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近年、宇宙産業では超小型衛星の需要が高まっている。しかしながら、超小型衛星に

は従来の推進機を搭載することができない。そこで現在注目を集めているのが真空アー

ク推進機である。本研究の大目標として、この真空アーク推進機の開発及び性能測定、

性能向上を目指す。 

先行研究では、開発した真空アーク推進機の性能評価として放電頻度の測定が行われ

てきたが、推力については触れられていない。その理由として、現在推力測定は手動で

行われており、手間がかかるためであると考えられる。したがって、本研究では、Python

や OpenCV を用いて、真空アーク推進機の推力測定の自動化及び効率向上を目指すこと

を目的とした。 

結果として、真空アーク推進機の推力測定の自動化に成功した。また、今後の課題と

して、精度の向上やターゲットの検出方法の効率化などが挙げられる。 
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In recent years, nanosatellites have become mainstream in the space industry. However, 

nanosatellites cannot be equipped with conventional propulsion systems. Therefore, Vacuum Arc 

Thruster (VAT) is currently attracting attention. The major goal of this research is to develop, 

measure and improve the performance of VAT. 

In previous research, discharge frequency was measured to evaluate the performance of VAT but 

thrust was less frequently evaluated. Thrust measurement is currently done manually, presumably 

because it is labor intensive. Therefore, this research aims to automate and improve the efficiency 

of VAT thrust measurement using Python and OpenCV. 

As a result, the thrust measurement of the VAT was successfully automated. Future issues include 

improving accuracy and target detection methods. 
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