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図１１ Ｙ軸回りに発生した角加速度 

図１０ Ｘ軸回りに発生した角加速度 

図８ Y軸方向に発生した加速度 

図７ X軸方向に発生した加速度 

図９ Z軸方向に発生した加速度 図１２ Ｚ軸回りに発生した角加速度 

３．３．実験で明らかになった問題点 

 本実験により以下の課題が明らかになったため，

ここに整理する．これらは，ノウハウ的な部分でも

あるが，実際には大きな問題となった点である． 
(1) モータの反転運動が頻繁に発生 
 6 軸パラレルメカニズムを高速振動させる場合は，
アクチュエータが高速往復運動を行なうため，モー

タ及びボールねじで構成される直動機構が正転逆転

の切替が頻繁に発生する．このような使用条件では，

スムーズな運動制御が困難になるだけではなく，大

電流が要求されるためエネルギ消費の増大とノイズ

の発生が考えられる．この対策としては，前報 1)で

提案した単駆動源 6カム方式の機構が効果的である
と考えられる． 
(2) ノイズ対策 
 実験結果で示したように，モータから誘導される

電磁ノイズが大きく発生した．この問題に対しては，

ケーブルのシールド化，ツイストペア化，フレーム

アースの追加など，考えられるノイズ対策を行なっ

たにも関わらず，解決には至らなかった．実際に測

定する時には，センサケーブルの引き回しにも注意

が必要である．センサケーブルは，それ自身が大き

く振れる状況は，センサに対し物理的に振動を及ぼ

したり，電磁ノイズを誘導する原因になりやすい． 

 
４．結言 
 本研究では，直動型パラレルメカニズムを適用し

た多軸振動発生装置について，順次 6軸加速度計測
について，その測定方法を検討し，計測実験を行な

った．計測実験そのものは，いくつかの問題が解消

できず不調であったが，多軸加振機に流用するため

の問題点が整理できた．今後の課題としては，同時

6軸振動の計測システムの構築が挙げられる． 
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