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When 　a　slender 　body　fiies　at　high　angle 　of 　attack ，　 asymmetric 　 separation 　 vortexes 　 are 　fermed　 even 　behind　 an 　 axis

symmetric 　slender 　body
，
　and 　the　asymmetric 　vortexes 　act　the　side 　force　on 　the　body　which 　leads　to　disturb　the　attitude

control ．　We 　stUdy 　on 　the　active 　control 　ofthe 　separation 　flow　behind　the　slender 　body．　We 　address 　not 　only 　the　IinearIy

control　ofthe 　side 負）rce　but　also 　the　control 　of 　the　pitching　moment ．　The　flow　control 　experiment 　has　been　conducted

in　a　wind 　tunnel　using 　a　cone −cylinder 　testing　body　and 　DBD 　plasma　actuator 　as　a　flow　control 　device．　The　side 　fbrce

coefficient 　can 　be　linearly　controlled 　within 　about ＋1− 1．O　by　flow　controlling　at 血 e　aft　body （the　cylinder 　part），　Tbe

static　stability 　angle 　can 　be　controlled 　betWeen　30　and 　80　degrees　by　controlling 　the　pitching　moment 　when 　the　center

ofgravity 　is　at　55％ position丘om 　the　body　tip，

1，研究背景

　細長飛翔体が大 迎角飛行 を行 う際に は，強い 非線 形性 を持 っ た

非対称剥離渦が後流に 形成 され，強い 横力が加 わ り飛翔体の 姿勢

制御が困難にな る．こ の 非 対称 剥雕渦の 抑制 ・制御 を 目的と した

研究は精力的に行われ て きたが，渦の 2重 安定 性の た め横力 を線

形的に コ ン トロ
ール する こ とは難 しか っ た．近年，DBD プラズマ

ア クチ ュ エ
ータ と呼ばれ る能動的流体制御デバ イ ス が注 目を集め

て い る．この デバ イ ス は容易に飛 翔体表面の 多地 点へ配置で きる

た め これまで にない 制御力 の 加 え方 を行 え る，飛 翔体 甬暗 陀 後 部

で ア クチ ュ エ
ー

タの 作動を使い 分ければ，横だ けで なく縦の 空 力

特 性 も コ ン トm 一ル でき る と期待 で きる．本研 究で はプラズ マ ア

クチュ エ
ー

タを用い て 横力 とピ ッ チ ン グモ ー
メ ン トの双方 を線形

的 に コ ン トロ ール す る方法にっ い て 実験 的に検討 する．

2 、実験方法

　実験に は JAXA 宇宙科学研究所の 惑星 軅 胴 を用 い る．プ ラ

ズマ ア クチ ュ エ
ー

タ を設 置 した風滬瀧 験模型 の 写真を Fig．1に 示

す．プ ラズマ ア クチ ュ エ
ータは誘電体に よ り分かたれ た 2 枚の 電

極で構成され，電極間に数 kV 数 kHz の 交流電圧 を印加 するこ と

で誘電 体表 面に沿っ た流れ を誘起で き る．

Fig．1　Testing　mOde1 　f（）r　wind 　tunnel　expedment ．

ア ク チ ュ エ
ータを様 々 な位置，方 向，出力で 駆動 し流れ の 制御実

験を行う．ア クチ ュ エ
ータの制御力 Cdiを以下で 定義 し，実験デ

一タを整 理す る．
　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 F　　　　　　　　　　　　　 FsusDLsDBD
　 　 　 　 　 　 　 　 　 Cdi＝一浬 一≡
　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 9∫　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　gs

こ こ で，g は 主流の 動圧，∫は 模型 断面積 FSDBDは ア クチ ュ エ
ー

タが生 み 出す単位長さ当た りの 推力，LseBD は ア クチ ュ エ
ータの 長

さ，で ある．模型に加 わる空力を 6分力内装天秤に よ り取得 し，
流れ場 を PIV 幇惻 に よ り敢得する．

3 ，実験 結果

　主 流流速は 9rrltsとし，こ の 時，模型周 りの 流れ の レイ ノル ズ

数は 42000で ある． Fig，2 に実験結果を示す．こ こ で は横力 の 制

御結果の み示す．右 図 はア クチ ュ エ
ー

タの 配 置図 と駆 動方向を示

して い る．左 図は ア ク チ ュ エ
ータ制御力 に対 す る横力係数の 変化

度合い を各迎角 ごとに示 し て お り，正 の 制御力が右側の ア クチュ

エ
ータを駆動，負の 制御力 が左側 の アクチ ュ エ ータ駆 動 を示 して

い る．Fig．2 よ り，迎角に よ っ て 制御で きる度合い の 差は ある が，

総 じて ± LO程 度線 形的に横 力 を させ られ てい る こ とが 分 か る．

　また，ア ク チ ュ エ
ータ をコ

ー
ン部の み で駆動，または シ リンダ

ーブの み で駆 動する ことで ピ ッ チ ン グモ
ー

メ ン ト係数を制御 し，

模型の 姿携安定角を± 20度程度変化させ るこ とがで きた，
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