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研究成果の概要（和文）：本研究課題ではニューラルネットワークの一種である自己組織化マップ(SOM; Self-organiz
ing map)を用いて，未知なる制御対象や運用中の故障などにより構造物の状況が変化した際にも対応可能な学習型の振
動制御手法を提案した．本手法ではSOMの学習効果により構造物への入出力信号に関する統計モデルを作成するととも
に，構造物のある状態に対して適切な制御入力を同時に学習し出力することで振動制御を行う．数値実験や実時間制御
実験により本手法の有用性が確認できた．

研究成果の概要（英文）：The present study proposes a new learning vibration control method by using the 
self-organizing map (SOM) which is a kind of neural networks. The proposed method is applicable to 
unknown control objects and adaptive to variation of structure due to troubles. The statistical model of 
the structure in terms of input and output signals is built by learning effect of SOM, and simultaneously 
appropriate control input to a certain state of structure is learned, resulting in vibration suppression. 
From numerical and experimental results, it was revealed that the present method is effective to the 
unknown control objects.

研究分野：機械力学

キーワード： 自己組織化マップ　振動制御　適応制御
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１．研究開始当初の背景
 
 多くの機械構造物はその運用中に様々な
環境の変化が生じるため，効果的な振動制御
を行うためには柔軟に周辺環境に対応でき
る制御系を設計する必要がある．そのため，
未知な制御対象や環境変化に対応可能な，学
習型の制御系の設計手法に関する研究は盛
んである．
 学習型の制御手法としては，ニューロン結
合型ニューラルネットワークを利用したも
のが主な手法であり，国内外で
告がなされている
(SOM
ラルネットワークの一種であるが，そのシン
プルなアルゴリズムにも関わらず，
用した制御手法
るのみであり，
関する報告は見られない．
 研究代表者はこれまで多目的最適化
より得られた多次元パレート解の可視化手
法として
特長や有用性を理解している．また，スマー
ト複合材の振動制御性能の向上を目的とし
た最適化手法
象のモデル化の重要性も理解している．それ
らを踏まえ，周辺環境の変化や未知なる制御
対象に対して，
に構築する学習制御の開発という着想に至
った．

 
２．研究の目的
 
 本研究の目的は，未知なる制御対象や構造
物の運用中に生じる環境変化にも柔軟に対
応可能な振動制御手法として，ニューラルネ
ットワークの一種である自
(SOM)
法の開発を行うことである．入出力信号を
SOM
オンラインで作成するため，現代制御理論で
求められる詳細な数値モデルを事前に作成
する必要がなく，未知の制御対象に関して有
効である．また，運用中の環境変化に対して
も，学習を通して統計モデルを修正すること
で，振動の抑制が持続可能となる．
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