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はしがき

手軽に取り扱える実験プラットフォームとしての小
型無人機にとっては、着陸回収方法がクリティカ
ルな問題

-機体規模に応じて運用法はあるが、手軽に取り扱おうと
する機種に対し、離陸は何とかできるが着陸が難しい。

いろいろな方法が採用されているが、ここでは凧
の利用を考えてみた。

-通常方式、ネット捕捉、パラシュート/パラフォイル、等々
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自己紹介 – QF-104J

三菱重工業名航(~H13)
QF-104J:S62~H2(プロトタイプ)

プロジェクト概要

・ F-104J を標的機に改修した。

・ 遠隔操縦

/着陸誘導制御指標

・ オート・シーケンス自動制御

/自動離陸、進出、ミッション、帰投

/故障時安全操作

・ 行動半径 : 200nm
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QF-104J (2) 
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QF-104J (3) /遠隔操縦での創意
 Landing Guidance Symbols

-generated from vectoring
capability of ground antenna

Aircraft

Proper 
Flt path

Proper 
Flt path

スティック・

ディフレクション・

コマンド

Runway
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QF-104J (4) /自動操縦
; オートシーケンス

Auto Take Off

ATO (Auto Take Off)

Auto Navigation

MP (Maneuver Program)

RTB (Return to Base)

AAR (All Attitude Recovery)

TOA (Take Off Abort)

Loss of TACAN

Flight Termination   etc.
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最近やっていること

無人機関係

－ 成層圏滞在型無人機システムの検討

/機体形状、エネルギ・システム、

－ NAS(一般航路)フライト問題検討

/自律制御、システム信頼性

一般

－落ちない飛行機

/自律制御、Fault Immune System
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小型無人機のオペレーション方法
: esp. for固定翼型機

基本形態 :通常離着陸、遠隔操縦、自律制御

離陸補助/発射台、手投げ、自動車、(RATO)
着陸回収/ネット捕捉、パラシュート、パラフォイル、

胴体着陸

自律性のレベル/GPS搭載による自動航行、
ミッション遂行、NAS航行

ミッション/各種センサ(カメラ、動画、レーダ、etc.)
相当の運用チーム構成が必要(ex. Global Hawk : 55人)
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小型無人機のオペレーション(1)
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小型無人機のオペレーション(2)
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小型無人機の着陸回収方法

通常滑走着陸:殆どの中、大無人機
－大きなものにはHigh Lift Devicesがある。(通常、無し)

ネット回収: Pioneer
パラフォイル回収: (イスラエル)
パラシュート回収: 
胴体着陸回収

Aerosonde方式/胴体着陸、(自動車発進)
- 3人の専門家による運用
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小型無人機の離着陸方法(1)

“ CR-3“ :イスラエル
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小型無人機の離着陸方法(2)

Skyhook 
system:

Scan Eagle
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Aerosonde 方式

大西洋横断 (Aug.1998)、
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凧プレーンの研究

発想 : 機体によるコントロール能力を残しつ
つ、着陸速度を低速化する 。

類似方法 : パラフォイル回収 /イスラエル

九大

桜井研

(H15)



2005.3.3 Jun Sumita 17

凧プレーンの研究

システム構成 : 凧+GPS自動着陸
(プロポ作動/搭載H8切り替え)

H8 コントロール:

◎ 3軸SAS (Rate Gyro)

(姿勢、 <方位>)

△ Way Point Nav. (GPS)

Auto-Land. (DGPS)
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凧プレーンの研究 – センサ
80 mm     

GPSアンテナ/レシーバ

: GARMIN GPS-15L

Analog Devices

-ADXL105

-ADXRS150
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凧プレーンの研究

凧発射試験(自動車走行)
凧の面積と着陸運用速度の関係

排出実験3.mpg ~60%まで下がりうる。
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まとめ
小型無人機では着陸速度を遅くし、かつ自動着陸制
御を行うことによって手軽に運用できるシステムになり
得る。
－凧はそれなりに有効／面積が稼げるのはパラフォイル形式

－効果的な収納、展開方法を開発し、複数釣り糸効果を確認
する必要がある。

ミッションに応じて機体方式を設定し、それに応じた効
果的回収方法の適用が配慮されるべき。
－小型機では、VTOLも魅力的
－固定翼型ではTail Sitterも配慮の価値あり。
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