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宇宙重力波望遠鏡の開発では、編隊飛行と呼ばれる複数の宇宙機が一定の相対距離、角度を保ちながら飛行す
る技術を検討している。編隊飛行の精密化は、宇宙空間での重力波観測のみならず赤外線干渉計といった、先鋭
的な宇宙科学実験を達成する上で重要なステップと考えられている。精密化に向けた要素技術の 1つは、慣性制
御技術である。本技術では、非接触浮遊する試験質量に対して宇宙機との相対距離を常時計測することで、宇宙
機に働く外部からの非重力加速度外乱を計測する。しかし、浮遊質量を用いた慣性計測では、浮遊状態にある試
験質量を周囲筐体に接触しないよう衛星そのもの、あるいは試験質量の位置を制御する必要がある。われわれの
グループでは、試験質量の位置を制御する方式の採用を検討しており、従って非接触で試験質量の相対位置を読
み取るセンサ及び位置を修正する高出力なアクチュエータが必要となる。加えて、地上開発段階においては、完
全に浮遊した試験質量を用意することが容易ではないため、慣性計測技術の検証には限定的な複数の試験を段階
的に進めていく必要がある。これまでに、非接触アクチュエータの候補の 1つである高電圧で動作する静電アク
チュエータの開発を実施し、共同研究者である矢ヶ部 開陸氏 (法政大学)が静電容量センサの開発を実施してき
た。現在、これらセンサとアクチュエータを統合した状態で期待通りの機能を保持するか検証することが求めら
れている。本講演では、制御手法について説明した後、現在までの試験検証の成果を報告する。


