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１．背景

２．エネルギー直動回転変換機構
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３．３次元への拡張

４．シミュレーション ５．実験

６．結論

科学的意義を優先した探査候補地

⇒急峻地形，多数の障害物

着陸探査機の転倒防止

本研究

○機械式の受動要素のみ
○着地時の力学的エネルギーの再利用

エネルギー直動回転変換機構

ホイールを対角線上に配置することで，斜面に対し
どのような方向を向いて着地しても転倒防止トルク発生可能

自由落下 リアクションホイール
回転

着陸時の力学的エネルギー
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リアクションホイールの加速
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斜面上側が高速回転
反トルクを発生

斜面着陸時の転倒抑制可能
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反トルクで転倒防止

×複雑な制御

Sky Crane[3]

全てのねじり角の条件で転倒抑制効果を実証

1脚接地時の3次元挙動を投影した２次元シミュレーション 複数のねじり角度で10°の斜面への落下実験

ホイール回転変換の有無で着陸性能を比較

ホイール回転変換による転倒防止効果を確認

回転変換なし（片効きばね着地） 転倒

提案手法（回転変換あり） ホイール回転による転倒抑制

Reducing max tilt angle

Rotational speed of wheels

Upper wheel rotates most

Body tilt angle

Stable

Overturn

Twist angle

1脚接地⇒ねじり角度 0°

2脚接地⇒ねじり角度 45°
に相当

Slope direction

実験機を上から見た写真

 地形，接地速度を変化させたシミュレーション及び実験

 エネルギー変換の応用先の検討

 さまざまな天体への着陸シミュレーション

今後の展望

シミュレーション及び実験から提案手法の転倒防止性能を実証
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