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1. ま え が き

1.1 モーションコントロールの先進応用に関する協
同研究委員会の目的

これまでのモーションコントロール技術に基づく多自由

度系の制御手法の研究開発により，工作機械やロボットを

はじめとする産業用機械の高性能化が達成された．現在で

も，さらなる高精度化や多様なロボットの動作制御など，

より高度なモーションコントロールの研究が進められてい

る．それと同時に，こうした中で培われた数々の新しいモ

ーションコントロール技術は広範な応用分野へ展開されて

いる．とりわけ近年では医療・福祉分野や環境関連分野に

おける応用研究が一層進められており，人のための技術創

成を目途として人間を要素に含む人間・機械複合系に関す

る研究もモーションコントロールの先進的課題として取り

組まれている．そのほかにも，電気自動車の動作制御やハ

ードディスクや DVD等のトラッキング制御など，枚挙にい
とまの無いほどモーションコントロールの研究開発は幅広

い分野で推進されており，今後も発展の一途をたどること

になるであろう．

こうしたモーションコントロール技術の進展は，各分野

での深化によるばかりでなく，分野相互での研究事例，開

発技術を協同して報告・紹介することによって相乗効果を

得て加速することができる．つまり，包括的な研究調査を

遂行できる場としての協同研究委員会の設置は，モーショ

ンコントロール技術の一層の発展に大きく寄与することに

なる．

さらに，モーションコントロール全体にかかわる技術と

して，組込み型制御装置やリアルタイム OSなどの実装装置
の高性能化も重要な調査項目として欠かせない．このよう

な実装のためのプラットフォームの開発は制御手法の高度

化とともに技術基盤の両輪をなすものであり，モーション

コントロール分野に携わる技術者，研究者にとって共通す

る技術課題といえる．こうした観点からも，モーションコ

ントロールに携わる技術者，研究者が集い，検討，議論す

る場としての協同研究委員会の意義は大きい．

本協同研究委員会では、以上のようなモーションコント

ロールの共通基盤研究および応用研究について，研究事例

を中心にして現状を考察し，そこから見える課題を明らか

にして，今後の発展を展望した．こうした調査活動で得ら

れた知見を踏まえて，電気学会研究会への協賛や産業応用

部門大会でのシンポジウム等の提案，実施を通じ，様々な

関連技術分野へのモーションコントロール技術のさらなる

発展と啓蒙に寄与したものと考える．

1.2 委員会活動報告 

【委員会名】モーションコントロールの先進応用に関する

協同研究委員会

【調査期間】平成 20年 3月～平成 22年 3月 

本協同研究委員会では、以上のようなモーションコント

ロールの共通基盤研究および応用研究について，研究事例

を中心にして現状を考察し，そこから見える課題を明らか

にした．とりわけ次の各項目の技術動向について調査を行

った．

(1)モーションコントロールの共通基盤技術に関する調
査：リアルタイム OS や組込み型 OS，FPGA などのソ
フトウェア，ミドルウェア，ハードウェアにわたって

モーションコントロール技術の実現に不可欠な共通基

盤技術の開発が発展している．それら技術開発を踏ま

えたモーションコントロールの研究応用事例の現況な

らびに発展動向に関して調査した．

(2)人間・機械複合系におけるモーションコントロールの
研究開発事例の調査：医療・福祉分野や環境関連分野

をはじめ，人の介在するシステムを対象とするモーシ

ョンコントロールを中心とした研究開発事例について

調査した．

(3)センサ利用による高度な動作制御に関する調査：力セ
ンサやジャイロ，加速度センサをはじめ，CCD，C-MOS，
PSD 等の光学センサなど，様々なセンサの利用を踏ま
えたモーションコントロールの研究事例が近年増加し

ている．モーションコントロールを主体として，その

ためのセンサの活用事例について調査した．

本協同研究委員会の具体的な活動としては，13 回の委員
会（うち 3 回は，センサの知能化によるシステムの高度化
協同研究委員会，高度センサ応用による人間中心システム

の協同研究委員会，ナノスケールサーボのための制御技術

の共通基盤協同研究委員会との合同委員会）を開催し，10
回の見学会を実施した．委員会においてはのべ 14件の研究
事例報告が行われた．

設置期間中に 3 回の産業計測制御研究会を開催し運営を
行った．それぞれ 97 件，132 件，145 件の発表講演が行わ
れた．そのほか，産業応用部門大会でのシンポジウム 1件，
オーガナイズドセッション 1件をそれぞれ企画，実施した．
電気学会の主催する国際会議 IPECでのオーガナイズドセッ
ションを企画した．

また，他学会への活動協力としては，国際会議のスペシ

ャルセッションやオーガナイズドセッションなどの企画を

通じて，IEEE 主催の国際会議 IECON，国際ワークショップ

AMC，ISIE，ICM をはじめ，数多くの国際会議の開催運営に

寄与した．国内学会にあっては，計測自動制御学会，日本

ロボット学会，連合制御学会などでの年次大会においてオ

ーガナイズドセッションをはじめとするセッション企画・

実施を行い，開催運営に寄与した． 

（担当：柴田） 
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