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1. は じ め に

一般にわが国でハイブリッド形と呼ばれる形式のステ

ップモータは永久磁石形 (PermanentMagnetを略して

PM形と称す)ステップモータの一種である.この形式の

モータは元来 2相交流同期モータとして開発されたもの

であることから分かるように,位相差が 900の2相正弦

波形電流で馬区動することによって滑らかな回転が得られ

るとともに,任意の位置での位置決めを開ループ制御で

行えるという特徴がある.筆者は,これに注目して,記

憶媒体として磁気テープを用い,教示したとおりの回転

運動を忠実に再現することのできるステップモータの駆

動方式を開発 した1).この再生駆動方式を小型ロボット

の各自由度の運動制御に利用することによって,人の手

で直接に動かすことによって教示した動作を,連続的に

忠実に再現する方式の教示再生ロボットを安価に構成す

ることが可能となる考えられる.本報告では,これを検

証するために行った 2自由度の腕形ロボットの試作につ

いて述べる.

2. PM 形ステップモータの再生駆動方式

PM形ステップモータには,＼図1に示す2相同期モー

タと同様のモデルが適用できる.モータに生じるトルク

Tは,厳密に論じるときには考慮する必要のある若干の

高調波成分を無視すると,次式で表わせる.

T--KIISinNO+KI2COSNO (1)

ただし,K :トルク定数,Iz:i相の電流,N :ロータ

の歯数,0:ロータの回転角変位.

今,モータにIl-Icosa,I2-Isinaの関係を満たす

相恵流が与えられると,モータの トルクは (1)式から

T-KIsin(α一NO) (2)

となる.(2)式は,入力電流の位相 iにロータの位置(電

気角で表示)NOが追従するようにモータにトルクが生じ

ることを意味している.
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図1 PM形ステップモータのモデル

(〟-1の場合を示す)
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図2 回転角の伝達を行うサーボ系

図3 再生駆動方式の説明図
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