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１．はじめに 

本学航空宇宙機システム研究センターでは大気中を高速・高高度で飛行するための基盤技術の

研究が行われており，そのテストベットとして小型無人超音速機（以下オオワシ 2 号機）の開発

が進められている．基盤技術の一つである誘導制御技術は，離陸から着陸まで機体を安定的に自

律飛行させるための重要技術である．本技術をフルサイズの実験機に適用する前に，先行して小

型無人超音速機の 3 分の 1 スケール機を用いて実証することはリスク低減の観点から非常に有用

である．すなわち，オオワシ 2 号機で要求されている誘導制御技術は，3 分の１スケールのオオ

ワシ 2 号機において超音速飛行の部分を除いて実証可能である．本報告では，その目的のため製

作した 3 分の１スケールのオオワシ 2 号機について，前段階として，離陸フェーズの一部である

滑走試験を 2018年 3月 16 日に手動操縦で実施した結果を述べる． 

 

２．実証試験 

２－１．機体 

機体は，図 1 に使用する 3 分の 1 オオワシ 2 号機を示す．滑走段階においては，自重を支える

とともに，ステアリング操作性をよくして，必要な速度を達成することが重要である．主脚は，

図 2 に示すように板形式，前脚は直径 4 mm のピアノ線をコイル状にして衝撃を吸収する方式を

採用した． 

 

図 1 使用機体 

 

 
図 2 主脚 

 

図 3 前脚 
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２－２．実験機器の構成 

図 1 に示した機体をまずは手動飛行させるためには，滑走時の走行及び飛行のための推力なら

びに姿勢角等を変化させる舵面駆動用サーボモーター，さらには各種電源が必要である．さらに，

滑走飛行状態を測定するために，計測装置を搭載する．市販の無線通信モジュールを使用した無

線通信装置により，慣性航法装置で取得した位置，速度，姿勢角情報を地上設置のノート PC へ

送信する（図 4）．計測装置，推力及び舵面駆動装置は，表 1のようになっており，総重量 4.5 kg

である． 

実験は北海道白老郡白老町にある白老滑空場全長 800 m・幅 30 mの滑走路にて実施する．手動

操縦にてフルスロットルで滑走させ，速度を記録する． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 4 実験機器の構成 

表 1 各種搭載機器 

計測装置  重量 [g] 

慣性航法装置 150 

慣性航法装置用バッテリ 110 

無線通信モジュール 40 

無線通信モジュール用バッテリ 70 

小計 370 

   

推進及び舵面駆動装置   

EDF 530 

モーターコントローラー 140 

推進用バッテリ 730 

受信機／バッテリ 140 

サーボ 100 

小計 1640 

   

機体構造  2510 

総合計 4520 
 

 

 

２－３．目標性能 

ステアリング操作性の確認を行い，本機体が理論上の離陸可能速度 20[𝑚 𝑠⁄ ] を達成可能かど

うか検証する． 
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２－４．結果 

2 回の滑走によりデータを取得，最大到達速度は，1 回目 17.4[m/s]，2 回目 18.4[m/s]となった．

目標である 20[m/s]には，不足していること，また，ステアリング操作性に関しては，低速時にや

や難があることが判明した．図 5 に１本目の対地速度，滑走路中心線方向速度，滑走路中心線に

対して横方向の速度，図 6 に滑走軌跡を示す．図 7 に 2 本目の対地速度，滑走路中心線方向，滑

走路中心線に対して横方向の速度，図 8に滑走軌跡を示す． 

 

 

図 6 速度タイムヒストリ（1本目） 

 

図 6 滑走軌跡（1本目） 
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図 7 速度タイムヒストリ（2本目） 

 

図 8 滑走軌跡（2本目） 

 

 

３．まとめ 

 本年度は誘導制御技術の飛行実証試験の前段階として，手動操縦で滑走試験を実施した．結果，

目標速度である 20[m/s]に到達することはできなかった．本滑走試験の目的の一つであるステアリ

ング操作性の確認においては，低速時にやや難があることを確認した．このステアリング操作性

を改善することが，目標速度到達に繋がると考えている．今後は，ステアリング操作性を改善し，

再度滑走試験を実施する．その後，各種飛行モード毎に飛行実証を実施する． 
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