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Abstract
  To develop the rear intake-exhaust heat recycling type engine wing EW-2,  the form system and the form
process research method are applied to unmanned vehicle with the first design of engine wing EW-2. During
its flight both form process flexibility and high flutter velocity are necessary. Flutter analysis by mathematical
model about the typical section is researched by flutter stability determinant to clarify the relation between the
joint distribution of the jointed lattice structure  and accuracy of airload coefficients.

1.序
　エンジン翼の形態過程自由度とフラッタ抑制を開拓法では形態系および形態過程では形態系および形態過程形態系および形態過程および形態過程形態過程
探索法では形態系および形態過程を設定への課題し, エンジン翼の形態過程自由度とフラッタ抑制を初期設計を形態過を形態過
程探索法では形態系および形態過程とフラッタ抑制を共に無人機に適用するに無人機に適用する無人機に無人機に適用する適用するする関節格子機構の諸元設定への課題. 無人機の形態過程自由度とフラッタ抑制を飛行
に無人機に適用する際してはしては形態系および形態過程, 加速度とフラッタ抑制をベクトルの任意性を高めるための形態過程自由度とフラッタ抑制を任意性を高めるためを高めるためめる関節格子機構の諸元設定への課題ため
エンジン翼の形態過程自由度とフラッタ抑制を形態過程の形態過程自由度とフラッタ抑制を自由度とフラッタ抑制をとフラッタ抑制をフラッタ抑制を限界速
度とフラッタ抑制をを共に無人機に適用するに無人機に適用する高めるためめる関節格子機構の諸元設定への課題ことフラッタ抑制をが求められる求められるめられる関節格子機構の諸元設定への課題. 特にに無人機に適用する V/STOL や
ホバリング時の形態過程の自由度と高速飛行の両時の形態過程の自由度と高速飛行の両の形態過程自由度とフラッタ抑制を形態過程の形態過程自由度とフラッタ抑制を自由度とフラッタ抑制をとフラッタ抑制を高めるため速飛行の形態過程自由度とフラッタ抑制を両
立させる関節格子機構の諸元設定への課題特に性を高めるための形態過程自由度とフラッタ抑制を実現は重大な関心事であるは形態系および形態過程重大な関心事であるな関心事である関心事であるである関節格子機構の諸元設定への課題. エンジン翼
の形態過程自由度とフラッタ抑制を特にに無人機に適用する翼体系および形態過程の形態過程自由度とフラッタ抑制を諸元設定への課題は形態系および形態過程エンジン翼の形態過程自由度とフラッタ抑制を形態過
程の形態過程自由度とフラッタ抑制を自由度とフラッタ抑制をとフラッタ抑制をフラッタ抑制を限界速度とフラッタ抑制をを決定への課題付けるける関節格子機構の諸元設定への課題. 
　エンジン翼の形態過程自由度とフラッタ抑制を代表断面に関する数学的模型によに無人機に適用する関する関節格子機構の諸元設定への課題数学的模型によに無人機に適用するよ
る関節格子機構の諸元設定への課題フラッタ抑制を解析を考えを考ええ, フラッタ抑制を安定への課題性を高めるため行列式によりに無人機に適用するより
翼体系および形態過程の形態過程自由度とフラッタ抑制を骨格を成す関節格子機構の関節分布とす関節格子機構の諸元設定への課題の形態過程自由度とフラッタ抑制を関節分布ととフラッタ抑制を
空力係数に無人機に適用する対する要求精度の関係についての情する関節格子機構の諸元設定への課題要求められる精度とフラッタ抑制をの形態過程自由度とフラッタ抑制を関係に無人機に適用するついての形態過程自由度とフラッタ抑制を情
報を得ることを試みるを得ることを試みるる関節格子機構の諸元設定への課題ことフラッタ抑制をを試みるみる関節格子機構の諸元設定への課題.

2.エンジン翼 EW-2 の形態過程自由度とフラッタ抑制を構の諸元設定への課題成す関節格子機構の関節分布と
　後方吸気ー排熱回生機能を有するエンジン翼を有するエンジン翼する関節格子機構の諸元設定への課題エンジン翼
EW-2 の形態過程自由度とフラッタ抑制を平面に関する数学的模型によ概略透視図を第を第 1 図を第に無人機に適用する示すす. 胴体に無人機に適用する
ティルの任意性を高めるためト可能を有するエンジン翼に無人機に適用する取付けるけられた保持体に無人機に適用するエンジンが求められる
保持され, エンジン直後に無人機に適用するは形態系および形態過程 2 次元ノズルの任意性を高めるため, エンジ
ン後部両側には排気ノズルに無人機に適用するは形態系および形態過程排気ノズルの任意性を高めるため,  吸気ダクトが求められる装着されされ
る関節格子機構の諸元設定への課題. 保持体を内翼が求められる覆うと共にエンジン外側に外翼うとフラッタ抑制を共に無人機に適用するに無人機に適用するエンジン外側には排気ノズルに無人機に適用する外翼
が求められる形成す関節格子機構の関節分布とされる関節格子機構の諸元設定への課題. 更に内翼後部に無人機に適用する内翼後部,　外翼後部の形態過程自由度とフラッタ抑制を夫々上
下にはオーグメントフラップが配されるに無人機に適用するは形態系および形態過程オーグ時の形態過程の自由度と高速飛行の両メントフラップが配されるが求められる配されるされる関節格子機構の諸元設定への課題.
　

第 1 図を第　EW-2 の形態過程自由度とフラッタ抑制を平面に関する数学的模型によ概略透視図を第とフラッタ抑制を代表断面に関する数学的模型によ位置

内翼は形態系および形態過程, 第 2 図を第に無人機に適用する示すす通りの関節格子機構を可撓りの形態過程自由度とフラッタ抑制を関節格子機構の諸元設定への課題を可撓
スキンが求められる覆うと共にエンジン外側に外翼う. 関節格子機構の諸元設定への課題は形態系および形態過程コード方向の複数の方向の複数のの形態過程自由度とフラッタ抑制を複数の形態過程自由度とフラッタ抑制を
縦断面に関する数学的模型によ機構の諸元設定への課題をスパン方向の複数のの形態過程自由度とフラッタ抑制を複数の形態過程自由度とフラッタ抑制を横断面に関する数学的模型によ機構の諸元設定への課題が求められる
格子状に連結しているに無人機に適用する連結しているしている関節格子機構の諸元設定への課題. そして横断面に関する数学的模型によ機構の諸元設定への課題の形態過程自由度とフラッタ抑制を翼根
側には排気ノズルに無人機に適用するある関節格子機構の諸元設定への課題翼厚方向の複数のの形態過程自由度とフラッタ抑制を翼根部材が保持体の翼根側が求められる保持体の形態過程自由度とフラッタ抑制を翼根側には排気ノズル
端部とフラッタ抑制を結している合しし, 横断面に関する数学的模型によ機構の諸元設定への課題の形態過程自由度とフラッタ抑制を翼端側には排気ノズルに無人機に適用するある関節格子機構の諸元設定への課題翼厚方
向の複数のの形態過程自由度とフラッタ抑制を翼端部材が保持体の翼根側が求められる保持体の形態過程自由度とフラッタ抑制をエンジン側には排気ノズル端部とフラッタ抑制を結している合し
する関節格子機構の諸元設定への課題ことフラッタ抑制をに無人機に適用するより, 内翼が求められる保持体とフラッタ抑制を結している合ししている関節格子機構の諸元設定への課題.
　オーグ時の形態過程の自由度と高速飛行の両メントフラップが配されるは形態系および形態過程, 第 3 図を第に無人機に適用する示すす通りの関節格子機構を可撓りの形態過程自由度とフラッタ抑制を関節
格子機構の諸元設定への課題を可撓スキンが求められる覆うと共にエンジン外側に外翼う. 関節格子機構の諸元設定への課題は形態系および形態過程内
翼とフラッタ抑制を同様でありであり, 横断面に関する数学的模型によ機構の諸元設定への課題の形態過程自由度とフラッタ抑制を翼根側には排気ノズルに無人機に適用するある関節格子機構の諸元設定への課題翼根
部材が保持体の翼根側が求められる翼根側には排気ノズルの形態過程自由度とフラッタ抑制を回転支持機構の諸元設定への課題とフラッタ抑制を結している合しし, 横断面に関する数学的模型によ機
構の諸元設定への課題の形態過程自由度とフラッタ抑制を翼端側には排気ノズルに無人機に適用するある関節格子機構の諸元設定への課題翼端部材が保持体の翼根側が求められる翼端側には排気ノズルの形態過程自由度とフラッタ抑制を回転支持
機構の諸元設定への課題とフラッタ抑制を結している合ししている関節格子機構の諸元設定への課題.



第２図を第　内翼の形態過程自由度とフラッタ抑制を関節格子機構の諸元設定への課題

第３図を第　オーグ時の形態過程の自由度と高速飛行の両メントフラップが配されるの形態過程自由度とフラッタ抑制を関節格子機構の諸元設定への課題

3. 関節格子機構の諸元設定への課題の形態過程自由度とフラッタ抑制を空力弾性を高めるため対する要求精度の関係についての情応特に性を高めるため
　関節格子機構の諸元設定への課題は形態系および形態過程基準形態からの形態過程自由度とフラッタ抑制を変形をもたらす応力
を検知すると各関節に変形を阻止するカウンタートルクする関節格子機構の諸元設定への課題とフラッタ抑制を各関節に無人機に適用する変形を阻止するカウンタートルクする関節格子機構の諸元設定への課題カウンタ抑制をートルの任意性を高めるためク
を発生させる関節格子機構の諸元設定への課題.
　特にに無人機に適用する内翼では形態系および形態過程, 内翼に無人機に適用する生じる関節格子機構の諸元設定への課題空気力とフラッタ抑制を保持体の形態過程自由度とフラッタ抑制を曲げげ, 
捩り変形に伴う応力により曲げり変形に無人機に適用する伴う応力により曲げう応力に無人機に適用するより曲げげ, 捩り変形に伴う応力により曲げり変形が求められる生じ可撓ス
キンの形態過程自由度とフラッタ抑制を応力が求められる発生する関節格子機構の諸元設定への課題が求められる, 横断面に関する数学的模型によ機構の諸元設定への課題の形態過程自由度とフラッタ抑制を関節の形態過程自由度とフラッタ抑制をカウン
タ抑制をートルの任意性を高めるためクに無人機に適用するより内翼の形態過程自由度とフラッタ抑制を変形に無人機に適用する対する要求精度の関係についての情する関節格子機構の諸元設定への課題制を動力とフラッタ抑制を共に無人機に適用するに無人機に適用する, 翼
端部材が保持体の翼根側を介して保持体の変形に対する制動力が発生して保持体の形態過程自由度とフラッタ抑制を変形に無人機に適用する対する要求精度の関係についての情する関節格子機構の諸元設定への課題制を動力が求められる発生
する関節格子機構の諸元設定への課題.第 4 図を第参照.　

             第 4 図を第　内翼横断面に関する数学的模型によ機構の諸元設定への課題の形態過程自由度とフラッタ抑制を作動

4.　フラッタ抑制を解析を考えに無人機に適用する用するいる関節格子機構の諸元設定への課題力学設定への課題とフラッタ抑制を数学的模型によ
　エンジン翼 EW-2 は形態系および形態過程, 低空低速では形態系および形態過程オーグ時の形態過程の自由度と高速飛行の両メント　　　
フラップが配されるを開きエンジン排気を翼後縁部の排気ノズルにエンジン排気を翼後縁部の形態過程自由度とフラッタ抑制を排気ノズルの任意性を高めるために無人機に適用する
導いて飛行するいて飛行する関節格子機構の諸元設定への課題. 一方高めるため速では形態系および形態過程エンジン排気をエンジン
直後の形態過程自由度とフラッタ抑制を 2 次元ノズルの任意性を高めるためから排出しし, オーグ時の形態過程の自由度と高速飛行の両メントフラップが配されるを
閉じた位置を基準に操縦翼面として使用して飛行するじた位置を基準に無人機に適用する操縦翼面に関する数学的模型によとフラッタ抑制をして使用するして飛行する関節格子機構の諸元設定への課題.
 　従ってって EW-2 の形態過程自由度とフラッタ抑制をフラッタ抑制をを考ええる関節格子機構の諸元設定への課題ため第 1 図を第に無人機に適用する示すす位
置に無人機に適用する代表断面に関する数学的模型によを取り力学設定への課題を行い数学的模型によを第
5,6 図を第に無人機に適用する示すす通りの関節格子機構を可撓り設定への課題する関節格子機構の諸元設定への課題.

第 5 図を第　フラッタ抑制を解析を考えに無人機に適用する用するいる関節格子機構の諸元設定への課題代表断面に関する数学的模型によ位置の形態過程自由度とフラッタ抑制を単位
　　　　　スパンに無人機に適用するついての形態過程自由度とフラッタ抑制を数学的模型によ

　　第 6図を第　制を動力の形態過程自由度とフラッタ抑制を作用する点の角度座標の形態過程自由度とフラッタ抑制を角度とフラッタ抑制を座標, パラメータ抑制を

　 代表断面に関する数学的模型によ位置に無人機に適用するおける関節格子機構の諸元設定への課題単位スパン翼は形態系および形態過程, 保持体に無人機に適用する対する要求精度の関係についての情
し横断面に関する数学的模型によ機構の諸元設定への課題の形態過程自由度とフラッタ抑制を翼端部材が保持体の翼根側に無人機に適用するより内翼が求められる相対する要求精度の関係についての情的に無人機に適用する固定への課題さ
れ, 内翼の形態過程自由度とフラッタ抑制を後端に無人機に適用する上下にはオーグメントフラップが配されるの形態過程自由度とフラッタ抑制をオーグ時の形態過程の自由度と高速飛行の両メントフラップが配されるが求められる相対する要求精度の関係についての情的
に無人機に適用する固定への課題される関節格子機構の諸元設定への課題. 保持体は形態系および形態過程曲げげおよび形態過程捩り変形に伴う応力により曲げりの形態過程自由度とフラッタ抑制をバネ定数を有定への課題数を有するエンジン翼
し, 上下にはオーグメントフラップが配されるの形態過程自由度とフラッタ抑制をオーグ時の形態過程の自由度と高速飛行の両メントフラップが配されるは形態系および形態過程捩り変形に伴う応力により曲げりの形態過程自由度とフラッタ抑制をバネ定数を有定への課題数を有するエンジン翼す
る関節格子機構の諸元設定への課題. そして保持体に無人機に適用するは形態系および形態過程翼端部材が保持体の翼根側を介して保持体の変形に対する制動力が発生して横断面に関する数学的模型によ機構の諸元設定への課題の形態過程自由度とフラッタ抑制を
関節の形態過程自由度とフラッタ抑制をカウンタ抑制をートルの任意性を高めるためクに無人機に適用するよる関節格子機構の諸元設定への課題制を動力が求められる作用するする関節格子機構の諸元設定への課題.

5. 空力弾性を高めるため運動の形態過程自由度とフラッタ抑制を表現は重大な関心事である
　関節格子機構の諸元設定への課題は形態系および形態過程自動的な関心事である関節操作に無人機に適用するより関節に無人機に適用するカウ
ンタ抑制をートルの任意性を高めるためクを発生させてエンジン翼の形態過程自由度とフラッタ抑制を弾性を高めるため変形を抑え
る関節格子機構の諸元設定への課題ことフラッタ抑制をを想定への課題している関節格子機構の諸元設定への課題が求められる, カウンタ抑制をートルの任意性を高めるためクに無人機に適用するよる関節格子機構の諸元設定への課題制を動力
の形態過程自由度とフラッタ抑制を限界を超える力がエンジン翼に作用すると関節の逆える関節格子機構の諸元設定への課題力が求められるエンジン翼に無人機に適用する作用するする関節格子機構の諸元設定への課題とフラッタ抑制を関節の形態過程自由度とフラッタ抑制を逆
回転や横部材が保持体の翼根側の形態過程自由度とフラッタ抑制を弾性を高めるため変形を伴う応力により曲げってエンジン翼が求められる弾性を高めるため変
形しフラッタ抑制をの形態過程自由度とフラッタ抑制を危険性を高めるためが求められる生じる関節格子機構の諸元設定への課題.第 7 図を第参照.
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         第 7 図を第　　内翼に無人機に適用するおける関節格子機構の諸元設定への課題曲げげ変形の形態過程自由度とフラッタ抑制を状に連結している態

　フラッタ抑制を臨界状に連結している態に無人機に適用するついての形態過程自由度とフラッタ抑制をラグ時の形態過程の自由度と高速飛行の両ランジュの運動方程の形態過程自由度とフラッタ抑制を運動方程
式によりを具体化するためする関節格子機構の諸元設定への課題ため, エンジン翼の形態過程自由度とフラッタ抑制を代表断面に関する数学的模型によ位置の形態過程自由度とフラッタ抑制を単
位スパンに無人機に適用するついて周期的運動の形態過程自由度とフラッタ抑制を表現は重大な関心事であるを考ええる関節格子機構の諸元設定への課題.
  曲げげ変位 h に無人機に適用するついて, 正弦関数 h’(θ)に無人機に適用する対する要求精度の関係についての情し, 横断面に関する数学的模型によ機
構の諸元設定への課題に無人機に適用するよる関節格子機構の諸元設定への課題制を動力が求められるもたらす中立させる関節格子機構の諸元設定への課題位置付ける近での減速効果での形態過程自由度とフラッタ抑制を減速効果
を与える制動係数える関節格子機構の諸元設定への課題制を動係数 h(θ)を乗じじ

　　h=h・h’

      =h・h0・sin (θ)　　　　　　　　　　　　　　　(1-0)

　θ = ω t      ω : 角振動数

とフラッタ抑制をする関節格子機構の諸元設定への課題ことフラッタ抑制をが求められる考ええられる関節格子機構の諸元設定への課題.

第 7 図を第　曲げげ変位 h の形態過程自由度とフラッタ抑制を挙動設定への課題

内翼の形態過程自由度とフラッタ抑制を回転変位 α, 上下にはオーグメントフラップが配されるオーグ時の形態過程の自由度と高速飛行の両メントフラップが配されるの形態過程自由度とフラッタ抑制を回転変
位 β に無人機に適用するも同様でありに無人機に適用する各制を動係数 α (θ), β (θ)を用するいて
h , α , β を次の形態過程自由度とフラッタ抑制を通りの関節格子機構を可撓り表す.
 
　h = h*・h (θ)・eiθ                                                                               (1-1)             

  α = α*・α (θ)・eiθ                                                                                (1-2)
  β = β＊・β (θ)・eiθ                                                                               (1-3)
  

6.一般化するため力
　構の諸元設定への課題造減衰力を各変位に無人機に適用する関して構の諸元設定への課題造減衰係数 gh ,  gα ,  
gβ ,  質量m, 慣性を高めるため能を有するエンジン翼率 Iα ,  Iβ ,　固有するエンジン翼振動数 ωh , ωα , ωβ  
を用するいて次の形態過程自由度とフラッタ抑制を通りの関節格子機構を可撓り表す.
 
  QDh   =－ i gh m ω2

h  h                                      (2-1)
  QDα   =－ i gα Iα ω2

α  α                                      (2-2)
　QDβ  =－ i gβ Iβ ω2

β  β                                                                         (2-3)
 

　空気力を各変位に無人機に適用する関して次の形態過程自由度とフラッタ抑制を通りの関節格子機構を可撓り表す.

　QAh =  －Lea eiθ                                                                                      (3-1)
　QAα =  Mea eiθ                                                                                           (3-2)
  QAβ =   T,hinge eiθ                                                                                       (3-3)
 
　　横断面に関する数学的模型によ機構の諸元設定への課題に無人機に適用するよる関節格子機構の諸元設定への課題制を動力を各変位に無人機に適用する関して次の形態過程自由度とフラッタ抑制を通りの関節格子機構を可撓り
表す.
　QSh =  FS,ea eiθ                                                                                          (4-1)

  QSα  =  MS,ea eiθ                                                                                       (4-2)
  QSβ =  TS, hinge eiθ                                                                                    (4-3)
 
7.ラグ時の形態過程の自由度と高速飛行の両ランジュの運動方程の形態過程自由度とフラッタ抑制を運動方程式により
　運動および形態過程一般化するため力の形態過程自由度とフラッタ抑制を表現は重大な関心事であるを用するいてラグ時の形態過程の自由度と高速飛行の両ランジュの運動方程の形態過程自由度とフラッタ抑制を運
動方程式によりを次の形態過程自由度とフラッタ抑制を通りの関節格子機構を可撓り表す.

[B]⋅{h0
∗

b
α 0

∗

β 0

∗}={−Lea+FS
M ea+M S ,ea

T ea+T S,hinge}

[B]=[B11 B12 B13
B21 B22 B23
B31 B32 B33]                      (5)



8.フラッタ抑制を安定への課題性を高めるため行列式により
　フラッタ抑制を臨界状に連結している態の形態過程自由度とフラッタ抑制を空力 QAh , QAα , QAβ　を

QAh=Q Ah,h

h0
∗

b
e iθ+Q Ah,αα 0

∗ei θ+Q Ah, β β 0

∗ eiθ           (6-1)

QAα=Q Aα ,h

h0
∗

b
ei θ+Q Aα , αα 0

∗ eiθ+QAα ,β β 0

∗e iθ         (6-2)

QA β=QA β ,h

h0
∗

b
e iθ+QA β ,αα 0

∗eiθ +Q Aβ , β β 0

∗eiθ         (6-3)

とフラッタ抑制を置く.　また, フラッタ抑制を臨界状に連結している態の形態過程自由度とフラッタ抑制を制を動力 QSh , QSα , QSβ

を

QSh=F S=FS⋅e
iθ                                            (6-4)

F S=∑
i−1

N
1

FS 1. i
0∗ ⋅F S1 , i (θ )+∑

i=1

N
3

FS 3 , i
0∗ ⋅FS 3 , i(θ )+∑

i=1

N
4

FS 4 , i
0∗ ⋅FS 4 , i (θ )

                                                                     (6-5)

QSα=MS ,ea=M S , ea⋅eiθ                                     (6-6)

M S ,ea=−∑
i−1

N
1

FS 1. i
0∗ ⋅FS 1 , i(θ )l1 , icosα 1, i−∑

i=1

N
3

FS 3, i
0∗ ⋅FS 3, i (θ ) l3, i cosα 3, i

−∑
i=1

N 4

F S4 , i
0∗ ⋅FS 4, i(θ )l4 , icosα 4 , i (6−7)

QS β=T S ,hinge=T S, hinge⋅eiθ                                   (6-8)

T S ,hinge=−∑
i=1

N
3

FS 3, i
0∗ ⋅FS 3, i (θ )r3 , icos β 3 , i−∑

i=1

N
4

F S 4, i
0∗ ⋅FS 4 , i(θ )r 4 , icos β 4 , i

                                                                     (6-9)
とフラッタ抑制を置く.
  QAh , QAα , QAβ , QSh , QSα , QSβを用するいてラグ時の形態過程の自由度と高速飛行の両ランジュの運動方程 の形態過程自由度とフラッタ抑制を
運動方程式によりは形態系および形態過程次の形態過程自由度とフラッタ抑制を通りの関節格子機構を可撓り表される関節格子機構の諸元設定への課題. 

[C ]⋅{h0
∗

b
α 0

∗

β 0

∗}={ FS
M S,ea

T S ,hinge
}                                  (7-1)

[C ]=[C11 C12 C 13

C21 C22 C 23

C31 C32 C 33
]                                (7-2)

C11=mb [(
d2h(θ )

dθ 2
+ i⋅2⋅dh (θ)

dθ
)⋅ω2+{ω h

2(1+igh)−ω 2}h(θ )]−Q Ah,h

C12=ω2 Sα (
d2α (θ )

d θ 2
+ i⋅2⋅dα (θ )

dθ
−α (θ))−Q Ah,α

C13=ω 2Sβ (
d2 β (θ)

dθ 2 +i⋅2⋅d β (θ)

dθ
−β (θ ))−QAh, β

C21=bω 2Sα (
d2h (θ)

d θ 2 +i⋅2⋅dh (θ)

dθ
−h (θ))−Q Aα ,h

C22=Iα [(
d2α (θ)

dθ 2 +i⋅2⋅dα (θ )

dθ
)⋅ω 2+{ω α

2 (1+ igα )−ω 2}α (θ )]−Q Aα ,α

C23=ω 2{(c−a)b Sβ +I β}(
d2 β (θ)

dθ 2 +i⋅2⋅d β (θ )

dθ
−β (θ ))−QAα , β

C31=bω 2Sβ (
d2 h(θ )

dθ 2 +i⋅2⋅d h(θ )

dθ
−h(θ ))−QA β ,h

C32=ω2 {(c−a)b Sβ+ I β}(
d2α (θ )

dθ 2
+ i⋅2⋅dα (θ )

dθ
−α (θ ))−QA β ,α

C33= I β [(
d2 β (θ )

dθ 2 +i⋅2⋅d β (θ)

dθ
)⋅ω2+{ω β

2 (1+igβ)−ω 2}β (θ )]−Q Aβ , β

フラッタ抑制を安定への課題性を高めるため行列式によりの形態過程自由度とフラッタ抑制を導いて飛行する出し

( 7-1)式によりより　

{h0
∗

b
α 0

∗

β 0

∗}={h0
∗

b
α 0

∗

β 0

∗}
S

=C
−1{ F S

M S,ea

T S, hinge
} 　　　　　　　　　　　(7-3)

(7-3)式によりの形態過程自由度とフラッタ抑制を {h0
∗

b
α 0

∗

β 0

∗}
S

を用するいて

{ FS
MS ,ea

T S, hinge
}=C '{h0

∗

b
α 0

∗

β 0

∗}
S

 　　　　　　　　　　　　　　  (7-4)

とフラッタ抑制を表し, 又(7-1)式によりより

C⋅{h0
∗

b
α 0

∗

β 0

∗}
S

={ FS
M S,ea

T S ,hinge
}  　　　　　　　　　　　　　　   (7-5)



とフラッタ抑制を表す. (7-4), (7-5)式によりより

(C−C ')⋅{h0
∗

b
α 0

∗

β 0

∗}
S

={000} 　　　　　　　　　　(7-6)

(7-6)式によりより次の形態過程自由度とフラッタ抑制をフラッタ抑制を安定への課題性を高めるため行列式によりを得ることを試みるる関節格子機構の諸元設定への課題.

|C−C '|= 0 　　　　　　　　　　　　　　　　　　(7-7)

9.今後の形態過程自由度とフラッタ抑制を課題

関節分布とに無人機に適用する対する要求精度の関係についての情する関節格子機構の諸元設定への課題空力係数の形態過程自由度とフラッタ抑制を要求められる精度とフラッタ抑制をの形態過程自由度とフラッタ抑制を推定への課題

関節格子機構の諸元設定への課題の形態過程自由度とフラッタ抑制を形態過程の形態過程自由度とフラッタ抑制を自由度とフラッタ抑制をを高めるためめる関節格子機構の諸元設定への課題ため, 広範
囲な関節分布について形態過程の自由度を探る必要な関心事である関節分布とに無人機に適用するついて形態過程の形態過程自由度とフラッタ抑制を自由度とフラッタ抑制をを探る関節格子機構の諸元設定への課題必要
が求められるある関節格子機構の諸元設定への課題.従ってってフラッタ抑制をに無人機に適用する関しても広範囲な関節分布について形態過程の自由度を探る必要な関心事である関節分布とに無人機に適用するつ
いて調べる必要があるべる関節格子機構の諸元設定への課題必要が求められるある関節格子機構の諸元設定への課題.
　この形態過程自由度とフラッタ抑制をため, フラッタ抑制を安定への課題性を高めるため条件式によりの形態過程自由度とフラッタ抑制を計を形態過算において空力に無人機に適用するおいて空力

係数の形態過程自由度とフラッタ抑制を要求められる精度とフラッタ抑制をとフラッタ抑制を関節分布ととフラッタ抑制をの形態過程自由度とフラッタ抑制を関係を明らかにしらかに無人機に適用するし, 空力
係数の形態過程自由度とフラッタ抑制を要求められる精度とフラッタ抑制をが求められる高めるためい関節分布とを明らかにしらかに無人機に適用するする関節格子機構の諸元設定への課題ことフラッタ抑制をを
試みるみる関節格子機構の諸元設定への課題.
　関節分布とが求められる変わる関節格子機構の諸元設定への課題とフラッタ抑制を制を動力の形態過程自由度とフラッタ抑制を特に性を高めるためが求められる影響を受けるを受けるける関節格子機構の諸元設定への課題. 即
ち, 縦断面に関する数学的模型によ機構の諸元設定への課題の形態過程自由度とフラッタ抑制を関節分布との形態過程自由度とフラッタ抑制を変化するためは形態系および形態過程制を動力の形態過程自由度とフラッタ抑制を作用する位
置の形態過程自由度とフラッタ抑制を変更に内翼後部をもたらし, 横断面に関する数学的模型によ機構の諸元設定への課題の形態過程自由度とフラッタ抑制を関節分布との形態過程自由度とフラッタ抑制を変化するためは形態系および形態過程
制を動力の形態過程自由度とフラッタ抑制を大な関心事であるきエンジン排気を翼後縁部の排気ノズルにさの形態過程自由度とフラッタ抑制を変動特に性を高めるために無人機に適用する影響を受けるする関節格子機構の諸元設定への課題.
　そこで, 関節分布とに無人機に適用する対する要求精度の関係についての情応して制を動力を与える制動係数え, フラッタ抑制を条
件式によりを満たす空力係数の値の変化の許容範囲を推定たす空力係数の形態過程自由度とフラッタ抑制を値の変化の許容範囲を推定の形態過程自由度とフラッタ抑制を変化するための形態過程自由度とフラッタ抑制を許容範囲な関節分布について形態過程の自由度を探る必要を推定への課題
する関節格子機構の諸元設定への課題.
　時の形態過程の自由度と高速飛行の両間ステップ毎のフラッタ安定性条件式に角振動数とステップが配される毎のフラッタ安定性条件式に角振動数との形態過程自由度とフラッタ抑制をフラッタ抑制を安定への課題性を高めるため条件式によりに無人機に適用する角振動数とフラッタ抑制を
構の諸元設定への課題造減衰の形態過程自由度とフラッタ抑制を代表値の変化の許容範囲を推定を与える制動係数え, 空力係数を表す変数に無人機に適用する検査
値の変化の許容範囲を推定を代入し検査値の変化に対しフラッタ条件式を満たし検査値の変化の許容範囲を推定の形態過程自由度とフラッタ抑制を変化するために無人機に適用する対する要求精度の関係についての情しフラッタ抑制を条件式によりを満たす空力係数の値の変化の許容範囲を推定た
す精度とフラッタ抑制をが求められるどの形態過程自由度とフラッタ抑制をように無人機に適用する変わる関節格子機構の諸元設定への課題かを調べる必要があるべる関節格子機構の諸元設定への課題.
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