
위성
영속도가 방지되는 배치구조 및 회전방향을 가지는 반작용휠을 가지는 인공위성
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1  기술개요 
 

본 발명은 영속도가 방지되는 배치구조 및 회전방향을 가지는 반작용휠을 가지는 인공위성에 관함
기존 문제점 기술의 차별성 및 경쟁력 

¢ 추력기를 이용하여, 반작용휠에 쌓이는 모멘텀을 덤프시
키는 모멘텀 관리에는 반작용휠의 모멘텀 용량과 반작용
휠의 개수 및 배치방향이 고려되어야하나, 용량이 커질
수록 무게와 가격을 높이는 문제가 있음

¢ 반작용휠을 사용하여 영속도를 방지하는 배치구조가 필
요함

¢모든 반작용휠에서 영속도가 방지되면서도 3
차원의 모든 방향으로 모멘텀을 만들 수 있음

¢모든 반작용휠 각각이 어느 한 방향만으로 회
전하면서도 3차원의 모든 방향으로 원활하게 
위성 자세제어를 수행할 수 있음

¢일부 휠이 고장나더라도 영속도를 방지하면서 
정상적인 위성 자세제어 수행이 가능함

2  기술세부내용 
 

¢ 반작용휠을 가지는 인공위성
-5개 이상의 반작용휠을 포함하는 인공위성
-모든 반작용휠 회전축 중 선택되는 임의의 3개의 회전축이 항

상 3차원 공간의 선형생성이 가능하도록, 모든 반작용휠 회전
축이 서로 평행하지 않음

-모든 반작용휠 회전축 중 선택되는 임의의 3개의 회전축이 항
상 동일평면에 존재하지 않도록 배치됨

-반작용휠 회전축의 방향벡터들로 이루어지는 행렬을 방향행
렬이라 할 때, 각각의 반작용휠 회전방향이, 방향행렬의 영공
간(null space)에 존재하는 벡터 즉 방향행렬의 영벡터(null 
vector)들 중 선택되는 적어도 하나의 벡터 또는 방향행렬의 
영벡터들의 선형 합성벡터의 부호와 동일하게 결정

3  관련특허 
 

구분 출원번호 권리현황 발명의 명칭 
대표 10-2019-0171763 등록 영속도가 방지되는 배치구조 및 회전방향을 가지는 반작용휠을 가지는 인공위성
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