
 2006年度実験実績等  

 

実験期間  実施機関  実験内容

２００7年 
3月1日～3月9日

東海大学学生ロケッ
トプロジェクト（神奈
川）

 東海大学学生ロケットプロジェクト（学生２６名、教員２名他）は、多目的
航空公園格納庫で自作ハイブリッドロケットを組立て、3月4日と3月6日の２
回、美成地区原野で高度約５００ｍの打上げを実施した。 
 同プロジェクトは、２００４年から毎年当町で打上げを実施しており今年で
４年目、今回は初めてロケットに３個のカンサット（飲み物缶サイズの超小
型衛星）を搭載し上空で放出、パラシュートにより回収しデータを取得した。
 プロジェクトマネージャーの水田奈菜子さんは「３年間参加したが一番う
まくいった。この実験を目指し１年間取り組んできたので最高にうれしい」と
語った。 
 

   

２００7年 
2月13日～2月28日

防衛省技術研究本
部

 防衛省技術研究本部が開発する次期固定翼哨戒機P-Xのエンジン試験
を、町内当縁（とうべり）川河口近くの町有地に整備した大樹町の野外試験
場で２００７年２月１３日から２月２８日まで実施した。 
 大樹町の野外試験場では数年にわたり各種のエンジン試験を予定して
おり、今回は着氷条件での運転状況を確認する「環境氷結試験」を行っ
た。開発中の国産ジェットエンジンXF７-１０の吸入口に大型送風機から強
風とともに水を噴霧しエンジンを運転、性能の変化等を計測。２月２１日は
快晴星空の下、氷点下の中深夜１時からエンジンを運転し、各種計測機器
でデータを取得した。 
 

   

 

２００7年 
2月23日～2月25日

 大阪府立大学  大阪府立大学大学院工学研究科砂田茂助教授、得竹浩助手、および大
学院生2名は、2007年2月23日から25日まで3日間、多目的航空公園滑走
路で超小型無人機の飛行試験を行った。 
 試験機は小型回転翼機と重量約270ｇ全長40ｃｍの固定翼機、GPS（全
地球測位システム）を搭載し自律飛行が可能、カメラを搭載し目的地を撮



影することができる。
 25日は快晴微風絶好の飛行条件に恵まれ早朝から固定翼機の飛行試
験を繰り返した。滑走路上で機体にパソコンからプログラムを送り、プロペ
ラを始動、手で投げて旋回飛行をしながら徐々に高度を上げ、安定した飛
行で目標点に向かって飛行した。 
 工学部航空宇宙工学科得竹浩助手は「これまでは大学のグラウンドなど
で行ってきたが、初めて多目的航空公園を利用、広い敷地でスムーズに
飛ばすことができた。」と話していた。 
 

   

 
 

   

２００６年 
12月21日～12月23日

 ＮＰＯ法人北海道
宇宙科学技術創成
センター（ＨＡＳＴＩＣ） 
 北海道大学大学院
工学研究科 
 はこだて未来大学
システム情報科学部
 株式会社カムイス
ペースワークス

 これまで大樹町内で４回の打上げ試験を行ったＣＡＭＵＩ型ハイブリッドロ
ケットに改良を加え、はこだて未来大学システム情報科学部が製作した空
き缶大の超小型衛星ＣＡＮＳＡＴを搭載、高度１ｋｍで放出・地上回収を行っ
た。 
 改良したロケットはＣＡＭＵＩ-８０Ｐ型、これまでより簡易構造とし、信頼性
向上を図った。機体は全長2.8ｍとこれまでより約１ｍ長くなりペイロードの
スペースを向上させたうえ、初めて２機を続けて打ち上げた。 
 １号機、２号機とも打上げは成功、予定の高度に打ち上がり、ＣＡＮＳＡ
Ｔ、機体とも回収できた。 
  
  

   



２００６年 
11月13日～11月17日

 ＪＡＸＡ飛行システ
ム技術開発センタ
ー・独立行政法人海
上技術安全研究所

 ２００４年から町多目的航空公園で試験飛行を行っている多目的小型無
人機はJAXAが開発、全長1.9ｍ翼幅3.27ｍ２サイクルエンジンで胴体後方
のプロペラを駆動して飛行する。離陸・着陸はラジコン操縦で行うが上空で
自立飛行に切り替え、あらかじめ設定したポイントを通過するように周回飛
行を繰り返した。 
 今回は昨年に引き続き独立行政法人海上技術安全研究所が開発するリ
アルタイム画像伝送システムを搭載、実用化を目指し飛行を繰り返した。 

   

 

 

２００６年 
10月26日～10月29日

 ＪＡＸＡ飛行システ
ム技術開発センター

 日本が開発中の準天頂衛星と類似した測位システムの信号を生成する
装置（シュードライト）をヘリコプタに搭載し地上で受信、信号の性能評価を
行った。滑走路上の平坦な場所と飛行船格納庫付近で条件を変え、デー
タを取得した。 

  

２００６年 
10月23日～10月25日

 ＪＡＸＡ将来宇宙輸
送系研究センター

 ２００７年度大樹町で計画している「リフティングボディー（翼を持たず胴体
そのもので揚力を発生する形状の機体）飛行実験」のための飛行経路・通
信などを確認する試験。 
 飛行管制棟屋上に設置した通信機器から飛行中のヘリコプターに各種
指示信号を送信、実験に用いる飛行経路を何度も飛行しながら受信を確
認した。  
  



   

２００６年 
10月18日～10月20日

 ＪＡＸＡ飛行システ
ム技術開発センター

ヘリコプタの持つ最大の特徴が、定点での静止飛行、つまりホバリン
グである。 
ホバリング時、パイロットは外視界を見ることによって情報を得、機
体の位置や高度を維持する。 
しかし、高高度でのホバリングでは、外視界からの情報が不充分とな
る。このような場合に有効な画面表示（ディスプレイ）を開発するた
め、ホバリングを繰り返し実施し、データを取得した。 
 

   

 

２００６年 
10月10日～10月17日 

 ＪＡＸＡ飛行システ
ム技術開発センター

 災害時救援航空機の安全性・利便性を向上させるため、ＧＩＳ（地理情報
システム）、機体情報等のデータベースを地上と航空機で共有するネットワ
ークシステム「Ｄ－ＮＥＴ」を構築するための試験が多目的航空公園で実施
された。 
 １１日はハンドリングエリアに駐機したヘリコプタに救急車に見立てたトラ
ックが接近、被災患者を搬送する想定でヘリが離陸し目的地に着陸、救急
車で病院へ搬送、を繰り返した。この日は日本科学未来館（東京）でＪＡＸＡ
総合技術研究本部/航空プログラムグループ公開研究発表会が開催され
ていて、ライブカメラで中継すると同時にこの間のヘリの移動経路をＤ－Ｎ
ＥＴで表示、システムの有用性をアピールした。 
  
 



   

２００６年 
9月25日～10月5日

 ＪＡＸＡ飛行システ
ム技術開発センター

 ヘリコプターから発生する騒音を測定し、騒音を軽減する飛行方法を開
発するためのデータを収集しました。 
上空２００ｍに気球を上げ空中にマイクロホンを設置、地面からの反射の
少ない状況で騒音データを測定、ヘリコプターの通過速度や高度を変えた
り、ホバリングで向きを変えて測定しました。 
 
 

   

  

２００６年 
10月1日～10月5日

 名城大学理工学部
 JAXA

 名古屋市にある名城大学理工学部建築学科吉久教授らはJAXAと共同
で、１０月１日から５日まで町多目的航空公園滑走路で、「屋外の騒音伝搬
性状に関する研究」の一環として騒音測定試験を実施しました。 
 同大学による試験は昨年に続き２回目、スピーカーから発する各種の騒
音を間隔をおいて設置したマイクロホンで計測、伝わり方を測定していまし
た。 
 騒音測定は、他の騒音がなく広い場所が必要で、同公園を利用していま
す。 
 
 



   

２００６年 
8月7日～9月5日

 神戸大学工学部機
械工学科

 神戸大学工学部機械工学科深尾隆則助教授及び学生４名は、JAXA無
人機・未来型航空機チームの協力で小型無人飛行船の自律飛行試験を
実施しました。 
 飛行船は米国製全長12ｍ、直径３ｍで18ｋｇまで機器類を搭載できます。
 ８月７日飛行船格納庫で組み立てられた機体は、早速ハンドリングエリア
でラジコンによりフライト。安定した飛行を繰り返していました。 
 ９月４日は風が弱い時間に飛行試験を行っていました。 
 雨と風の強い日が多く、計画通りに試験はできなかったようですが、デー
タを持ち帰り４・５年後の実用化を目指し開発を進め、災害時に役立てる計
画です。 
 
     
 

      

     

２００６年 
8月7日～20日

 トライククラブ空界  トライククラブ空界（藤丸昌樹代表：東京都）が、動力付の軽航空機を用
いてフライトを行います。 
 同クラブは、毎年多目的航空公園を訪れていて、フライトの他渓流釣りや
ドライブも楽しんでいます。 
 



 

２００６年 
5月22日～24日

 ＪＡＸＡ総合技術研
究本部航空プログラ
ムグループ

 ＪＡＸＡ多目的実証実験機ＭＵＰＡＬ－アルファを用い、多目的航空公園
滑走路脇にセットした高速度カメラで走行中の航空機のタイヤ及び重心マ
ークを撮影した。 
 航空機の地上走行時の操縦性向上のためのデータ取得が目的。 
 滑走路上で加速、減速、Ｕターンを繰り返し実施していました。 
 
   

   

 


