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論 文 内 容 の 要 旨 

風の影響を受けやすい大気境界層内で活動する飛行ロボットは、予測困難な風外乱の影響を受け姿勢安定

性に課題が生じる。一方で、進化を経て飛行能力を獲得した鳥をはじめとした飛翔生物は、自然界の風の

影響を受けながらも優れた飛行を実現している。鳥の優れた飛行メカニズムには飛行ロボットの性能を向

上させるために有益な知見が多く存在すると考えられる。本研究では、鳥の柔軟な羽根を規範として、受

動的な空力メカニズムに基づく風外乱の影響低減とセンシングを可能とする柔軟構造を開発した。鳥の雨

覆羽を規範として作製された柔軟フラップを持つ翼モデルを作製し、風洞実験による空気力と流れ場測定

により評価した結果、一様流と外乱流のいずれにおいても空気力の変動を抑制する効果が得られることが

明らかになった。また、同様に雨覆羽を規範として、翼近傍の流れをセンシングするための羽根型柔軟セ

ンサを考案、作製した。風洞実験でこの羽根型センサの空力特性とセンシング性能を調べた結果、飛行ロ

ボットにとって危険な失速を及ぼす流れの変化を予測する可能性が示された。受動的な空力メカニズムに

基づいたこれらの羽根規範柔軟構造は、小型の飛行ロボットにも追加しやすく、飛行安定性向上に役立つ

可能性がある。更に、羽根規範柔軟構造を搭載するための鳥規範型の飛行ロボットの開発も行った。鳥の

ような多自由度の姿勢変形を行える尾羽や翼を備えたロボット機体と羽根型風センサは、風外乱に対して

高ロバストな飛行制御手法の開発に役立てられる。 

 


