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審査要旨 (2000字以内)

超音波モータは小型モータとして利用されているが、これまでの電磁力を利用したモータと根

本的に動作原理が異なるため、従来のモータ制御で用いられてきた制御方法を活用する事ができ

ない。超音波モータは、固定子と回転子の接触によりトルクを伝達しているため常にブレーキ力

が働くため基本的に位置制御のためのモータとして利用されている。しかし、このブレーキ力に

よりそータ温度が上昇し、モータパラメータが大きく変動する。また、モータの制御入力として、

駆動電圧、駆動電圧位相差、駆動周波数が利用可能であるが、超音波モータの制御入力に対する

モータ特性は非線形性が非常に強く、超音波モータの高性能な駆動は困難である。

(次頁へ続く)



超音波モータを高性能に制御するためには、超音波モータの非線形性を常に把握し、その特

性に応じた適切な制御入力を与える事が必要となる。さらに、超音波モータは小型モータであ

るため、制御回路・駆動回路は安価でかつ小型である事が望まれている。

そこで本論文では、制御回路・駆動回路のディジタル化に対応する事と、時変非線形システ

ムとして表現される超音波モータを制御するため、ロバストな制御理論を適用し、さらに制御

回路をマイクロプロセッサを用いて実装した。本研究で得られた具体的な研究成果は下記のよ

うにま.とめられる。

i'. '.'不感帯を考慮した適応スライディングモード制御器による超音波モータの位置制御

超音波モータは、頻繁な駆動でモータ温度が上昇し、モータパラメータが大きく変動する。

そのため、頑強な制御方法であるスライディングモード制御を導入すると共に、モータパラメ

ータをオンラインで同定し、さらに状態変数を推定するスライデイングモードオブ、ザーパを適

用した。オブ、ザーパの適用により、常に正確な状態(モータの位置、速度等)が検出可能であ

り、さらにロバストな制御法であるスライディングモード制御器でモータを制御可能である。

マイクロコンピュータを用いた制御実験により、モータ駆動のロバスト性を示すことができた。

2. マイクロコンピュータによる超音波モータのディジタル制御器による位置制御

マイクロコンピュータを用いたディジタル制御器を超音波モータの位置制御器として採用

し、駆動回路と制御回路のコンパクト化を実現した。非線形モデルを線形化する事により離散

化モデ、ルを先ず導出し、次にスライディングモード離散制御器を構成した。負荷トルクならび

に目標位置を大きく変化した場合の実験において良好な位置制御結果が得られた。

従って，本研究成果は工学的に有用であり，提出された学位論文は博士の学位論文に相当する

ものと判断し，学位論文の審査結果を合格とする。また，論文発表会における発表ならびに質疑

。
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