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ラムダランチャについて
森　大吉郎・三石　　智・野口　瞭・浦川　　明

　　　　　　1．　ラムダランチャの特徴

　新しいロケットエンジンが開発されると，それに並行

してランチャ（発射台）が要求される．筆者らは過去に

固定式のカッパ6型用ランチャとトレーラ型式のカッパ

8型用ランチャを設計製作して用いてきたが，ラムダロ

ケットが昭和36年より開発されるのと前後して，ラム

ダロケット用のランチャを計画し始めた．約1年の予備

的検討の末その構想がまとまり，昭和37年5月から細

部設計と製作にかかって昭和38年3月完成した．そし

て今日までにラムダ2型2機，ラムダ3型1機が支障な

く発射された．

　ラムダランチャの特徴はカッパランチャと比較してロ

ケットエンジンが大型化したのに対応して大型化したこ

とである，型式上の要点は次のとおりである．

　（1）　カッパ型と同様にブースタロケットの前後端を

支持する2レール方式である．有効レー一ル長さは約10

m．

　（2）　ロケットはフックによりランチャレールに吊り

下げる方式である．フック間隔は約8m．

　（3）走行（レール上），旋回，ブーム上下等はいず

れれも油圧駆動である．

　（4）　ジプクレーン型式である．

　　　　　　　　　2．予備的考察

　（1）　吊下げ発射方式　ラムダランチャの最大の特徴

の一つは吊下げ発射方式の採用である．これは奇を好ん

で採用したのではなく，ブースタ全長（したがってフッ

ク間隔）が長いので，ランチャ離脱直後の重力による自

然落下量が大きく（発射角により異なるが70°で約90

mm，80°で約451nm），カッパ型のようにレール上を

滑らす方式が危険であるためやむを得ず採用したのであ

る．

　誘導レール式のしかも吊下げ式のランチャとしては世

界最大の規模であり，われわれは経験がなかったので，

第2図のような1／5模型で吊下げ発射方式の予備試験を

行ない，こじり，びびりの発生，フックの形状，ランチ

ングの安定等についての設計資料を求めた．この外予備

試験の第2段階として，昭和37年11月鹿児島の実験

場において小型ロケットLT－150を発射し，その特性

を調査した（生産研究15巻7号p．　218参照）．

　また前フックは1本でやや形状が大きいので，ランチ

ャ離脱後直ちにこれをロケット胴体内に格納するような

ばね式の引込み装置を設けた．これはレール滑走中はク

ランプされ，レール末端のストッパでクランプを外して

引き込むよう設計されている．

　（2）火焔壕　ランチャの全体の形式が第1図のよう

に決まると火焔壕の設計がむずかしいが，ロケット発射
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第1図　ラムダランチャ
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の際の高遷度写真による火焔とガスの流れの検討，模型

にょる1三状の険討等を行なって，第3図のような形を決

定した，左右の旋図角20°まで使用可能にするため、そ

の平面斤こ苦心がtらわれている．

第2図　吊下げ発射の予備試験

第3図　火焔壕の形状
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　第4図 ラムダランチャ案の過程スケッチ
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　〔3）全体の形式　ランチャ本体はロケットを吊臼下

げたブームを所定位置，所定の水平角，上下角に固定す

る機能を持てば良いの．C’あるが，この役目をもっとil合

理的にできる構造型式が種々検討された．

　第4図はその検討の過程におけるスケ’xチの例であっ

て，第1図の最終案は，たいへん合理的で能率的なすぐ

れ．た設計であると思うが，それに到達ずるまでに多くり

苦心がLらわれたことを示す1例であろ5．

　　　　　　　3，　構造機能について

　口）概要ラムダランチャはロケット吊下げブー

ム，旋回フレームおよび走行台車の3個の主構成部分よ

りなり，これに傭仰，旋回，走行，ロケソト保持．ロケ

ットストッバの各駆動装置および運転室を備えたもので

ある．その形状主要目を第1図および次に示す．

　ランチャ型式　　ロケット吊下型

　レール　　　　　同時離脱式2殿レール，有効長さ

　　　　　　　　10m
　傭仰装置　　　　0°～90°，速度1°～18°i皿面

　旋回装置　　　　走行レール方向から±30°．

　　　　　　　　速度　1．5°～36°／rniu

　走行装置　　　　前2輪駆動，走行レール幅5nn．

　　　　　　　　速度1．5m～ユ5　m／「rmin

　駆動方式　　　　全油圧駆到

　重量　　　　　47ton

　（2）各部樽造　ロケット吊下げ用ブーム，旋回コレ．

一ムおよび走

行台車等鋼橦

造部は，すべ

て鋼板溶接構

造で，ロケッ

ト発射台とし

ての外観美，

精度，剛性，

擁量等を十分

考慮した構造

である．

　ブーム下面

にはロケット

を吊り下げか

つ発射の際滑

走させるため

のレールが取

極繋・

1：麗

第5図　工場完成時のラムダ

　　　ランチ＋

b付けられている，このレールばブーム前半は可．1心線上

に，後半は両側に取り付けられていて，ロケットの前後

フックが同時に離脱するようになっている．またブーム

後端部には油王駆動開閉式のロケットストッパ，中問部

4カ所には油圧トルクアクチュエータ　1，：　ltるロケ・tト保

持装置が設けられている．
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　旋回フレームには上部に転がり軸受を介してブームが

取り付けられ，後部に運転室，下面に走行台車と結合用

の旋回接続リングが取り付けられている．

　走行台車に4隅に走行用車輪を有し，そのうち前2輪

が駆動輪とな・ってL．る，また台車には集電用ケーブル捲

取装置が取り付げられている・

　各機器の駆動装置、ヒLては微速が得られ，かつ速度制

御が簡単な油圧方式を採用した．速度制御は油圧ポンプ

の吐出量を変える二とによって行なわれ，油圧ポンプは

11kWの電動機によって駆動される．これらは運転室

内に設けられ最大43．8」1min，140　kg／cm2の油圧を発生

し，切換用の電磁弁によって各油圧機器に伝達される．

油圧機器として走行と旋回には油圧モーター，傭仰とロ

ケットストッバには油圧シリンダ，ロケット保持には油

圧トルクア．7チ＝エータを用いている．

第6図　走行用油圧モータ

　（51，電気装置　ランチャに装備された電気装置はラ

ンチャの各機器の駆動用油圧装置を制御するもので，そ

の操作は運転室の操作盤およびロケットセンタのランチ

ャ管制盤で行なうことができる．操作盤はコンソールタ

イプで操作部と作動表示部とがそれぞれ関連をもって配

置されている．

　操作は安全性と確実性を考慮して単独操作方式とL，

同時に2種類の機器を作動させることがでぎないように

なっている，また運転室操作盤とランチャ管制盤とは鍵

付スイッチ，切換スイッチによって，いずれか一方を選

択するようになっている・

　ランチャの旋回角および傭仰角は運転室操作盤，ラン

チャ管制盤に設けられh2速度シンクロ装置（発信機は

それぞれの軸に取り付1＋てある）ecよって±0．05°以内

の誤差で表示きれる．

　ラン．チャの電源はケーブルを介して供給されるAC

220V，3φ，60　c！sを動力系に，自蔵変圧器によるAC

100V，1φ，60c／sを制御系に使用する．またシンクロ

装置用のものはランチャ管制盤から通信指令用ケーブル

を通じて供給する．

　｛14）付属設備　ラムダランチャは大型であり，しか
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もロケソトに搭載されている機器のケープ1レ類も多くな

るので，今までのように実験の都度ランチャ上の配線を

行なうことは附難であり誤配線の原因となる．そこでブ．

一ムの左側画｛後方より見て）には搭載機器用のケーブ

ル，右側面に1点火系用ケーブルを配線L旋回フレーム

の下部まで延長Lてある．この配線は防焔のためパイプ

中を通っているが，両端および所要の場所に端子箱を設

け，ここで結線を行なうようになっている．

　また搭載機器への配線は発射直前に不必要となるの

で，ブームにはロケットに接続している着脱コネクタが

遠隔操作によって離脱すると発進の邪魔にならぬようフ

ームの上側へはね上げる装置が取り付けてある．

第7図　備仰角用シンクロ発信機と搭載機器ケー

　　　ブル用配管，端子箱

　　　　　　　　4．　運用について

　発射実験の際のランチャ運用方法で今までと大きな違

いがあるのは遠隔操作ができることである、これはロケ

ット，ランチャ共大型化したので危険防止上からも必要

なことである．このためランチャには遠隔制御用のケー

ブル，シンクロ装置用ケーブル，搭載機器用ケーブルお

よびこれに付随して動作表示用，指令応答用，専用電話

用の各ケーブルを接続するようになっている．鹿児島の

実験場は各センタ間に通信，指令，搭載機器屠ケーブル

が布設されており，発射点にもロケットセンタのランチ

ャ管制室を経由して屋外中継端子箱まで配線されている

ランチャが発射点に到着したら上記の各ケープ．ルを互い

に接続することにより，ランチャ管制盤ではランチャの

遠隔操作を行ない，その動作状況および水平角．上下角

を知ることができ，コントロールセンタ，テレメータセ

ンタでは搭載機器の制御を行ないランチ＋の水平角，上

下角を知ることができる、ただしランチャ管制盤で行な

い得る操作は電源接断を含む油圧装置の制御，上下角の

設定，ロケット保持装置の開閉で，走行および旋回，ロ

ケットストッパの開閉の操作はできない．運転室の操作

盤，ランチャ管制盤にはこの外指令応答用の信号回線，

専用電話回線があってコントロールセンタと緊密な連絡

をとるようになっている．　　　（75ページへつづく）

33



第16巻第11号 393

線との相対関係，あるいは地球の水平線と測定方向との

関係についてまず調べるつもりである．

　ガイガーカウンタがほぼ一次宇宙線の高度分布に近い

ものを示すと考えれば，これは100～1，000kmで，そ

れほど激しく動いていないから，一次宇宙線がロケット

機体で作るγ線によって200km以上でみられるよう

な大きな変動を示すとは考えにくい．

3．将来の問醐

　L－3－1の暫定データを調べた現段階では，

　（1）太陽活動極小期より極大期まで測定をつづける

　　　ことにより，太陽活動との関係を調べること．

　（2）　より低エネルギγ線まで測定領域を拡げる．

　（3）直接低エネルギ電子を測定する．

の3項目が，将来の課題として上げられる，
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第3図　プロトン磁力計地上計測部系統図

行しでプリントする方式を用いた．今回は初めての実験

なので磁力計の動作を確認するために，才差信号のほか

に，才差信号を検波した包絡信号，リレーを駆動させる

発振器の信号も同時に送信した．

　最後に3月の実験では事故のため発射後7秒間のみ信

号を送ってきたので，包絡信号と発振器の信号は受信で

きたが才差信号は得られなかった．しかし，これはブー

スタ切離し前であり当然予想されたことであって，磁力

計の異常とは考えられない．

　このように測定値は何ら得られなかったが，今後の実

験への参考資料はいくつか得られた．ここにこの実験に

ご協力して下さった多くの方々に感謝の意を表します．

　　　　　　　　　　　　　　（1964年8．月27日受理）

（33ページよりつづく）

　　　　　　　　　5．　む　す　び

　このランチャは最初に記したとおり昭和36年より計

画を始め，昭和38年3月に完成した．このように設計

の大半はロケットのブースタが完成に近く地上試験が行

なわれようとする時期で，観測ロケットとしての形状も

確定的ではなかった．このためかなりの事柄を想定して

これに対応するランチャを設計することが必要で，そこ

に苦心の一つがありロケット本体の設計が進むにつれて

不備な点，改造すべき点が若干あらわれた．

　初期設計の段階にあたっては三菱長崎造船所の平岡次

長，慶本技師にお骨折をいただき，最終案の設計製作に

は浦賀重工業KKの狩野取締役，橋本・栗波両部長，安

田副部長に負うところが多い．また小山係長外現場組立

を担当した諸君，運用にあたる生研のランチャ班の諸君

感に謝の意を表する．　　　　（1964年9月11目受理）

　　　　災害は忘れずともやってくる

　台風銀座といわれた鹿児島県にロケット発射場を

造った．台風は覚悟の上である．待ちに待った？

台風は来た・昭和39年9月24日，鹿児島宇宙空間
観測所を強襲した20号台風は，観測所の仮設小屋5

棟を一なめにしてしまった．このときの瞬間風速は

80m／sに達したと推定されている．しかし10～11
月実験が予定通り続けられたのは固定施設の土木・

建築工事がしっかりしていたためである．

　過去60年間に九州を襲った著名な台風を気象災害

年表から拾うと36ある．これは年平均0．6で台風の

年平均発生数28に対して約2％に当たる．　（J．S）
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