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技術相談 

提供可能技術： 

・ロボットの運動制御に関する事項 

・操作インタフェースの反力制御に関する事項 

・制御の実機実装に関する事項 

 

 
研究内容： 着座式二輪ビークルにおける搭乗者の体格を考慮した車体揺動抑制制御 

本研究では，体格の異なる搭乗者に応じた車体揺動抑制制御の設計手法について提案している．まず，車体揺動抑

制制御の構築のために，搭乗者の体格が異なる場合の挙動を再現可能なシミュレーションモデルを構築している．次

に，複数の体格の異なる被験者が搭乗した際のモデルパラメータ同定実験を行い，制御系設計に用いるモデルパラメ

ータのうち搭乗者間で差異の小さいパラメータには搭乗者の平均値を適用し，体格の異なる搭乗者に対して，できるだ

け少ない数のパラメータ数を同定することを考え，簡便にモデルパラメータを同定する実験手順を提案している．また，

構築したシミュレーションモデルおよび同定パラメータを用いて，車体姿勢が安定な振子構造を常に保持するための搭

乗者条件を示している．最後に，車体揺動抑制制御の構築には非線形システムの制御手法の一つであるバックステッ

ピング法を適用し，低重心型平行二輪ビークルを用いた実験により有効性を示している． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1 着座式二輪ビークルの概要図          図 2 着座式二輪ビークルの外観 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 3 着座式二輪ビークルの車体揺動抑制制御の制御ブロック図 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

所属： 豊田工業高等専門学校 機械工学科 

提供可能な設備・機器：  

名称・型番（メーカー） 

  

  

  

  

  

 


