
高精度誘導技術の開発

 軌道決定・TCM 精度を検証し,
大気突入点における分散を
推定

 これをインプットとしてパラ
シュート開傘点の空力誘導
分散を評価し, ミッション要求
を満足することを確認
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火星探査（MELOS）のミッションスコープ

 大気を有する重力天体への探査に必要な, 深宇宙通信, 軌道決定と
誘導, 大気突入, 空力誘導, 緩降下, 着陸, および表層移動探査技術
を開発し, これを 2020 年代初頭までに火星で実証する

 現在も生命が存在する可能性が最も高い場所において, 独自の高
感度の生命探査機器を用いて, 現存もしくは過去に存在した生命の
痕跡を探索する

ミッション要求と制約条件

 着陸システムを目標とする着地点へ誘導し, 軟着陸できること

 地表の複数点において生命探査を実施すること

 これを実現するために, 地上探査システムは移動可能なこと. 移動
可能範囲と着陸システムの着地点分散は同等とする

 ミッションの実行性を向上させるため, 小型化, 軽量化, 省電力化, 低
コスト化を行うこと. 打ち上げロケットは H-IIA 202 とするが, イプシロ
ンロケット（増強型）利用も検討する

ミッションシナリオ

システム構成（小型化設計）

 システム：重量（WET）498 kg, φ2130 x H1200 mm
 ローバ：重量78 kg, L1200 x W1000 x H500 mm

大気突入技術の開発

 超軽量エアロシェル BBM の
開発と QT 試験を実施

 火星大気突入環境に適応し
た熱空力設計ツールを開発
し, 試験環境を整備

 上記を用いた PFM 基本設計

超音速パラシュートの開発

 風洞試験による基礎データ
取得・実験室モデルの性能
検証（FY25-26）

 気球実験（FY26-27）
 観測ロケット実験（FY27-28）

着陸システムの開発

 STEPS, SLIM WG と連携した
逆噴射着陸技術の開発

 500N 2 液式 OME をベースに
した高推力エンジンの開発

 最適設計手法の開発

ローバの開発

 自律航法誘導技術の開発

 伊豆大島におけるフィー
ルド試験による技術熟成

 火星環境を考慮した熱設
計, 電源系の開発
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