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山梨の物産と観光展 in イオン品川シーサイド店

■先生の研究分野を教えてください。
　機械工学や航空工学において、特に制御という分野の研
究をしています。人の手を介さずに機械を自律的に動作さ
せる仕組みのことを自動制御といい、産業機械やロボット
を最適な状態で操作するためには必要不可欠な工学技術
です。例えば、エアコンの温度調整機能や二足歩行ロボッ
トが転倒せず歩行できるのは、自動制御によって構成され
た制御アルゴリズムが、電子回路またはプログラミングと
して機械に埋め込まれているからです。
　私の研究室では、アクチュエータを使って能動的に振動
を抑制する振動制御や移動ロボットの誘導制御、倒立振子
の安定化制御、航空宇宙分野の飛行制御など様々な自動
制御法を研究しています。基本的に自動で動くことを目的
とする機械であれば、制御は必要不可欠な要素であり、汎
用的な制御設計の理論構築に取り組んでいます。

■具体的な研究内容は？
　一つは、アーム式ロボットなどの位置決め制御の研究
があります。自動機で行う作業において位置決めは非常
に重要であり、２リンクのロボットで、できるだけ作業す
る位置まで早く、正確に移動させるための制御方法を研
究しました。
　また、製造過程における部品の位置決めにおいてはわず
かな振動が残ってしまうことがありますが、その残留振動
が出来るだけ早く治まることによって、作業効率を高める
ことができます。高速化の実現にはモータを大きくしてパ
ワーを上げることが考えられますが、スピードが上がれば
止まりにくくなるため制御は難しくなり、残留振動の問題
が残ります。機械を駆動した際に発生する残留振動をでき
るだけ速やかに除去するシステムの設計を研究しました。
　倒立振子という実験装置を使用し、様々な環境の変化を
与える中で、うまく倒立（安定化）させるための制御設計を
研究しました。これはロバスト制御というもので、当初設計

した制御モデルに対して、ある許容範囲の不確かさや誤差
があっても安定や性能を保証する制御系設計です。
　また、複数の移動ロボットが隊列を組んで障害物を避け
ながら、ある間隔を保って移動させたり、複数のロボットで
物を運搬させたりするときに、協調的に動かす制御法につ
いて実際のロボットを使って実験をしたり、またコンピュ
ータ・シミュレーションを行っています。
　現在は、航空機の無人飛行制御技術におけるラジコンヘ
リコプタをベースとした研究も行っています。ラジコンヘ
リなどのホバリングの姿勢の安定化や自立飛行の制御法
のプログラミングをしています。
　以上のような制御の研究において重要となるのが、それ
ぞれの特性を表すモデルの構築です。例えばラジコンヘリ

では空気力学や流
体力学に基づく複
雑なファクターがあ
り、制御の前段階で

その飛行特性のモデルを確立しなければなりません。不確
定なパラメータを、実験を通して適切に決定する手法をと
っています。

■今後の研究の可能性について
　現在は主に、信号や電圧の入力とそれによる出力の関係
を数式化したモデルの構築、制御理論を研究しています。
自動機においてそれを最適に動かすためには様々なパラ
メータが不確定要素となっており、システム制御の設計や
評価の前提として、適切なモデルを構築する必要がありま
す。モデルと実際とのギャップについては、入力出力のデ
ータからモデルのある係数・パラメータの値の変動範囲を
推定し、合うように補正をかけるフィードバック制御を行
います。ここで必要となるのは、把握・追跡のツールであ

り、カメラや速度計により計測し、そ
の情報を数式化します。
　オート化された生産ラインには、
必ず制御が入っています。これまで
民間との共同研究では、制御図の製
作などを行ったことがあります。動
くものは必ず何らかの制御が行わ
れており、産業ロボットなど、位置決
め制御、モータ制御、振動除去制御
システム、モデルパラメータの推定
など目標とした動作が実現できる
よう様々な制御機の設計方法につ
いてご相談を頂ければと思います。

　このコーナーは、「地元大学と中小企業の橋渡しのきっかけ」にと、山梨大学の先生と研究を紹介する
ために企画されたものです。
　紹介にあたっては、中央会の職員が大学の研究室におじゃまし、できるだけ分かり易い言葉で記事を
書くようにしています。そのため、研究内容が正確に伝わらない場合がありますが、ご容赦下さい。

●藤森先生の研究などについてのご相談がありましたら、山梨大学　産学官連携・研究推進機構
　（TEL：055-220-8759，FAX：055-220-8757）までお気軽にご連絡下さい。

ただいま、研究中!

山梨大学　研究室訪問

●山梨大学大学院医学工学総合研究部
　工学部機械システム工学科

　教授　藤森 　篤 博士（工学）

第35回

制御により産業ロボットなどの最適化を目指す

障害者雇用納付金制度とは▶▶▶
　障害者の雇用に伴う事業主の経済的負担の調整を図るとともに、全体としての
障害者の雇用水準を引き上げることを目的に、障害者雇用納付金（「納付金」）の
徴収、障害者雇用調整金（「調整金」）、報奨金の支給、各種の助成金の支給を行う
制度です。 平成20年に改正障害者雇用促進法が成立し、障害者雇用納付金制度
の対象事業主が段階的に拡大されています。
◆障害者雇用納付金制度の対象事業主が拡大されます。 
（平成27年4月から常時雇用する労働者数が100人を超える事業主が対象と
なります）
⇨ 今から準備が必要です。

＊問合せ先:山梨高齢・障害者雇用支援センター　055-236-3163
■事業主の皆様に障害者を雇用する場合の相談やその他支援を行っております
　のでご活用下さい。

平成24年度障害者雇用納付金申告が4月スタート!!平成24年度障害者雇用納付金申告が4月スタート!!

適用対象となる
事業主

スケジュール 平成22年6月まで 平成22年7月から
平成27年3月まで 平成27年4月から

常時雇用する労
働者数が301人
以上の事業主

常時雇用する労
働者数が200人
を超える事業主

常時雇用する労
働者数が100人
を超える事業主

　   ハローワーク

・職業紹介
・雇用率達成指導
　など

【相談窓口】
　山梨労働局　
　☎055-225-2858
　各ハローワーク

  障害者職業センター

・ジョブコーチが企
　業に出向いて行う
　支援
・職場復帰に向けた
　支援など
【相談窓口】
　山梨障害者職業
　センター
　☎055-232-7069

    山梨高齢・障害者
    雇用支援センター

・納付金制度に基づ
　く申告、申請受付
・助成金申請受付
　など

【相談窓口】
　山梨高齢・障害者雇
　用支援センター
　☎055-236-3163

ラジコン・ヘリコプタの自律飛行実験 3台の移動ロボットの隊列誘導制御実験


