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近年軌道上における CubeSat の姿勢を把握することの重要度が高まっている．現状

1U のような小型の CubeSat では地磁気センサが姿勢決定用の主センサとして利用され

ているが，センサ較正や衛星磁化の問題からデータの取り扱いが難しいという課題があ

る．そこで本研究では，太陽電池パネルを流れる電流データのみを使用した姿勢決定手

法の提案，開発，検証を行った． 疑似データを用いて姿勢決定が可能であることを確

認し，過去に打ち上げられた衛星が収集した電流推移データを用いて姿勢決定を試みた．

本手法は追加のセンサを必要としない姿勢決定手法であり，この確立によって CubeSat

ミッションの多様化・高度化に貢献できることが考えられる． 
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In recent years, the determination of CubeSat attitudes in orbit has become 

increasingly critical. Currently, magnetometers are the primary sensors used 

for attitude determination in small CubeSats, such as 1U models. However, 

challenges arise from sensor calibration and satellite magnetization issues, 

complicating data handling. This study proposes, develops, and validates an 

attitude determination method that solely relies on the current flow data from 

solar panels. The feasibility of attitude determination using synthetic data 

was confirmed, and the method was further applied to current transition data 

collected by a previously launched satellite. This approach does not require 

additional sensors for attitude determination, suggesting that its 

establishment could contribute to the diversification and advancement of 

CubeSat missions. 
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