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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第２部門第５区分
【発行日】平成20年5月15日(2008.5.15)

【公表番号】特表2008-507446(P2008-507446A)
【公表日】平成20年3月13日(2008.3.13)
【年通号数】公開・登録公報2008-010
【出願番号】特願2007-522662(P2007-522662)
【国際特許分類】
   Ｂ６４Ｇ   1/28     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｂ６４Ｇ   1/28    　　　Ｂ

【手続補正書】
【提出日】平成20年3月25日(2008.3.25)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
宇宙船（２０２）内の複数の制御モーメント・ジャイロスコープ（ＣＭＧ）（１０６）か
らなるアレイにおけるＣＭＧ（１０６）の移動での特異性を回避する方法であって、
　前記宇宙船に対する姿勢調節を行うための所望のトルクを表すトルク・コマンドを受信
するステップ（２０２）と、
　前記受信したトルク・コマンドに基づいて、前記所望のトルクを生成するために、範囲
空間ジンバル・レートを計算するステップ（２０４）と、
　特異性の回避において補助する零空間ジンバル・レートを計算するステップ（２０６）
と、
　前記範囲空間ジンバル・レート及び前記零空間ジンバル・レートを加算することによっ
て、総ジンバル・レート・コマンドを計算するステップ（２１２）と、
　総ジンバル・レートを生成するために、前記総ジンバル・レート・コマンドを前記ＣＭ
Ｇに供給するステップと
を備えていることを特徴とする方法。
【請求項２】
請求項１記載の方法において、零空間ジンバル・レートを計算する前記ステップは、ヤコ
ビ行列と該ヤコビ行列の転置との積の行列式の投影、又は、ヤコビ行列と該ヤコビ行列の
転置との積の固有値の投影のいずれかに基づいて、零空間ジンバル・レートを計算するス
テップを含むことを特徴とする方法。
【請求項３】
複数の制御モーメント・ジャイロスコープ（ＣＭＧ）からなるアレイ（１０６）において
ＣＭＧ（１０６）を移動させるコマンドを生成するためのモーメント制御システム（１０
０）であって、
　所望の操作を表すデータを受信し、それに応答して、該所望の操作を実現するためのト
ルク・コマンドを決定する（２０２）よう構成されている姿勢制御システム（１０２）と
、
　前記姿勢制御システム（１０２）からのトルク・コマンドを受信し、それに応答して、
範囲空間ジンバル・レート（２０８）と零空間ジンバル・レート（２１０）とを有するジ
ンバル・レート・コマンド（２１２）を計算するよう構成されたモーメント・アクチュエ
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ータ制御プロセッサ（１０４）と
を備え、
　前記零空間ジンバル・レートは、前記制御モーメント・ジャイロスコープによって生成
されるベクトル空間の零空間への、性能勾配の投影に基づいて計算される
ことを特徴とするモーメント制御システム。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２７】
　次に、ステップ２１２において、範囲空間ジンバル・レート及び零空間ジンバル・レー
トの和として、ｎ×１ジンバル・レート総コマンドωを決定することができる。
　ω＝ωγ＋ωｎ　　　　　　　　　　　　　　（１６）
　これは、ＣＭＧアレイにおける各ＣＭＧに対して指令したジンバル・レートである。
　第２実施形態では、零空間誘導は、（ＡＡＴ）の固有値の加重和を最大にする。ｎ×ｎ
行列Ｄでは、スカラλは、Ｄｘ＝λｘとなるような非零ベクトルｘがあれば、Ｄの固有値
となる。固有値は、最初にＤｘ＝λｘを［Ｄ－λ０Ｉ］＝０と書き直すことによって求め
ることができる。この式は、ｄｅｔ（Ｄ－λ０Ｉ）＝０の場合にのみ、非自明解を有する
。また、
【数６】

であることも知られている。即ち、固有値の積は、行列の行列式と等しい。したがって、
間接的には、この実施形態も、行列式を最適化しようとする方法で、ＣＭＧを誘導する。
この実施形態における相違は、固有値の各々を個々に扱えることであり、用途によっては
多様性を高めて提供することができる。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００３０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００３０】
　ステップ３０８において、固有値の加重和を、最大にすべき費用関数Ｊとして形成する
ことができる。
　Ｊ＝αλ１＋βλ２＋γλ３　　　　　　　　（１７）
　式（１７）において、係数α、β、及びγは、重み係数であり、望ましければ、特定の
固有値を強調するために変化させることができる。あるいは、これらの係数に等しい重み
を与えることもできる。
　ステップ３１０において、費用関数のジンバル角度に関する導関数を、連鎖法則を用い
て、計算することができる。
　∂Ｊ／∂δ１＝∂Ｊ／∂ν１・∂ν１／∂δ１　　　　　　（１８）
　ここで、以前と同様、
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【数７】

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 
である。更に、この実施形態では、
　∂Ｊ／∂νｉ＝∂Ｊ／∂λｉ・∂λｉ／∂νｉ　　　　　　（２０）
となる。
　∂ｖｉ／∂δｉ及び∂Ｊ／∂ｖｉの双方は、既に決定している固有値から分析的に計算
することができる。∂Ｊ／∂δｉを計算した後、ステップ３１２において、範囲空間ジン
バル・レートを以前のように計算することができる。
　ωｉ＝ＡＴ（ＡＡＴ）－１τ　　　　　　　　　　　　　　（２１）
　次いで、ステップ３１４において、零空間ジンバル・レートを計算することができる。
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