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〔論文審査の要旨〕 

本論文において，スマートマテリアルを用いたアクチュエータに存在する入出

力間のヒステリシス現象について，そのモデリング及び高度化制御手法を考察し

た．  

まず，従来の Bouc-Wen モデルを離散化し，新たなパラメータを導入することに

より，“速度依存型”拡張離散 Bouc-Wen ヒステリシスモデルを提案した．  

そして，実験で得られた圧電アクチュエータ及び超磁歪アクチュエータの入出

力データを用い，“拡張粒子群最適同定法”の応用により，提案したヒステリシ

スモデルの妥当性及び有効性を確認した．  

それから，このモデルに基づき，２種類の制御則を提案した．一つは“制御性

能指定可能”な制御則であり，もう一つはモデル規範型適応制御則である．それ

ぞれの制御則において，閉ループシステムの安定性を解析し，制御パラメータで

システムの出力誤差を制御できることを明らかにした．  

最後に，圧電アクチュエータで駆動されているポジショナの位置制御及び超磁

歪アクチュエータの位置制御へ応用し，提案した制御手法の有効性を確認し，そ

れぞれの装置の高精度位置制御を実現した．  

本論文で得られた成果は，スマートマテリアルを用いたアクチュエータの制御

においてより高質な成果をもたらすことが期待でき，工学的に価値のあるもので

ある．このことから本論文が理工学研究科の博士論文として相応しいものである

と判断する．  

 




