
108 生　産　研　究

研究速報細1畳llllltt匪lHIH量IHIIHIHIIIItlllltlllllll川IT｝llltlllllJI置lllllllllllllllll塵tll量1薯mlllll匹1111塵lllHllllNIUIIltlllHlllMl酬ltllMlllllllUlllllllllll“Utl“IIH暫lllullllllUlllUUIItlltlllll｝llsuUltllS

1．はしがき

計数形サーボ機構の一試案
大島康次郎・富成

　機械工作の」a’・一一トメーショγにおいて，最近，穿孔テ

ー一 vによる数字式制御方式が開発され，米国においては

すでに実用化の段階にある．この方式では指令は穿孔テ

ー一プのコードから，適当なパルス分配回路によって，パ

ルスの数として与えられる・したがってこの指令パルス

に応じて動作する計数形サーボ機構が必要になる．以下

筆者らが考案試作したデカトロソを利用した一方式につ

き，その動作原理，構成の大要を述べる．

　2．　動　作　原　理

　計数形サーボ機構の原理は第1図に示すよ〉にその数

が移動量を指定する指令パルスが移動の向きの指定に応

じて，加減算回路に導かれる．サーボ機構の実際の移動

量も位置r・一　F’変換器によってパルスの数として検出さ
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生し，オアゲート01，02を通過してデカトm／の格子

Gユ，G，に達しその放電をカソードKoからK1に移す．

加算用パルスが続いて到来すると，放電は順次移動する

が，K，からK。に移るとき

1個の繰上げパルスを発生し，

次段のデカトm！の放電を1

個進めるようになっている．

そのためK，には第3図に示

すような遅延回路が設けられ

ていて，放電がK・を去って

もカソードの電位を短時間保

持し，その間アyドゲートA1

を開いておいて，10番目の加

算用パルスによる
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第　　1　　図

れ，このパルスが移動の向きによって別々にフィードバ

ヅクされる・加減算回路は指令ペルスとフa一ドバック

パルスの数を比較し，ディジタルアナログ変換器がこの

両パルス列の数の差をアナログ電圧に変換して，サーボ

増幅器に加え，この出力でサー，99．動機を駆動するよう

になっている．

　3．加減算回路
　この回路は加算および減算用ペルスが同一一瞬間に生じ

ないように加えられたとき，両パルス列の数の差を記憶

する役割を果す．試作した方式のもののプロヅク線図を

第2図に示す．加算用ペルス1個が到来し，単発マルチ

M1を叩くとG1＋，　G2＋の順に2個のパルスが相次いで発
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　　　　　　　　　　　　　　　第　　3　　図

　　　　　　　　G1＋パルスを通過させ，単発マルチ

M・ノを叩き，次段の放電を1個進めるのである．減算用

パルスの場合は放電の移動は逆向きで，KoからKgに

移るとき次段の放電を1個戻すようになっている．

　4・　ディジタルーアナログ変換器

　加減算回路に記憶されたパルスの数を，アナPグ電圧

に変換する部分で第4図に示すような構成である．いま
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　　　　　　　　第　　4　　図

1位および10位のデカトロソDおよびDノのそれぞ

れいずれか一つのカソードK，，Kj1が放電していると

する，そのとき電流はG，，R，および0ノ，　Rノを洗れ

るからG，，0ノの逆抵抗値は非常に小さくなり，電源

に錦列に入ったG2i，　G，，　Rli，およびG，ノ，　Gノ，　R1ノ

に電洗が流れ，R・iおよびR1ノに電圧が生ずる．この

電圧を母線Lに対して，適当に分圧し，ダイオードσ・i，

G・ノ　をとおして図に託した数だけの単位電圧として取

出す．この両方の電圧は，抵抗r・，r・ノ，　r2の部分で加

え．合わされて，Tl端子には両方の和に比例した電圧が

生ずるようになっている・加減算回路の記憶パノレス数が，

零の場合，すなわちK・，Kotが放電しているとき，　T・

端子の電位は50単位に比例した電圧となる．端子T・

の電圧がこれと等しくなるようポテソショメータr3が
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調整されこいると，この場合TIT2聞の電圧は零であ

る・その他の状態では加減算回路の記憶パルス数に比例

し，その正負に応じた極性の電圧がT・T2間に生ずる．

この電圧が補償回路，チョッパを含むサーボ増幅器に加

えられ，その出力でサーボ電動機が駆動される．

　5．位置コード変換器

　サーボ機構の移動量を，フィードバックパルスとして

取出すアナログーデ1ジタル変換の部分である．第5図

はコyミュテータを利用した方式である．コyミュテー

タの各導体セグメソトは，電気的に接続され，直流電圧

第　　5　　図
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が加えられている．接触子B1，　B2はセグメソトのピ

ッチの約1・5倍の問隔に設けられている，コソミュテー

タが回転するとき，　A1から取出されるステップ状電圧
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第　　6　　図

て，　B2

の電圧で

開閉され

るゲート

をとおす

と，第6

図に示す

ように，回転の

向きにより正負

のパルス列が得

られる．これら

のパルス列をダ

時吉†力向また1よ反

時計方向パルフ列一

第　　7　　図
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イナードにより正負を選別し，正パルス列を極性反転す

れば回転の向きにより，別々に，負パルス列が取出され

るこのようにしてサーボ機構の移動量と向きに応じたパ

ルス列が得られるが，これらは任意時刻に発生するから

指令パルスと同一瞬間に生ずる可能性がある．これをさ

けるため，第7図に示すような回路が両回転方向にたい

してそれぞれ設けられている．指令パルスとは重ならな

いでその相隣るパルス間に相当の数配列されるようにし

た同期パルスを別に発生しておいて，前記パルス列のフ

リップフPtヅプFFへの到来により開くアyドゲートA

をとおして，それを加減算回路に導く．同期パルスの一

個がゲートを通過すると，これは同時にFFをリセット

してAを閉じるようになっているから，1個の到来パ

ルスに対して時間的に直後の同期パルス1個がフィード

ノミックされることになる．

　6．　む　　す　　び

計数形サーボ機構の加減算回路に上記のようにデカト

ru7を利用すると，フリップフロップを用いる方式とく

らべて構成がかなり簡単になる．ただしデカトpyの管

そのものの安定性に若干問題があるから，その性能改善

にまつところが大きい．

　終りに本研究に使用したデカトロソ，ダイオードに関

し種々ご高配を賜った日本電気株式会社西尾秀彦，大谷

四郎両氏に対し厚く謝意を表する．

逆応答プロセスの制御

（1955．1．14）

J・G・Ziegler・高橋安人
ステップ入力に対する応答が第1図のようにはじめ逆

向きのプVセスを逆応

答プロセスという．こ

れは流量検出で上流側

圧力検出系統に絞のあ

る場合をはじめ，分溜

塔，ボイラ，多効式蒸

発系などに時として見

られるものである．著

者らはこのプPtセスが

制御し難いことを指摘

し，逆応答を避ける制

御系統を計画すべきで

あると提案する．
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この特性を第2図の形に置換すると25％減衰振動を生

ずる比例制御ゲイソは
S－＝1／（R乙十A）となり

以前のジーグラ・ニコ

ノLス公式の延長形にな
る．

　しかし振動周期Pは
この置換形ではみに無

関係となり実情と合わ 第　　3　　図
ない・実際には逆応答の最初の部分が第3図のように有

限の傾（時定数Z）をもつ．この傾が周期Pには大き
く関係する．たとえば第3図のプロセスの安定限界にお

ける振動周期はZ《Lに対しつぎの近似式で与えられる．

　　　　P＝＝・・（π）z＋4乙

　この研究嬉もっと一般的な公式または線図を求める方
向へ継続中である．　　　　　　　　　　　（1956．1．19）
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