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1. 予稿 p.3 右 10 行目 
パラメータは表 2 に示す． 
 

2. 予稿 p.3 右 表 2 
Table2 Evaluation system parameters 

Parameters Symbol Values 
Motor inertia JM 0.35×10-2[kgm2] 

Generator inertia JG 1.5×10-2[kgm2] 
Total spring constant KS 800[Nm/rad] 

Time constant 
(electric inertia) 

TJ 0.001[s] 

Time constant 
(electric friction) 

TD 0.1[s] 

Time constant 
(automatic adjustment 

of electric friction) 
TA 0.03[s] 

Sampling time TS 83[μs] 
Resonance frequency ωn 84[Hz] 

Input torque τM ±4[Nm], 83[Hz] 
 

3. 予稿 p.3 右 表 2 の直後に表 3 を追加 
 
4. 予稿 p.4 左 15 行目 

実験条件を表 3 に示す． 
 

5. 予稿 p.4 左 表タイトル 
Table3 Experimental conditions 
 

6. 予稿 p.5 右 4 行目 
 𝛽𝛽 = 6.74[Nm]と設定した．このシステムに対して，振幅が

±3[Nm]のチャープ信号を入力する． 
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7. 予稿 p.5 右  

 
Fig.16 |τS� | without electric friction and 
with electric friction(Da = 1[Nms/rad]) 

 
8. 予稿 p.6 右 

 
Fig.17 |τS� | and Da with automatic adjustment 

of electric friction 
 

9. 予稿 p.6 左 7 行目 
 (2)𝐷𝐷𝑎𝑎=1[Nms/rad]の固定値の場合 
 
10. 予稿 p.6 左 

 
Fig. 18 τS at the point where |τS� | is maximum 

 
11. 予稿 p.6 左 11 行目 
 47.52[Nm]， 39.06[Nm]なのに対し、 (3)では 25.21[Nm]であり ，  



12. Summarized paper  

 
Fig.2 Response of the amplitude of torsion torque 

at chirp signal input without electric friction 
and with electric friction fixed electric friction value 

 
13. Summarized paper 

 
Fig.3 Response of amplitude of torsion torque and electric friction value 

at chirp signal input with automatic adjustment of electric friction 
正 
(Correct) 

1. 予稿 p.3 右 10 行目 
電気慣性と電気摩擦を用いた共振周波数制御とダンピング制御

に関する実験におけるパラメータを表 2 に，電気摩擦の自動調整

に関する実験におけるパラメータを表 2 にそれぞれ示す． 
 
2. 予稿 p.3 右 表 2 

Table2 Evaluation system parameters(Damping control and resonance 
frequency control using electric inertia and electric friction) 

Parameters Symbol Values 
Motor inertia JM 0.35×10-2[kgm2] 

Generator inertia JG 1.5×10-2[kgm2] 
Total spring constant KS 800[Nm/rad] 

Time constant 
(electric inertia) 

TJ 0.001[s] 

Time constant 
(electric friction) 

TD 0.1[s] 

Sampling time TS 83[μs] 
Resonance frequency ωn 84[Hz] 

Input torque τM ±4[Nm], 83[Hz] 
 



3. 予稿 p.3 右 表 2 の直後に表 3 を追加 
Table3 Table2 Evaluation system parameters 
(Automatic adjustment of electrical friction) 

Parameters Symbol Values 
Moter inertia 𝐽𝐽𝑀𝑀 2.76 × 10−3[kgm2] 

Generator inertia 𝐽𝐽𝐺𝐺 2.76 × 10−3[kgm2] 
Total spring constant 𝐾𝐾𝑆𝑆 2334[Nm/rad] 
Resonance frequency ωr 207[Hz] 

Sample time 𝑇𝑇𝑆𝑆 83[μs] 
Time constant 

(automatic adjustment 
of electric friction) 

TA 0.03[s] 

Time constant 
(electric friction) 

TD 0.1[s] 

 
4. 予稿 p.4 左 15 行目 

実験条件を表 4 に示す． 
 

5. 予稿 p.4 左 表タイトル 
Table4 Experimental conditions 
 

6. 予稿 p.5 右 4 行目 
 𝛽𝛽 = 3[Nm]と設定した．このシステムに対して，振幅が

±2.9175[Nm]のチャープ信号を入力する． 
 
7. 予稿 p.5 右  

 
Fig.16 |τS� | without electric friction and 
with electric friction(Da = 1[Nms/rad]) 

 
8. 予稿 p.6 右 

 
Fig.17 |τS� | and Da with automatic adjustment 

of electric friction 



9. 予稿 p.6 左 7 行目 
 (2)𝐷𝐷𝑎𝑎=0.1[Nms/rad]の固定値の場合 
 
10. 予稿 p.6 左 

 
Fig. 18 τS at the point where |τS� | is maximum 

11. 予稿 p.6 左 11 行目 
21.65[Nm]，20.70[Nm]なのに対し、(3)では 14.20[Nm]であり， 

 
12. Summarized paper  

 
Fig.2 Response of the amplitude of torsion torque 

at chirp signal input without electric friction 
and with electric friction fixed electric friction value 

13. Summarized paper 

 
Fig.3 Response of amplitude of torsion torque 
and electric friction value at chirp signal input 

with automatic adjustment of electric friction 
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