自転ベクトル回転方向
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管制局によると、衛星座標系での自転ベクトルの方向は、X,Y,Z軸に沿って搭載されている角速度センサーの観測値より、極座標表示で　φ=37°，Θ=(-)81°とのことです。これより、自転ベクトルとカメラとなす角は53°と計算されます。自転ベクトルのXZ面成分を調べるとX軸から14°となります。
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アンテナ


①管制受信


②ミッション送信


③管制送信


④ミッション受信
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カメラ視野角


　H:63°


　V:49°


自転軸とカメラのなす角：53°
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ベクトル方向訂正


2/19，4/9分につき、極座標表示値φ=37°，θ=81°を用いて自転軸とCAM中心の角を53°として扱いましたが、ｘｙｚ成分から再計算すると127°となり、ベクトルが逆向きになります。撮影画像に合わせるには「左ねじ」となります。


5/12との矛盾は解消されます。


（θは負にはなりません。回転が逆になります。などのやりとりがありました。この時点で気付くべきでした。）








