
� 振動について 

　モータが機械の可動部を停止させたとき、反動で機械

装置全体が数十ヘルツ程度の低い周波数で振動する

（揺れる）場合があります。このとき、停止時の減速度

が大きくなるほど振動の振幅が大きくなります。また、

機械を小さくしたり、軽量にしたりするために機械の

構造体を薄肉にすると、相対的に可動部の剛性が下がる

ことでも振動が大きくなります。 

　このような振動によって、本来の停止位置よりずれる

ことがあり、位置決めの安定性が阻害されてしまいます。 

 

� 振動の発生 
　振動を模擬的に発生させるため、図�のような機械

モデルを使用します。 

　これは、リニアスライダ（リニアモータ）の可動テーブ

ル上にアームと重りを取付けたもので、可動テーブルを

動かし、指令どおりの位置で止めた場合の重りの振動を

測定します。 

　振動抑制機能がない場合、図�のように停止時に大き

く振動し、徐々に振動が収まっています。 

 

 

� 振動の抑制 

　同じ機械モデルを振動抑制機能ありで動かすと、図�

のように停止時にほとんど振動していないことが分かり

ます。 

　振動抑制機能では、実際の振動周波数を検出して、

その周波数成分を除く制御を行うため振動を抑える

ことができます。 

　当社のサーボドライバでは、振動の有無を検出し、

振動があれば正確な振動周波数を検出しています。

振幅が大きく変動し、不安定な状態になった場合でも、

当社独自の方法で正確な振動周波数検出が可能です。 

� 振動抑制機能の効果 

　例えば、前記の機械モデルのアーム先端でハンドリング

などの作業をする場合、アーム先端の振動が収まるの

を待つ必要があります。この振動が収まるまでの時間

が無駄となり、作業効率が低下します。 

　振動抑制機能を使えば、モータ停止時の振動が

抑えられ、機械の生産性を上げることができます。 

　サーボモータは、工作機械、半導体・電子部品製造

装置，ロボットなどに広く使用されていますので、振動

抑制機能を搭載した当社サーボドライバは、機械の

生産性向上に貢献しています。 
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　ロボットは、今やあらゆる工場などで稼働し、人間の

代わりを果たしています。 

　そもそもロボットとは、取り立てて新しい概念では

なく、従来の製造業で使われてきた物の動作を制御

するモーションコントロールアイテムから生まれた派生

技術と言えます。例えば、物を動かす稼働部（モータ・

シリンダなどの稼働部）やアンプ、それを制御する

コントローラがロボットを構成する代表的選手ですが、

その動きも立体的に滑らかに、かつ動きの自由度が

高められる方向に向かってきています。複雑な動きを

制御し、かつ細かいものを判定するセンサの発達に

より可能になったのが、ロボットという複合的集大成

なのです。 

 

ロボットとは・・・ 

マトリクスコンバータ 振動抑制機能 

　サーボモータを使用して、工作機械や半導体・電子

部品製造装置などの機械で位置決めを行う際、停止

時に振動が発生すると振動が収まるまで次の動作に

移れないため、機械の動作時間が長くかかってしまい

ます。そこで、位置決め停止時の振動を抑えることが

できれば、機械の動作時間短縮に役立ちます。 

　今回は、サーボモータの位置決め停止時の振動

抑制機能について紹介します。 
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産業用ロボットの基本構成 

��
��
��
�

��

�
�
�
�
�

�軸 

�軸 

�軸 

�軸 

�軸 

腕を回転させる軸 

手首を上、下に振る軸 

手首を回転させる軸 

体を前後に動かす軸 

体を回転させる軸 

マニピュレータ 

プログラミング 
ペンダント 

コントローラ 

腕を上、下に動かす軸 
�軸 

����� !�"
# �#
$#�%%��$ �&�'��"

(
�"#
!!&#

サーサー ボ 
オンオン 

)���

�����

���� ���()

������

T－ 
Zー 

T＋ 
Z＋ 

B＋ 
Y＋ 

R＋ 
X＋ 

B－ 
Yー 

R－ 
Xー 

・ 

高速 

高 

低 
手動速度 U－ 

Zー 
U＋ 

Z＋ 

L＋ 

Y＋ 

S＋ 
X＋ 

L－ 

Yー 

S－ 
Xー 

・ 

ｻｰﾎﾞｵﾝ 

M O T O M A N
M O T O M A N

ｻｰﾎﾞｵﾝ 

ﾚﾃﾞｨ 

メインメイン 
メニューメニュー 

ショート 
カット 

戻る 

ページ エリア 

レイアウト 

ﾏﾙﾁ画面 

キャンセルキャンセル 
アシスト 

!?

ﾀﾞｲﾚｸﾄ 
ｵｰﾌﾟﾝ 

命令一覧 

バック 

スペース 

シフトシフト 
インタインタ 

ロックロック 
ロボット 

切替 

外部軸 

切替 

補間 

用途 

テストテスト 

運転運転 

バックバック 

追加 

変更 エンタ 

ネクストネクスト 

消去 

シフトシフト 

*

�

� �

� +

�
・ ,

�

�

�

-

座
標

ツール選択 

選   択

マニピュレータの複雑な動きを総合的に制御する。 

マニピュレータの,つの軸には 
�(サーボモータが使われている。 

マニピュレータに動作を教える。 

���&# �#%（上腕） .#�/" �
"�"�
�（手首旋回） 

.#�/" �&�'��$（手首曲げ） 

�.��$（旋回） 

.#�/" � #���$（手首回転） 

�
.&# �#%（下腕） 
　ロボットの活躍分野は多岐にわたり、自動車

ラインの溶接や塗装、最近では大形の液晶

パネル搬送にも使用されています。 

　今、その発展はより複雑な動きを追求する

方向と、その用途を産業界だけにとどまらず、

日常生活にまで浸透させようという流れが出て

きました。今後皆様の身の回りでロボットが

活躍する日もそう遠くはないかもしれません。 

ロボットの活躍分野 
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図�　振動抑制機能なし 図�　機械モデル 

産業用ロボットは、 
・ 動作を行い、作業をする「マニピュレータ」 
・ マニピュレータを動かし、制御する「コントローラ」 
・ マニピュレータに動作を教える「プログラミングペンダント」 

の�点で構成されています。 
当社では、これらの性能を決める、 
重要なコンポーネントを全て自社で 
開発・生産しています。 
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図�　振動抑制機能あり 


