勢制御（世界初）を
実証（学術的・技術的
評価）

2013年度打ち上げ予定 STARS‐II

テザー宇宙ロボットの宇宙実験

目標

宇宙ゴミ除去の実証

地域産業技術
・電子回路技術
・ソフトウエア技術
・構造技術

学術研究
・マルチボディダイナミクス
・テザー電流収集技術
・ロボット制御技術



2013年度打ち上げH-IIAロケット
相乗り小型副衛星に選定

2013/11/22 香川衛星開発プロジェクト

主衛星GPM 軌道高度 407km
（全球降水観測計画） 軌道傾斜角 65度

親機： 5.0 kg 160x160x250mm （展開時：575x205x455mm）
子機： 4.0 kg 160x160x150mm （展開時：425x200x315mm）
分離機構： 12.5 kg （ロケットに固定、衛星を搭載する機構）
全体： 21.5 kg

香川大学
 H-IIAロケット搭載は2回目
 宇宙実験としては3回目

2009/1, 2010/8, 2013（今回）

 親と子合計４基の衛星
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