MuPAL-αの飛行実験データ内容（F601）－ FBW主計算機取込み分 ARINC629#1系統－

	列
	信　号　名
	単　位
	符　号*1

	1
	時刻*2
	hr
	

	2
	時刻
	min
	

	3
	時刻
	sec
	

	4
	時刻
	msec
	

	5
	αベーン
	deg
	機首上げ方向：＋

	6
	βベーン
	deg
	右横滑り方向：＋

	7
	エレベータ舵角
	deg
	機首上げ方向：＋

	8
	エルロン舵角
	deg
	右ロール方向：＋

	9
	ラダー舵角
	deg
	右ヨー方向(ペダル右踏み)：＋

	10
	水平安定板舵角
	deg
	機首上げ方向：＋

	11
	左エンジン・パワーレバー変位（母機）
	deg
	増速方向：＋

	12
	右エンジン・パワーレバー変位（母機）
	deg
	増速方向：＋

	13
	フラップ位置*3
	
	0:UP(0deg)，1:F1(5deg)，

2:F2(20deg)，4:DN(30deg)

	14
	左エンジン出力トルク
	％
	

	15
	右エンジン出力トルク
	％
	

	16
	左エンジン燃料流量
	lbs/hr
	

	17
	右エンジン燃料流量
	lbs/hr
	

	18
	電波高度
	ft
	

	19
	左エンジン・スピードレバー変位（母機）
	deg
	増速方向：＋

	20
	左エンジン・スピードレバー変位（母機）
	deg
	増速方向：＋

	21
	計器速度
	kt
	標準ピトー管

	22
	気圧高度
	ft
	標準ピトー管

	23
	昇降率
	ft/min
	標準ピトー管

	24
	全温度(TAT)
	℃
	標準ピトー管

	25
	大気温度(SAT)
	℃
	標準ピトー管

	26
	ロール角
	deg
	IMU*4

	27
	ピッチ角
	deg
	IMU

	28
	真方位角
	deg
	IMU　真北：0，東側：＋

	29
	機体軸ロール角速度
	deg/sec
	IMU　

	30
	機体軸ピッチ角速度
	deg/sec
	IMU　

	31
	機体軸ヨー角速度
	deg/sec
	IMU　

	32
	機体軸X軸加速度
	ft/sec2
	IMU　前向き：＋ 

	33
	機体軸Y軸加速度
	ft/sec2
	IMU　右向き：＋

	34
	機体軸Z軸加速度
	ft/sec2
	IMU　下向き：＋

	35
	水平X軸加速度
	ft/sec2
	IMU　北向き：＋ 

	36
	水平Y軸加速度
	ft/sec2
	IMU　東向き：＋

	37
	垂直加速度
	ft/sec2
	IMU　上向き：＋

	38
	機体軸X軸慣性速度
	m/sec
	IMU　前向き：＋

	39
	機体軸Y軸慣性速度
	m/sec
	IMU　右向き：＋

	40
	機体軸Z軸慣性速度
	m/sec
	IMU　上向き：＋

	41
	南北方向対地速度
	ft/sec
	IMU　北方向：＋

	42
	東西方向対地速度
	ft/sec
	IMU　西方向：＋

	43
	上下方向対地速度
	ft/sec
	IMU　上方向：＋

	44
	緯度
	deg
	IMU

	45
	経度
	deg
	IMU

	46
	慣性高度
	ft
	IMU

	47
	経路角
	deg
	IMU

	48
	進行方位角
	deg
	IMU

	49
	対地速度
	kt
	IMU


*1：
通常の航空工学の定義と異なるものがある。（エレベータ舵角，ラダー舵角等）

*2：
時刻は，JSTに合わせた腕時計を基準にして，計測システム起動時に入力したものであり，GPS時刻とは異なる。（”F601time.xls” のイベント時刻と一致している）

*3：
母機フラップ位置の計測値は，フラップの作動開始(水平安定板の作動開始と同時)から，約1.7sec後(UP→F1の場合)に変化する。


フラップ下げ時のフラップ作動に要する時間は，下記の通りである。



UP→F1：8.3sec，　F1→F2：5.1sec，　F2→DN：2.4sec

*4：
IMUとは，Honeywell社製GPS内蔵型INSを意味する。（GAIAとは異なる）

