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モータの軸トルクは、モータ本体に掛かる荷重と
イコールです。

モータ停止中のトルクも分かります。
バネが急激なトルク変化を吸収します。



停止中も、回転中も、モータ本体には、
逆方向の力が発生します。



2012年、中国で特許出願、2017年に特許取得

本体に生じる、逆方向荷重を測定、回転を制
御するサーボモータ



サーボモータ＋減速機＋スプリング＋変異センサで
外力追従モータを構成しました。
結構大がかりですね



左を減反動作、右を巻き取り動作に設定
中央に間欠送りを実施、連続的に減反巻き取
りが出来る事を確認



2024年日本中国に、モータ単体で外力追従を行う
制御ブロックを有する、減反モータの特許を出願

論理角度を、軸角度に追従させる事で減反に成功



左：外力によって、回転軸角度が、論理角度
から移動した。
右：外力を打ち消す方向に、論理角度を移動
この繰り返しで、追従して回転する。



負荷トルク＝アルファ１ーベータX

Ｔ＝(A-B) × K 負荷トルクを設定
Ｔ >Ｌ（トルク設定）S（速度設定）×Ｔで追従
Ｋ（バネ係数）



通常のサーボモータモデルに、外力追従制御
ブロック（10）を加える事で、論理座標を
現在座標に追従させる、制御モデルとした。



外力追従原理に従って、プログラムを開発、複数の
モータで機能をテストしました。
負荷装置として使用出来ます、継続して使い良さの向
上は必要です。



装置設計、ソリッドワークス３Dを使用
ソフトウェア、KEIL MDK5.0を使用
アンドロイドスタジオ、VB、Ｃ＃、パイソン
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