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メカトロニクス，モーションコントロール

研究概要

精密メカトロニクス機器の
高性能制御
 産業用ロボットの高精度姿勢制御
 レーザスキャナ・テーブルシステ

ムの高速・高精度位置決め制御

メカトロニクス・モーション
コントロール技術の応用
 メカトロニクスシステム設計
 動的試験システムの制御系設計
 スマートマテリアルの制御応用

先端基盤モーション
コントロール技術
 自動制御設計
 超高性能FB制御器設計
 非線形摩擦のモデリングと補償


