
  

2025年4月4日

衣川　摂哉

P27  エンジン翼を備える無人機に搭載し関節

       格子機構の形態過程を探索するために用いる

初期操作則の開拓  



  

序

飛行に先立ち, 補正依存度の低い初期操作則
を見出すことが重要

 初期操作則を計算機上で探索する方法を開
拓する

  入力変数ベクトル群, 試行操作則, 測定模擬
則を規定する IOM 計算則に対応付けるエン
ジン翼の関節配置を体系的に与える.



  

エンジン翼EW-2の構成と目標機能



  

基準形態の設定
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関節諸元の設定

基準形態に沿って関節分布を配する

コード方向の縦関節を連結した縦断面機構

スパン方向の横関節を連結した横断面機構

を夫々複数形成する



  

縦関節分布の設定

各翼体部分の縦断面機構をスパン方向に等分割配置とする
縦断面機構の縦関節数Gについて

  内翼本体の全ての縦断面機構のGを同数とする.

  内翼ダクトの全ての縦断面機構のGを同数とする.

  内翼ノズルの全ての縦断面機構のGを同数とする.

  外翼本体の全ての縦断面機構のGを同数とする.

  外翼ダクトの全ての縦断面機構のGを同数とする.

  外翼ノズルの全ての縦断面機構のGを同数とする.

  第1オーギュメンターフラップの全ての縦断面機構のGを同数とする.

  第2オーギュメンターフラップの全ての縦断面機構のGを同数とする. 

  第3オーギュメンターフラップの全ての縦断面機構のGを同数とする.

  第4オーギュメンターフラップの全ての縦断面機構のGを同数とする.



  



  

関節分布を表現する関節座標の計算

縦関節番号 iC 　で指定する縦関節 , 
横関節番号 is で指定する横関節を
計算するフローの形成
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結論
  エンジン翼を備える無人機に搭載し関節格子機構の形態過程
を探索する初期操作則を開拓するためのIOM計算則に適用す
る関節配置を設定し, 関節座標式を定式化して, 関節番号に対
応づけて関節座標を計算する概略フローを構成した.

今後の課題

関節座標計算の概略フローを具体化して計算を
行いつつ, IOM計算則の進展に臨む.
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