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1 序論 まとめ1. 序論 まとめ

目的 結論目的 結論
スラスタ動特性を考慮した適応コントローラの開発 スラスタ動特性を考慮した適応コントローラの有用性確認スラスタ動特性を考慮した適応コントロ ラの開発 スラスタ動特性を考慮した適応コントロ ラの有用性確認

背景 なぜならば背景
・近年 海底資源採掘など海洋開発が注目されている しかし

なぜならば

・近年，海底資源採掘など海洋開発が注目されている．しかし
ながら 海中は低酸素 水圧 水流など極限環境である そ

このシミュレーション結果より
ながら，海中は低酸素・水圧・水流など極限環境である．そ
こで 潜水士に代わ て マ ピ レ タ（腕 手）を搭載した

・スラスタ動特性を無視した従来型コントローラでは制御性
こで，潜水士に代わって，マニピュレータ（腕・手）を搭載した

ボ が

スラスタ動特性を無視した従来型コント ラでは制御性
能が劣化することが確認された

ロボットの利用が期待されている
能が劣化することが確認された

・スラスタ動特性を考慮した提案コントローラでは 良好な
・マニピュレータを搭載した水中ロボットにおいて，本体および

・スラスタ動特性を考慮した提案コントローラでは，良好な
制御結果が得られた

タを搭載 水中 ボッ お ，本体お
手先の位置姿勢を制御するコントローラの設計が必要である

制御結果が得られた
時間応答の遅いスラスタ動特性が存在するにもかかわら

手先の位置姿勢を制御するコントロ ラの設計が必要である
・従来法では 時間応答の遅いスラスタの動特性を無視して

・時間応答の遅いスラスタ動特性が存在するにもかかわら
従来法では，時間応答の遅いスラスタの動特性を無視して
コントロ ラを設計している

ず，設計パラメータ（フィードバックゲイン）の値を大きく設
コントローラを設計している
時間応答の遅い動特性を無視した場合 制御性能改善のた

定することにより，制御性能が改善される
・時間応答の遅い動特性を無視した場合，制御性能改善のた

め 設計パ メ タ（ ドバ クゲイ ）を大きな値 設定

定する と より，制御性能が改善される

めに設計パラメータ（フィードバックゲイン）を大きな値に設定

結したとき，制御性能が劣化することが知られている 3 シミュレーション結果3. シミュレ ション結果

1 スラスタ動特性が制御結果に及ぼす影響
2 制御対象と方法

1.スラスタ動特性が制御結果に及ぼす影響
スラスタ動特性を無視したコントロ ラの制御結果2. 制御対象と方法 スラスタ動特性を無視したコントローラの制御結果

制御対象 本位制御対象 本
体

位
置

マニピュレータ（腕・手）を搭載した水中ロボット
体
と

置
姿と

手
姿
勢手

先
勢
誤先

の
誤
差

時

の差

時間 （秒）

青線 スラスタの時間応答が遅くなるよう設定した場合青線：スラスタの時間応答が遅くなるよう設定した場合
緑線 実機 結 を参考 定緑線：実機の結果を参考にして設定した場合
赤線：スラスタの時間応答が速くなるよう設定した場合赤線 ラ 時間 答 速 う設定 場合

2 提案コントローラの制御性能2.提案コントロ ラの制御性能
制御目的コントローラの設計 制御目的コントロ ラの設計
本体と手先の位置を直線の目標軌道に追従させ，本体の姿勢本体 手先 位置を直線 目標軌道 追従さ ，本体 姿勢
を初期値に維持するよう制御することを初期値に維持するよう制御すること

バックステッピング法を用いた設計手順 本位バックステッピング法を用いた設計手順

(1) 水中ロボットモデルに対し プロペラ軸速度と関節トルクを制

本
体

位
置(1) 水中ロボットモデルに対し，プロペラ軸速度と関節トルクを制

御入力とする ト ラ（適応 ト ラ ）を設計する

体
と

置
姿

御入力とするコントローラ（適応コントローラⅠ）を設計する
と
手

姿
勢

(2) まずステップ(1)で設計したプロペラ軸速度を目標軌道に置換 先
勢
誤

し，つぎにスラスタモデルに対し，プロペラ軸トルクを制御入力 の
誤
差し， ぎにスラスタ デルに対し，プ ラ軸トルクを制御入力

とするコントローラ（適応コントローラⅡ）を設計する 時間 （秒）とするコントロ ラ（適応コントロ ラⅡ）を設計する 時間 （秒）


