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5. 衛星管制ソフトウェア

5.1 オンラインソフトウェア＊

5. I. l 全体構成

B S運用管制オンラインソフトウェアシステムは，テ

レメトリデータの取得，表示，実時間致視，及びコマン

ド発生，送出，ベリファイ，実行，そして実行の確認等

を行うためのものであり，オンライン用計算機TOSBA

C-40C Kロードされる。オンラインソフトウェアシス

テムを構成するプログラム，入出力されるデータ・レポ

ート，他のシステムとのインタフェースを，第5.1-1図

に示す。

テレメトリデータ取得は主にPA S (PCM Aquisition 

Supervisor）によって行われ， Pc Mインタフェースユ
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ニットを通してテレメトリデータを取り込み， RDT 

(Raw Data Tape）をディスク若しくはMTIC::作成する

ものである。乙の際の動作としては，不良フレームのチ

ェック， RD Tデバイスとユニットのチェンジ等があ

る。更にRDTは作成のレポートを出力する。なお，本

システムはRDTを入力としても動作するととができ

る。次に，テレメトリデータの表示は， RTP (Real 

time Telemetry Processor), S U B D, T S D, T 

DD lとより行われ，ステータスダンプ，温度圧力レポー

トの作成，データのサブシステムどとの編集，工学徳変

換，指定したテレメトリデータのCR T出力，テレメト

リマトリックスのダンプを行うものである。なお，とれ

らのレポートの詳細については，以下の節にのべる。

テレメトリデータの実時間監視は，主にRTP Iとより

行われ，本システムの最も重要な部分であり，アナログ

MIT 
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第5.1-1図 オンラインソフトウェアシステムの構成及びインタフェース
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第5.1-2図 MI Fファイル情報の使われ方

テレメトリ値のリミットチェック，ステータスチェンジ

モニタ，コンフィギュレーションチェックを行うもので

ある。とれらの詳細についても，以下の節でのべるが，

本システムではリミットチェックだけでなく，ステータ

スチェンジモニタ，コンフィギュレーションチェックを

行うために，イベントを定義しているのが特徴である。

すなわち，ディジタルデータのON/OF F，及びアナロ

グデータの領域の組合せから，衛星の各部分の状態をイ

ベントとしてとらえ，その変化としてステータスチェン

ジモニタを行い，イベントの組合せとしてコンフィギュ

レーションをチェックするものである。また， リミット

チェックの際のリミット値も，イベントモードによって

複数個の異なった値を用いている。リミットチェック，

ステータスチェンジ1r関し異常が生じたときはCRT, 

LP K表示されるとともに，日報用ディスク1rも出力さ

れる。

コマンドの発生，送出，ベリファイ，実行はCOGEN

により，オペレータとの対話型式によってなされるよう

に設計されており，コマンドコンソーJレ， CR Tキーボ

ードより入力するコントロールやデータに対し，ソフト

ウェアが，チェック，内容の表示，ベリファイ等を， c
R TコマンドコンソーJレ上に表示する。更に本システム

は，とれらコマンドの送出／実行のチェックだけでな

く， RT Pとの連絡により，実行の確認も行っており，

乙の際もコマンドに対応するイベントの変化が重要であ

る。 COGENはコ 7 ンドサマリの出力，コマンドシーケ

ンスの作成・編集も行う。

以上の各機能の基本となる衛鹿データベースはMIT 

(Master Information Table）として用意されており，

MI Tは，オフラインシステムlとより管理されている

M I F (Master Information File）より生成される。

テレメトリマトリックスの構成，テレメトリデータのキ

ャリプレーション， リミット，イベントの定義，コマン

ドとイベントとの対応，コマンドの内容，サブシステム

編集のフォーマット等は，すべてMIF K定義されてい

る。第5.1-2図K，各ファイルf青報の使用のされ方の概
念図を示すが，とれらに関しての詳細な説明も以下の節

Ir述べる。

本システムには幾つかのコントロールプログラムも含

まれている。オンラインシステムの初期化と起動を行う

I NZ (Activation/Initialization），オンラインソフ

トウェアシステムの制御と各ハードウェアのパックアッ

プ，各プログラム起動のパックアップを行うPQ (PCM 

Query routine），コマンド CRTへのテレメトリデー

タ表示フォーマットを変更するPS T (Page Set Pro 

gram），時刻信号の入力とコンソールよりの割込みを受

け付ける MDR (Main Driver Routine）がそれであ

る。本システムを起動するには，オペレータがシステム

ソフトウェアOp XよりPQを呼び出し， PQ によって

IN ZをRu Nさせればよい。 IN Z実行後ltPASが
RUNを開始し，テレメトリデータの取り込みを始め

る。

オンラインソフトウェアシステムのうち， PA Sの一

部とMDRは割込みレベルで動作するコア常駐のプログ

ラムである。他のプログラムはコアのワーキングエリア

で走行する。 PA Sは1秒1回のPc M割り込みにより
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第5.1-3図 リアルタイム・テレメトリ処理ソフトウェアのデータ処理のフロー

起動され， リアルタイムテレメトリ処理，コマンドジェ

ネレーションのプログラムは，要求に従いPA Sより起

動される。 MDRはコンソールからの割り込みにより起

動される。以下に，各部分ごとの詳細について述べる。

5. 1. 2 リアルタイム・テレメトリ処理ソフトウェア

本ソフトウェアは， Pc Mデコミュテータ又はRDT 
(Raw Data Tape）からのテレメトリデータを処理

し， DT (Data Tape）を作成するとともに各種テレメ

トリ情報をCRT及びラインプリンタに出力表示する。

下記のソフトウェアで構成されている。

a . P A S (PCM ACQUISITION SUPERVISOR) 

b . RT P (REAL TIME TELEMETRY PROCES 

SOR) 

c. SUBD (SUBSYSTEM DISPLAY PROGRA-

M) 

d. T S D (TIMESLOT DISPLAY PROGRAM) 

e. TDD (TELEMETRY DATA DISPLAY PR 

OGRAM) 

各プログラムは，テレメトリ・コンソール，テレタイ

プ（TTY）及び CR Tからの制御が可能である。 1rl
5.1-3図に， リアルタイム・テレメトリ処理ソフトウェ

アのデータの受け渡しの状態を示す。

(1) PAS (PCM Acquition Supervisor) 

本プログラムは，一部コア常駐のプログラムであり，

コントロール・ソフトウェアのINZ ルーチンによりデ

ィスクからコア転送される。 IN Zは， PQ ルーチンの

“R T 0 N”コマンドにより起動する。 PC Mデコミ
ュテータ入力の場合， PA Sは， PCMフレーム苦手j込み

を受け付け，インタフェースユニットを通じてテレメト

リデータをマイナフレームごとに入力する。マイナフレ

ームデータは，正常かどうかチェックされるとともに，

RD T作成のためと各オンラインプログラム（RTP,

SUBD, TS D及びTDD）のために，コア上でメジ

ャフレームとしてフォー7 ット化される。また， PAS 

はコマンド・ベリフィケーションデータを COGENへ

転送し，他のリアルタイム・テレメトリ処理ソフトウェ

ア若しくはCOGENの起動要求をチェックする。 RDT 

はMT若しくはDIS K上に作成され，通常UTO時か

らO時までの1日分のデータが記録されるが，次のRD 

Tが準備されていないときは，テープエンドまで記録さ

れるとともある。更に1木のRD T記録が終了したとき

は，下記情報がTT Yへ出力される。
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•START TIME 

・STOPTIME 
•NUMBER OF FRAMES 

•NUMBER OF SYNC LOSSES 

•NUMBER OF TAPE WRITE ERRORS 

・SOFTWARENUMBER 
•SEQUENCE NUMBER 

また，上記のようにRDTのユニット切換えは，通常

1日1回UTO時に自動的に行われるが，途中でオペレ

ータの指示でも切り換える乙とができ，そのときは，そ

とでRDT作成は次のユニットに移る。 RDTデバイス

の切換えはオペレータによってなされる。また， PCM 

デコミュテータ入力のほかに， RDTの入力によっても

処理ができ，どちらを使うかはIN Zのコントロールカ

ードにより指定できる。

(2) RT P (Real Time Telemetry Processor) 

RT Pプログラムは， PA Sの制御下で実行され， M

I FのイベントファイJv，テレメトリファイル情報11:基

づき，衛星の状態（イベント）を決定するとともに，下

記レポートをテレメトリCR T及びラインプリンタ11:出

力表示する。

標準レポートとしては，以下のものが常時CRTとL

p K出力される。

a.アナログ・テレメトリ値のリミットチェック（M

IF K定義されている各イベント・モード時のリミ

ット値と比較する）

b.コマンドの実行確認

c.衛星の状態変化（ステータス・チェンジモニタ，

コ7ンドによらないイベントの変化を監視する。）

乙のうちa.とc.11:関し異常が生じたときは，日報

用データファイルへも出力する。

その他のオプショナル・レポートとしてLp に下記の

出力を行う。

d.衛星のコンフィギュレーション・チェック（CR

Tlとも出力表示）

e.衛星の全ステータス・ダンプ（現在の全イベント

・モードの出力〉

f.衛星の温度・圧力レポート（テレメトリデータか

ら各サブシステムの温度及び圧力の項目だけ抜き出

したもの）

ζ乙でコンフィギュレーション・チェックの対象とな

るテープルは， MI T上に11種類あり， どのテープル

を用いてチェックするかという指令は，コンソールから

入力する。

(3) S U B D (Subsystem Display Program) 

本プログラムはPA Sの制御下で実行され，衛星のサ
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プシステムの状態を即座に評価する目的で，テレメトリ

データをサプシステムどとにまとめ，工学値変換を行い

L Pへ出力する。出力は，下記のどとく三つのサブシス

テム群に分かれており，オプジョン指定により衛星の全

サブシステムの出力，又は特定のサブシステムを含むサ

ブシステム群のみの出力を行う。各サブシステム・レポ

ート編集は， MI Fのサブシステム・フォーマットファ

イJレ情報をもとにしてなされる。

レポート 1

AC S (ATTITUDE CONTROL SUBSYSTE 

M) On-orbitテレメトリ・モードのとき1ぺー

ジ／メジャ・フレーム

Transferテレメトリ・モードのとき2ページ／メ

ジャ・フレーム

レポート 2

E P S (ELECTRICAL POWER SUBSYSTE-

M) 

S P S (SECONDARY PROPULSION SUBS-

YSTEM) 

ST R (STRUCTURES SUBSYSTEM) 

AKM (APOGEE KICK MOTOR SUBSYS-

TEM) 

1ぺージ／メジャ・フレーム

レポート 3

TTC (TT&C) 

COM (COMMUNICATION SUBSYSTEM) 

1ぺージ／メジャ・フレーム

レポート O

全サブシステム

3ページ／メジャ・フレーム

SUB Dは， RTPと同じコアエリアで走行する。し

たがって， SUB Dが走行開始するときは， RTPはス

ワップアウトされる。 とのときはTT YにSUBD A 

CTIV Eのメッセージが出力される。

他） T S D (Time Slot Display Program) 

TS Dプログラムは，テレメトリ・コンソールのボタ

ンを押すととによりPA Sの制御下で実行され，タイム

・スロット・データをマトリックスの形でLp に出力す

る。標準出力形式は，テレメトリ・ボルト表示のフルマ

トリックスであるが，ほかにPQ Jレーチンから起動する

とオクタル表示のフルマトリックス，テレメトリ・ボル

ト表示コラム指定及びオクタル表示コラム指定（最大16

個）のオプションも可能である。

出力概要は，

フルマトリックス： 2ページ／メジャ・フレーム

コラムオプション： 3メジャ・フレーム／ぺージ
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である。 Ts DとRTP, SUB D同ーのコア領域で走
行する。したがってTs Dを要求するとRTP若しくは
SUB Dはスワップアウトされる。

5. 1. 2. 5 TDD (Telemetry Data Display) 

TD Dは， COGENが起動されていない期聞にPAS 

Iとより 16秒周期に実行され， コアバッファIZ::納められ

たテレメトリデータをCRTIZ::出力表示する。 CRTIと

表示するページは， 0～15の16種類が用意されてい
る。 0ページは4, 1～15ページは24のテレメトリフ

ァンクションが登録できる。オペレータによりPQ ルー

チンを通じ，指定されたページ番号IZ::従い，ページ，フ

ァイルlとより該当するページのテレメトリ FNUM群

(Function Number）を取り出し， アナログ量は工学

値変換して， CRTIζ表示する。各ぺージのフォーマッ

トは， PSTIとより自由に変更できる。

s. 1. 3 コマンド処理ソフトウェア
コマンドジェネレーションプログラムCOGENは，コ

ンソールからのオペレータの要求によりPA Sで起動さ

れる。 COGENの動作モードには，シングルコマンド若

しくはコマンドシーケンス送出／実行のモード，コマン

ドシーケンス作成／表示／編集のモード，コマンドサマ

リレポート出力のモードがある。 MIT Kは，とれらの

動作の基本となるコマンドファイルがあり，コマンドナ

ンパ，コマンドの名称，関連イベント，クリテイカルコ

マンドフラグが対応づけられている。また， COGEN自

身が持っているファイルとして，コマンドシーケンスフ

Tイ＇＂＇・コマンドサマリファイルがある。 COGENは，

オペレータと対話しつつ，乙れらのファイル及びテレメ

トリデータを参照し，各動作を行う。また，コマンドが

実行された場合には，日報用コマンドサ：マリファイルへ

も出力を行う。以下COGENの各動作につき説明する。

5.1.3.1 コマンドの送出と実行

コンソールのCMO MOD Eスイッチを押すととに

より，シンク勺レコマンド若しくはコマンドシーケンスの

送出／実行が開始される。 COGENは，オペレータの

動作に応答する形で， CRT画面とコンソールに表示を

行い，次のオペレータの入力を要求してくるという，一

種の対話型処理によってコマンドの送出／実行を行う。

とのときの対話の例として，シンクールコマンド送出の場

合を，第5.1-4図に示す。本ソフトウェアでは，との図

でわかるように，各種の異常に対する処埋も対話型によ

ってなされる。 ζのような型のコマンド送出方法は，コ

マンド送出時のオペレータの負担を軽くするであろう。

コマンドの送出は衛星管制を行う上で，最も重要な動作

であるから，特に慎重でなければならない。

まず，コマンドの選択はコマンドナンパによって行わ
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れる。 COGENは，とのコマンドナンパに対応するコマ

ンド内容をCRTIZ::表示してくる。との乙とにより，オ

ペレータがコマンド内容をチェックするために， リスト

を参照し，確認するととが必要なくなる。次に，コマン

ドがマグニチュードコマンドであったり，クリティカJレ

コマンドであったりした場合は， COGENからその乙と

を表示してくる。特K，クリテイカルコ7 ンドの発射は

非常に肝要であり， COGENがチェックし，オペレータ

の許可を求めてくる。よって，誤ってクリテイカルコマ

ンドを送出することを防げる。コマンドを送出した後

は，コマンドのベリファイ，コマンドデコーダのSYN 

c （同期）をソフトウェアにより自動的に確認する。そ
して，乙のステップで異常が生じれば， EXECUTEは

自動的に禁止されてしまい，オペレータの確認作業が容

易になり，かっ，誤ったコマンドを実行するととが防げ

る。対話型のコマンド送出は，以上のような特徴があ

り，コマンド送出の確実化とオペレータの作業の軽減が

図れる。しかしながら，コマンドの送出／実行を，オペ

レータ抜きで自動的に行うととはしていない。コマンド

送出／実行を自動化するためには，生じ得る種々のケー

スに対する動作をすべてあらかじめ用意しておかねばな

らず，かえって複雑なものとなりすべてのケースに対し

完全に対応するととはできなくなる。また， COGEN

ではコマンドを時刻で指定するととも行っていない。静

止衛星が対象の場合は，コマンド送出／実行時刻は，多

少前後してもよく，コマンドの時刻指定は必要ない。

コマンドシーケンス送出の場合は，シングルコマンド

送出／実行の動作を何回か繰り返すととになる。とのと

きは，オペレータはシーケンスナンパを入力すればよ

く，シーケンスに属するコマンドのナンパは， COGEN

がファイルより自動的に拾ってくる。

5.1.3.2 コマンドシーケンスの作成／表示／編集

コンソールの CREATESEQボタンを押すととによ

り，コマンドシーケンスの作成が開始される。とのとき

はまず，とれから作成しようとするコマンドシーケンス

のシーケンスナンパと名称を入力する。続いてCOGEN

が，乙のコ7 ンドシーケンスに属するコマンドナンパの

入力を要求してくるから，キーボードから次々に入力す

る。コ7 ンドシーケンスナンパ，コマンドナンパとも正

当なものでなければ， INVALIDと表示され，受け付け

られない。最後にENDと入力すると，シーケンスがフ

ァイルに保存され，モード終了となる。

コマンドシーケンスの内容を表示するとき，又は削除

したいときは， EDITスイッチにより COGENを起動す

る。とのときもCR Tの表示に従い，キーボードからデ

ータを入力していく。
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第5.1-1表 コマンド実行の確認のレポート

EXEC 正常ICコマンドが実行されされた。

NOT EXEC コマンドは災行・されなかった。

ANALYSIS コマンドの実行はさらに解析をしないと
確認できない。

RE DUND コ7ンド実行nなからその状態であった。
UN VERIFY コマンドの実行確認はできない状態であ

’~o 

MAGNO VER マグニチュード他がどiって受けとられた

5.1.3.3 コマンドサマリレポートの出力

コンソールの CMDSUMMARYボタンを押すこと

により，それまでに送出したコマンドのサマリが1回だ

け出力される。出力はLP上に行われ，出力後はファイ

ルの内容はクリアされる。とれとは別に， COGENはコ

マンドが実行されるごとに，日報用ファイルiζコマンド

レポートを出力するが，これはオフラインでの処理に使

用される。

5.1. 3. 4 コマンド実行の確認

本システムでは， COGENIとよりコマンドが実行され

939 

ると，その後で，更に実行の確認が行われるのが特徴で

ある。乙れは， リアルタイムテレメトリ処理ソフトウェ

アのうちのRTP によりなされるが，乙のために，コマ

ンドファイルに関連イベントと，コマンドの後で期待さ

れるイベントモードが定義されている。 RT Pは，コマ

ンドの前後における関連イベントモードをチェックし，

その結果を，第5.1-1表lζ示されるレポートとして出力

する。もしも， EXE C以外のレポートがt!J力された

ら，オペレータは，更に詳しくテレメトリ値を検討する

必要がある。

5. 1.4 MI F 

B Sは三軸姿勢安定方式の衛星であるため，テレメト

リデータの項目が多い。乙のような衛星のテレメトリを

監視する場合，そのままの形で表示したのでは運用，オ

ペレータの負担が大きくなる。また，コマンド項目数も

多く，運用の際は適確な判断が要求される。

そ乙でオンラインソフトウェアでは，衛星のイベント

を定義し，その変化を監視する方法をとっている。更に

リミットチェックの際も，各イベントに定義されている

巨日
MI F IE 
ヘッダ／ 0
ファイル lF 

テレメトリ
デスクリプタ
レコード

テレメトリ
データ
レコード

イベント
デスクリプタ
レコード

E
O
F
 

テレメトリ ファイル

イベント
データ
レコード

E
O
F
 

コマンド
デスクリプタ
レコード

r’
H
F
 

ン
ザ
一

マ
九
コ

コ
一
つ
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p
μ
n
u
T
A
 

SUBDIF 
デスクリプタ
レコード

イベント ファイル コマンド ファイル

巨日SUBDIF 
データ
レコード

SUBD情報ファイル（SUBDIF)

;:fl 5. 1-5凶 MI Fテープフォー7ット
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m s.1-2表 MI F主要性能

・企7rイノレ？£；＇五i

．最大イベント数

・モード決定のための紋大テレメ ト
リファンクション数

・イベントの品大モ ド数

約73Kノてイト

150 

4 

4 

・アナログフフンクションに.Mして 3 
定治される最大レンジ主主

• i比六件r!ilコンフィギュレーション激 16 

・i比大リミットセ Iノト数

・1比大紋.IE!.＇.＼数 7 
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11 51$ 
1 z ssco 
13 8C村A
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15 TE•P 
16 PKSI 
t 7-16C附
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19 SRNG 
10 CALT 
21 ASF.V 
Zl PLll 
Zl ENGU 
2白 S/N
15 L!MT 
ZO SCEV 
27 SCMO 
己S ENJi 

ヨ） 5. 1-3表 テレメ トリ・ ファイ Jレの要ぷ
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状態（モード）を参照し，モード別のリミット値を使用

している。MI Fは，乙のような処理K必要な，術星の

技術データ，ファンクション番号，略誌，サンプリング

レート， 較正曲線，リミット値等及び，ソフトウェア処

理上のパラメータ等を，一括管理する情報ファイ Jレであ

る。

MI Fは，通常MTで保存され，新しいMI Fの作成

”AS! ER INFORMAi l ON !ELE”E.IRY 11しE

電波研究所季報

や更新！！寺IC,MI F GプログラムfCより，ディスク上IC

も登録される。MTでのMI Fは，テレメトリ・ ファイ

Jレ，イベン ト・ ファ イJレ，コマンド・ ファ イノレ及び・su
B Dフォ －＜・：； ト・ ファイ Jレの4ファイノレで構成され，

各ファイノレは，ディスク リプタ ・レコードとデータ ・レ

コードから梢成される。第5.1-5図IC,MI Fテープフ

ォーマッ トを示す。また，ディスク上では，ディスクリ

プタ ・ファイ Jレ，MI Fサマリ・ ファイノレをかlえた，6 

ファイノレで構成される。第5.1-2表IC,MI Fの主要性

能を示す。

以下，各ファイ Jレについて述べる。

(1) テレメトリファイ Jレ

各テレメ トリ・ ファンクショ ンIC関する一辿の情報

が，ファンクション番号）｜出lfC登録されている。登録され

るデータは，第5.1-3表IC示す28要素であり，大別す

ると，次のようlとなる。

( i ) ファンクションのタイプと記述IC／刻する情報

(ii) そのファンクションが属する術昆サブシステム

名IC／刻する情報

(iii) データの較正IC／刻する情報

(iv) そのファンタションが入っているデータパッフ

ァ内の位置情報

(v) 術阜のテレメ トリ フォー7 ・ノ 卜lζ｜羽する情報

(vi) リミッ トチェックに関する情報

(vii）イベン トのステータス範囲を決定する情報

(viii）レポート山カK関する情報

(iii）に関する＇t1j・報ICは，較正カ－7＇から読み取った サ

ンプリング点数，テレメ卜リ・カウント値に対する工学

値及び，工学値の単位がある。（v)IC／刻する情報には，

そのファンクションの，フレーム内IC含まれるサンプJレ

数，テレメトリ・マトリックスの COLUMNと ROW
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m s.1-1図 イベント ・ファイルのリストの一部

lζ定義されているモードに対して，どのリミッ ト値（上

限値と下限値）を使用するかの識別がある。

EVENT NUMBER (viii)IC関する情報にはイベン卜により，関連するア
SUBSYSTEM 
SUBSYSTE附 COOE C 0 TO 6 ) ナログテレメ トリ値の取り得る範囲を3段階に分け，そ

~ ~~：：足i~~ ~~~~~gi~： の範囲を決める PCMカウン 卜値がある。第5.1-6区1

~~~~~~ ~~ ~g~；；マN； ：：ぷr4ふ川町o > IC::，テレメ トリ・ ファイノレのリス トの－l}ISを示す。
~g~~T~~~E~U附R (2) イベントファイノレ

~~~~~~~~TV~~~~~ 川附 定義された術星のイベン ト番号順IC，関連テレメトリ
DEPENDENT, EVENT門ODE C -NOT LOGIC ) ・ファンクション，イベン トモード及び，衛星のコンフ
CHECK TABLE KEYS 

ィギュレーションチェ yクIC関する情報が登録されてい

る。登録データは，第5.14表に示す， 13要素である。

イベント ICは，最大5個のモードが規定吉れ，各モー

ドは， I～4個のテレメトリ・ファンクションの値

(Function Value）によって決定される。 との場合，

アナログファンクションについては，テレメ トリ ファイ

ノレ（viii）で規定される範囲の値1> 2. 3のいずれかで

あり，ディジタ lレ・ファンクションについては，1又は

Oである。

イベント ・フ7イノレの＇］］＇.,+; 

DESCRIPTOR 

!XS 5.1-4表

MNEMONIC 

1 FNUH 
2 S/S 
3 ssco 
ιB  CHA 
5 4CHA 
6 NU阿F
7 NU~M 
8 NFUN 

9”ODE 
10 FUNV 
11 AEf!O 
12 A E刊日
1 ~ T A日K

術足コンフィギュレーションチックテープノレ第5.1-5表

Prelaunch 

Launch 

術庄のj辺f日は，打上げ ・巡移軌道段階，ドリフト軌道段

階，的止軌道段階IC大別され，各段階ILより，第5.1-5 

表のような衛星のコンフィギュレーションが決まる。と

のコンフィギュレーション ・チェックに使用されるもの

が，チェッタテーブル・キーで，チェック ・テーフソレを

作成するためのモード悉号が登録されている。第5.1-7

図IL，イベン トファイノレのリストの－l~日を示す。

(3) コマンドファイノレ

各コマンドIC対する｜刻辿イベン トが，コマンド番号順

lζ星空録されている。登録データは，第5.1-6表IC::示す9

:'l)};l~である。

コマンド番号は， 1～377の8進数が；切り当てられ，

コマンドが実行されたととを確認するための，関連する

イベントm:号が記されている。更に，そのコマンドがク
リティカ Jレコマンドであるかと、うかのキーと，コマンド

Attitude Determination 

Solar Array Drive Acquisit10n 

位置及び，ビット位置がある。（vi)fζ関する情報には，

リミットチェッタを行う際IC参JRiするイベン卜と，そ乙

Normal Without-Transponder 

Eclipse Minimum-Satellite 

Orbital Correction 

Normal Operation 

Earth Acquisit1011 
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第5.1-6表 コマンド・ファイルの要素

電波研究所季報

が実行されたならば変化が予想されるイベントモード

が，登録されている。第5.1-8図に，コマンドファイル

のリストのー脅Fを示す。
MNEMONIC 

1 SPAR 
2 CNUM 
3 S/S 
4 SSCD 
5 16CH 
6 SPAR 
7 AEV 
8 CRIT 
9 f'IDKY 

DESCRIPTOR 

SPARE 
COMMAND NUMBER 
SUBSYSTEM 
SUBSYSTEM. CODE C 0 'TO 6 ) 
16 CHARACTER DESCRIPTOR 
SPARE 
ASS口CIATEO EVENT NUMBER 
CRITICAL COMMAND KEY ( 1 : CRITICAL. ) 
MODE KEY C 2 MODES -EACH 0 TO 5 ) 

(4) SUB Dフォーマットファイ Jレ

SUB Dで使用される出力フォーマット情報が，登録

されている。

その他，デスクリプタ・ファイルには，テレメトリ，

イベント， SUB Dコマンド，フォーマットの各ファイ

ルの内容に関する情報が登録され， MI Fサマリ・ファ

イルには，ファンクションのタイプ別によるファンクシ

ョン数や，アナログファンクションに関する分類別情報

等が登録されている。

'llllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllll I 
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