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産業メカトロニクス機器における高速・高精度位置決め制
御（サーボ）の技術分野において，良好なサーボ波形を得
るために制御パラメータを調整（チューニング）すること
は重要な制御設計プロセスの一つである。しかし，フィー
ドバック制御には安定性という理論的な性能指標が存在し，
攻めたチューニングを行うことは一般に難しい。本研究で

は，高性能なサーボ性能を目指して安定性のギリギリま
で攻める最先端のオートチューニング技術を提案する。

安定性のギリギリを自ら見極めて、高性能なサーボ波形に自動調整。

ギリギリまで攻める
制御技術
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 チューニング可能パラメータの選択自由度の向上
 チューニング可能なパラメータ数の増加

 サーボ調整に苦労している・差別化可能なチューニング技術に
興味がある企業の方々，ご相談をお待ちしております。

 高速・高精度サーボ技術全般に関する技術相談も大歓迎です。

パラメータ探索範囲 サーボ性能 調整労力

（参考）手動調整 ノミナルパラメータ付近の小範囲 △ ×

従来オートチューニング技術[1] 同上 △ 〇

提案オートチューニング技術 指定の安定性を保証する範囲 〇 〇
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図1. 高速・高精度サーボを実現するまでの制御設計プロセス

【実用化イメージ】
1つのアルゴリズムを追加するだけで

ほぼ全てのサーボシステムに適用可能

【もたらされる喜び・驚き】

短時間で高性能なサーボ波形を獲得できる！

サーボ調整の手間から解放される！
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図2. パラメータチューニング技術のポジショニングマップ
（本研究が目指すもの）
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e-mail: ymaeda@nitech.ac.jp

URL: http://icontrol.web.nitech.ac.jp/コチラまで



【お問合せ】名古屋工業大学 産学官金連携機構
〒466-8555 名古屋市昭和区御器所町字木市29番
TEL:052-735-5627 FAX:052-735-5542
E-mail: nitfair@adm.nitech.ac.jp URL: http://technofair.web.nitech.ac.jp/
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指定の安定性を保証するパラメータ範囲を自動算出し，最適化アルゴリズム

によってその範囲内でパラメータ探索を行う。
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探索範囲データ

図3.  フィードバックコントローラのオートチューニングシステム[5]
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指定の安定性を保証するパラメータ
範囲の算出《独自技術[2]-[4]》

図4.  提案オートチューニングの適用結果（シミュレーション）

《従来技術（手動調整も）》

ノミナルパラメータ付近の
小範囲で探索
（安定性の低下が怖い）

《提案技術》

広大なパラメータ範囲で探索
（ギリギリまで攻められる）

良好なサーボ波形が得られる

パラメータは境界付近に存在

（a）パラメータ探索範囲データ （b）位置決め制御のオートチューニング結果
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