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	���	��	� $� ����������� ���	 �	��� ��� ��	 �	��� ��
"�� ���	� ���� �� � / ��01��)�*�

��	�	 1��-�. �� ��	 �������� ���	 ���	�
�� �� ��	
�	�
� ����	��

� ���������	��� ����� �������� ���

��� ���� ������� �������� ����

������� ��
 �	��� !�

��	 
��������� ������� ��� ��������
��� �������� � �����

����� ������� ��	
��

�� ���	 �� ��	 �������� ����'��� ����������	� $�
��	 ���	�� ���	��������� ������� ����� $	���	� ��	



������� ����	� 2��	�� ��	 �����	 $	���	� � ��������
��	�	���	 ��	 ������ �� �� ������ �����	 ����� $� ��	
�������	 �	�
� ����	� ���� $	 ������	�	�� ��	� ��	
������ �� ��	 �����	 ����������	� $� ��	 ������� ��
��
	������	�� 3� 	�����	 �� ��	 ���	�� ���	���������
�� ����� �� ���� %� ���� ��	 �	�	�	��	 ����� ���	 ���
�	�
�� � -�. ��� ��	 ����� ������� ��	��	��� ��-���4�.
�� �����	 ������� ��
����� �	
	��� � �� ��	 �����	 ��
��������	� $� 	��-�.�

� / %�� -��� . -�.

2	�� ��	� 	-��. �� � �������	 �����	 ��	 ������� ��
��������	� $� 	��-%.�

	 / 
� ��� -��%. ��� -��%. -%.

��	�	 � �� �	� �� 56"4� � ��	�	���	 ��� ��	 ��	� 	�-��.
�� ��	 ������� ��� $	 ��������	� $� 2(� ,� ����� ��	
����� $	��		� ��	 ��	� �� ��	 �	�� �����	 ��� ��� ��	
��	� �� ��	 ������� ��	 	���
��	�� �������� ������ ��
��	 ����������	� ������� �� �$����	� $� 	��-5.�
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�� ����������	� ��	 ������� ���	�� ���	��������� ��
�����	� ���� ��	 ������ �� ��	 �	�� �����	� ��	 ������
�� &������	� ��� ��	 ����������	� ��������
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��	 �������� ������� $� ��	 ���	������	� ��������
���	 �� ������	�	� ��� ��	 ������� ����	� �� ���� ��
�� ��	 �������� ������� �� ������ 
-�. ��� ����	��
���� ��		� �-�4�. ��	 �	�����	 �� ��	 �	�
� ����	� ��
��	 �����	�	� �� % ���� -  � ����. ������� ��	 �	�
��	��	 �� ������ �� �$����	� $� ��	 ���� ����	��������
�� ��	 �������� ������� ��		� �� ���������� ����	��
��	 ���	 ��	� �� ��	� ��� �������� ������� ����	��
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�� �� ��� 	��� �� $	 ��	��	� ���� �� ��	 	��-;. $	����	
�� ��	 ������	�� �	�� 	��� �� ��	 �	�� ���	� ��	�	�
���	 	��� �� ���������	� ���� ��	 -��. ���	� ���=�
�������������)%*� ���� ��	 >��=� ������������� ��	
�������	 �	�
� ����	� 	��-;. �� ����������	� $� 	��-0.�
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��%��� �

�� < -%�����.�< %����
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@�	� ����� ������� �� ���	������	� $� ��	
�������� ���	 �� ��	 ���	 �� �������� ������� ��	 ����
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   ｋ 

q
 

1 st 2 nd 3 rd 4 th 5 th 

2 1.270 0
 

0.419 0 0.247 

3 1.01 0.454 0 0.271 0 

4 0.943 0.313 0.250 0 0 

5 0.898 0.269 0.169 0.177 0 

10 0.860 0.223 0 0 0 

20 0.850 0.213 0 0 0 

50 0.846 0.209 0 0 0 
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$�	 �� 3��� ���� ��	 	��-�". ������	 ������	�� �����	�
$� �� �  1�� ��� ����� ������� 
	������ ���

" ���������� #� !$�������

��	 ������ �� ����������� ����� ������
����� ��� ����������� ��������
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������� ���� �������	� �� (>E�!""" -�	���� :�� F���
G���.� 3� ����� �� ���� 0 ��	 	��	���	�� ����	� ��
������	� �� $��� ���	� ����	�� �� % ��	� -E����� H
����. ���� ��	� % ����� �� 3: �	�
� ����� ��� ��	 �	�
�
��������	� ��� ���� ��	 ������ ��������	� $���� -(>E�
!""".� ��	 ������ ��������	� $���� ��
	� ������� ��
��	 �	�
� ��������	� ��� >: -�	������ ������	�.�

Action command

・LIN command

・CIR command

・PTP command etc.

Position 

data extraction

(CSV data )

PC: windows 2000

SPX－8000

Servo controller

AC servo motor

AC servo motor

Input

Output

�����	 0+ (��	������ �� 	��	���	�����

��	 	��	���	���� ���������� ��	 �� �������� ��	
��������� �� $�� &��������� �� �����	� �� ��	�' ��	
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(i) input wave

(a) Experimental condition: ωi=1 rad/s, Kp=40 s
-1

, r=50 mm, Δtp=2 ms, T=260 ms, q=130, N=24 

(b) Experimental condition: ωi=1 rad/s, Kp=40 s
-1

, r=50 mm, Δtp=2 ms, T=130 ms, q=65, N=48

Division number of circle Division number of circle

Division number of circle Division number of circle

r ( 1- r  )

r ( 1- r  )

Δr Δm

Δr Δm

0 200 400 600 800 1000
0

0.1

0.2

0.3

0.4

0.5

re
s
p
o
n
s
e
(m
m
)

(ii) response wave
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(iii) input wave
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(iv) response wave
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Condition (a) Condition (b)  

Analysis Experiment Analysis Experiment 

Decrease in radius 

Δr (µ m) 
297 262 83 80 

Surface roughness 

Δm (µ m) 
383 343 73 70 
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