
・ ワークとツール間の６自由度運動誤差をフィードバックする高精度機械システムの研究
・ パラレルメカニズムの高精度化に関する研究
・ 三次元座標測定
・ 機械の運動誤差計測と校正に関する研究
・ 光ファイバを用いた３Dタッチトリガプローブ
・ 超音波振動によるリニアボールガイドの摩擦制御
・ 超音波振動によるエアベアリングおよびエアガイド

■ 技術相談に応じられる関連分野

■ その他の研究紹介

Keyword : 歯車偏心、回転伝達誤差、インプロセス計測、オンマシン計測、歯溝の振れ
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・高精度な機械システムおよび機械要素
・パラレルメカニズム
・精密機械計測

歯車偏心誤差のオンマシン計測

・特筆すべき研究ポイント：
ロータリエンコーダが取り付けられた２個の小歯車を被測定歯車にかみ合わせるだけで設置が完了する。

小歯車自体の精度、ロータリエンコーダの器差、小歯車とエンコーダのアライメント誤差、エンコーダの設置誤
差等は高次の誤差成分となって現れるため、目的の偏心等の低次の誤差の検出精度に影響しない。

測定は被測定歯車の１回転で終了し、引き続き周波数解析による偏心量の計算も短時間で終了する。このた
め、ほぼリアルタイムでの偏心量の計測が可能。

・新規研究要素：
連続回転中の歯車列の偏心誤差のオンマシン・インプロセス計測が可能

・従来技術との差別化要素・優位性：
高精度なマスタ歯車や基準円盤などが不要
負荷の掛かった動的運転中の歯車偏心等の誤差が測定できる

・特許等出願状況：
歯車の偏心等の誤差測定方法およびその装置（登録、ライセンス可）

運転中の歯車列の一つの被測定歯車に対して二つの小歯車をかみ合わせる。この二つの歯車間の回転伝達
誤差をロータリエンコーダ等を用いて、回転を停めることなく連続的に計測し、周波数解析することによって被測
定歯車の低次の誤差、特に偏心量とその方向が推定できる。この誤差情報を基に歯車の取り付け調整を効率
的に行うことが可能となる。
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・工作物と工具間の６自由度運動計測と補正フィードバックによる超精密機械システムの研究
・パラレルメカニズムを用いた精密機械（三次元座標測定機等）に関する研究
・超音波振動による機械要素の摩擦低減の研究（歯車、転がり案内、他）
・光ファイバを用いた３Ｄタッチプローブの研究
・表面弾性波を用いた直線・曲面用デジタル式変位計

■ 技術相談に応じられる関連分野

■ その他の研究紹介

Keyword : インチワームアクチュエータ、位置決め分解能、変位縮小機構、電磁アクチュエータ
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・精密運動機構 ・精密機械計測
・精密位置決め ・三次元座標計測
・摩擦低減 ・ボルト締結

高速・高分解能な位置決めを同時に実現!!
～低電圧電源での駆動可能なインチワームアクチュエータ～

本研究では高速度で移動が可能なインチワーム機構を実現するために、低電圧アンプで駆動可能な比較的ス
トロークの大きい電磁アクチュエータを用いる。このままでは高分解能での位置決めが困難であるが、メカニカル
な変位縮小機構を用いてアクチュエータの変位を縮小し、高分解能化を達成する。さらに変位縮小機構の縮小
倍率を変化させ、高速駆動と高分解能駆動の両立を実現する。

・特筆すべき研究ポイント：

本技術では、低電圧駆動が可能な電磁アクチュエータを用い、その変位は変位縮小機構により縮小されてイ
ンチワーム動作の変位となる。高速で駆動したい場合は変位縮小率を小さくし、位置決め分解能が必要な場合
は変位縮小率を増大させて１回のステップを小さくする。これにより高速移動と高分解能位置決めを同時に達成
する．電源は比較的低廉な低電圧のものが利用できる。
・新規研究要素：

縮小率を変化させられる変位縮小機構を用い、高分解能位置決めと高速性を実現したインチワーム機構は世
界初と思われる。
・従来技術との差別化要素・優位性：

従来のインチワーム機構の多くは、積層形圧電素子による高い位置決め分解能を有するが、移動速度が遅
い。さらに高電圧・大電流な電源が必要であるためポータブルな機器には適用が困難である。本研究では比較
的低い電圧での駆動も可能であり、ポータブルな機器への応用も可能と考えられる。
・特許等出願状況：
・インチワーム式アクチュエータ 特願2010‐214580号
・インチワーム式アクチュエータ ＰＣＴ国際出願 PCT/JP2011/71560
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