






ク特性が大幅に乱れる（図 5 (a)）。 一方． モデル追従制御方

式では． 外乱の 変動がない初期状態で従米方式よりセトリ

ングが辿く安定しており， 外力が削減してもセトリング特

性はほとんど変わらない（図5(b)）。

3.2 ゲイン変動の抑圧

図 6 に， VCM を含む制御系ゲインを士 10 ％贈減させ，

1,000 トラックシークを行った場合のセトリング特性を示す。
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図6 ． ゲイン変動とシ ークセトリング特性 従米の制御方式では，
ゲインが変動するとセトリング時間が増大する。 モデル追従制御では，
はとんど彩押を受けない。

Gain variation vs. seek settling time 

従米の制御方法では， ゲインが崩滅するとセトリングが販

動的になり， 目標位骰に安定するまでの時間がWIえる（図6

(a)）。 一方， モデル追従制御方式では， ゲインが変動しても

振動は発生せず、 目標位附に安定するまでの時間も変わら

ない（図6(b)）。

以上のように、 モデル追従制御方式は、 従来の制御方式

に比ぺ外力やゲインの変動を非常に受けにくく， 安定した

制御系を実現できることを確認した。

口ぁとかき

コントロ ーラ内の数式モデルを速度制御方式で移動させ，

モデル位附との誤差で制御対象への操作批をフィードバッ

ク補正するモデル追従制御方式を開発した。 この方式を 2.5

インチ型磁気ディスク装協に応mし， 制御性能を検証した。

その結果， 移動距離によらず， 制御対象のゲイン変動や外

乱変動の影響を大幅に低減でき， シ ーク時間の短縮にも有

効なことを確認した。

今後は， 目標速度軌近の改艮や追従訊差HII1it料の最適化

などを行い、 さらに性能改蒋を進めたい。
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