
サーボ技術・高速高精度制御・
メカトロニクス制御

ディジタルサーボパラメータの独自決定法（限定極配置
法）を応用し使いやすい高性能サーボ技術を実現します。

略歴 所属学会など
1983年から2017年までの34年間、ソニー株
式会社において産業用ロボットのサーボ制御、
電子部品実装機の高速高精度制御、光ディス
クドライブの高ゲインサーボ制御の研究開発
に従事した。2017年4月に日本工業大学工学
部創造システム工学科の教授に着任し、サー
ボ技術の研究を継続している。

計測自動制御学会
電気学会
日本ロボット学会
機械学会
IEEE

使いやすい高機能制御に関する研究
サーボ制御技術は今まで産業用ロボットや情報機器などの
専門領域で用いられてきましたが、これからは介護ロボット
やホームロボットなど身近な分野でも広く用いられるように
なります。これに合わせ、従来の高速高精度位置決めだけで
なく人と共存できる柔軟な制御や、ドローン、セグウェイな
どの不安定系の安定化制御も広く用いられるようになると考
えています。ロボット制御研究室では、このようなサーボ制
御技術をより高度に、そしてより使いやすくすることを目標
に研究活動を行っています。

ロボット制御研究室では、広く用いられているPID制御
などの固定構成の制御器をディジタル制御で実現した時の
パラメータ決定法（限定極配置法）を提案し、これを応用
して各種サーボ制御システムの性能限界を探り高性能化を
検討しています。合わせて、簡便なパラメータ決定法につ
いても検討を進めていきます。具体的には柔軟ロボットや
倒立2輪台車などの制御方式の検討およびシステムの製作
検討を行なっています。

主な論文発表
Y. Urakawa: Vibration Suppression in Position
Control System by Pole Zero Cancellation using
Limited Pole Placement Method,” IEEJ Journal of 
Industry Applications, Vol.8, No.2, pp.256-262 
(2019)
浦川禎之:「演算時間遅れのあるディジタル制御系で
の限定極配置法による制御パラメータ算出について」, 
電学論D, Vol.133, No.3, pp.272-281 (2013)

共同研究の事例
高速水平多関節ロボットにおける制振制御の開発
卓上型小型実装機における高精度制御系の開発
中速部品実装機における多軸協調制御の開発
中速部品実装機における非干渉化制御の開発
光ディスクドライブでの高ゲインサーボの開発
次世代光ディスク向け隣接トラック制御の開発
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略歴 所属学会など
株式会社東芝 研究開発センター / 東京工業大
学工学部非常勤講師 / 新エネルギー・産業技
術総合開発機構主査 / 秋田工業高等専門学校
教授 / 愛知工科大学工学部教授を歴任

日本機械学会
精密工学会
日本ロボット学会
日本IFToMM会議
日本設計工学会

アシストロボット用アクチュエータの開発

主な論文発表共同研究の事例

研究紹介

機械システム設計・
メカトロニクス・
アクチュエータ宮川 豊美

みやがわ とよみ

教授

アシストロボット用アクチュエータとして高減速機付きモータが広く採用されているが、装着者の安
全性確保には出力に力を検知するセンサを用いており、センサ故障時の安全確保が難しい課題がある。
そこで遊星歯車機構の減速機能と差動機能を利用してモータ内蔵のセンサ情報のみで出力のバックド
ライバビリティと剛性を可変にする機能を有する２モータ１出力のアクチュエータを開発する。歩行
アシスト装置、手指の運動支援装置、外出支援アシスト歩行車などの駆動部への応用を目指し、最大
トルクが5Nm、0.2Nmの２種開発している。

・減速機一体型差動歯車機構を用いた可変剛性機能
を有する小型アクチュエータの開発
・バックドライバブルで可変剛性機能を有したアシ
ストロボット用アクチュエータの開発
・遊星歯車機構を用いたロボット用柔軟アクチュ
エータの新機構

・宮川他：湾曲型空圧アクチュエータを用いた手指拘縮予
防支援装置の開発，日本設計工学会誌, 51-5 (2016),
344-356.
・宮川他：湾曲型空圧ゴムアクチュエータの発生力，日本
機械学会論文集（Ｃ編）,75-749 (2009), 223-228.

先進工学部
ロボティクス学科

開発したバックドライバビリティを
有する３K型不思議差動歯車機構と
モータ制御技術を用いて装着型歩行
アシスト装置の研究を行っている。

差動歯車機構 外径24[mm]

試作したアクチュエータ 5[Nm]

遊星歯車機構 外径14[mm]

開発したバックドライバビリティを
型不思議差動歯車機構と

安全・安心な社会の継続を支える人の役に立つ機械の創出を目指
して、機構設計・高機能要素・システム化をベースにした新規メ
カトロニクスの研究開発を行っています。


