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＜空気圧制御の本質的特長：高出力/重量や高速稼動を活かしロボット等の高荷重・精密作業分野への展開＞

本技術は補償入力のため作業に応じた切換が可能で、協働ロボット等への応用に際しては、OFF時は空気の弾性によるロ
ボットハンドの接触時の安全性が、ON時はハイゲイン化による精密作業が可能となる。さらに、本技術は、物理量を選ばない
ため、速度や力制御に適用でき、動作媒体にも制約がなく油圧・電動アクチュエータの運動制御にも適用できる。

【お問合せ先】 徳島大学研究支援・産官学連携センター 088-656-7592 rac-info@tokushima-u.ac.jp

特許  出願中

空気圧アクチュエータの高精度位置決め制御技術

＜ロボット等の精密作業用途への展開には、任意の高精度位置決め制御がボトルネック＞

空気圧アクチュエータは高出力/重量比や高速稼動の特性を活かして食品、自動車業界などの生産現場で主に終端での
位置決めによるワーク移動の制御機器として用いられている。一方で、空気圧アクチュエータは空気の弾性と停止・移動時の
摩擦係数の非線形性といった課題により任意の位置決め制御は困難とされ、精密位置決めが要求されるロボット等の産業
用途への展開は限定的な状況といえる（図１）。

＜技術課題：「空気の弾性」、「摩擦係数の非線形性」を回避する新たな位置決め制御技術の提案＞

本研究では、位置偏差の時間積分に基づく従来法と異なり、位置偏差の状態に着目した制御手法による高精度位置決め
技術を提案している。これにより安定性を損なうことなくハイゲイン化が可能となり、その結果、汎用空気圧アクチュエータで、
直動式：0.1μm（図２、３）、回転式：1/1,000度未満の位置決め精度を実現している。
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図３．1μｍステップ送りの結果図１.産業用協働ロボット
位置精度 本技術：0.1μｍ、従来技術：500μｍ
図2．繰り返し変位10mm⇔40mmの結果
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