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プレゼンターのノート
プレゼンテーションのノート
従来の超小型衛星では、リアクションホイールや磁気トルカが主に使われてきました。�これらは構造がシンプルで制御しやすい反面、出力トルクが非常に小さいため、�急な姿勢変更や高速なスキャン動作には向いていません。�たとえば、光学観測衛星が複数の地点を短時間で観測したい場合、�現在のリアクションホイールでは応答速度が足りず、観測機会を逃してしまうことがあります。�一方、大型衛星では国際宇宙ステーションなどで採用されているCMG、�つまり「Control Moment Gyroscope」が用いられています。�しかし、それらは縦横4〜5メートルと非常に大型で、�小型衛星への搭載は不可能でした。
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