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　１． はじめに

　近年では少子高齢化のため労働力不足が問題となっており、産業機械を用いた労働力の補填る。．．．
したがって、この問題に対処するためには、産業機械の高速化や機能性向上が必須となる1)。本研究は、産業機械の高機能化を目的として、運動制御用計算機を設計した。

　２． 産業機械の高機能化と課題　

ここでは、はじめに産業機械の高機能化に対する課題を紹介する。
・・・
・・・
したがって、産業機械の高機能化を実現するためには、計算機に内在する課題を解決する必要がある。

　３． 運動制御用計算機の設計

　本研究では、制御用計算機を設計した。
・・・
・・・






制御器は図1のように構成した。
[image: ]
図１．SoC FPGAペースト制御系の構造


　９． まとめ

　本研究では、機械の高機能化を目的として、運動制御用計算機を設計した。実験を通じて、設計した制御器が高い運動制御性能を確保し、知能化のための計算リソースを活用して機能的な運動を実現可能であることを示した。
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