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近年、コンステレーション衛星の需要増加を背景に、CubeSat と呼ばれる超小型衛星の

開発打ち上げが増加している。CubeSat は開発段階で、宇宙を模擬した様々な環境での試

験が必要であり、そのうちの一つにロケット環境下を模擬した振動試験が行われる。しか

し、現在の振動試験では「長時間化」と「再現性の低さ」の課題があり、大量生産が現実

的ではない。そこで、本研究では、準備時間の短縮と再現性の向上を目指し、ロードセル

と加速度センサを組み込んだ新たな POD の開発と、準備・試験時間の短縮とコスト削減

を目指し、インパルスハンマーを用いた超小型衛星の固有振動数測定の検討を行った。 
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In recent years, the development and launch of nano-satellites called CubeSat has been increasing 

due to the growing demand for constellation satellites. 

 CubeSat needs to be tested in various environments simulating space at the development stage, and 

one of them is a vibration test simulating a rocket environment. However, the current vibration test 

has problems of "long time" and "low reproducibility," and mass production is not realistic. 

Therefore, in this study, we developed a new POD equipped with load cells and accelerometers to 

reduce preparation time and improve reproducibility and examined the measurement of natural 

frequencies of nano-satellites using an impulse hammer to reduce preparation and testing time and 

cost. 
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