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第 1 章 システム概説

1.1 仕様

1.1 1 SINE
(1) 制御方式： フィードバック方式による、掃引正弦波のレベル制御。

(2) 制御周波数： 0.1～20 000 Hz（ただし、使用条件による制限がありえます。）

(3) 周波数分解能： 出力周波数の 10-4以下

(4) 制御ダイナミックレンジ： 114 dB 以上

(5) 動作モード

1) 連続掃引、スポット、マニュアル

2) 制御対象量： 応答信号／出力電圧

(6) 掃引動作

掃引モード： 直線掃引／対数掃引

掃引タイプ： 往復／片道

掃引開始方向： 順方向／逆方向

掃引時の手動操作： 加振動作の一時停止、掃引動作の一時停止、掃引方向の反転、

加振レベルの変更等

(7) 試験時間の指定： 時間指定／掃引回数指定／振動回数指定

(8) 入力チャネル

1) チャネル数： 最大 64

2) チャネル種別： 制御チャネル／モニタチャネル（重複可）

3) 応答正弦波のﾚﾍﾞﾙ推定： 平均値、実効値、トラッキング

4) 制御応答平均化方式： 平均値制御／最大値制御／最小値制御

5) 警報／中断機能： 各入力チャネル毎に警報／中断のレベル値を指定可能。

6) リミット制御機能： 各入力チャネル毎に、当該チャネルでの最大許容プロファイルデータ

を指定可能。当該チャネルにおいて、指定値を超える応答が観測された時、システムは当該

逸脱応答が指定範囲以内に収まるように制御を行い、運転を停止することなく試験を続行し

ます。

なお、上記のことを行うには、オプション「リミットコントロール」が必要です。

(9) 出力チャネル

1) チャネル数： 1

2) 波形歪率： 0.1 %以下（1V rms）

(10) 分析・表示データ

制御応答および各入力チャネルの応答のレベル軌跡

ドライブのレベル軌跡

時々刻々の各レベルデータ、振動回数累積値
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制御応答／ドライブ伝達率、各入力チャネル／制御応答伝達率、各入力チャネル／ドライブ伝

達率･位相、入力チャネル間伝達率・位相

各入力チャネルへの応答信号の歪率および Signal Tolerance

周波数 及び 各レベルデータのタイムチャート(スポットのみ)

(11) データの保存：

自動保存／手動保存

画面データの CSV 形式への保存

(12) 外部接点機能 入力部

加振開始、加振停止、一時停止、再加振等

出力部

加振開始待ち状態、加振中状態、一時停止状態、

テスト正常終了状態、テスト異常終了状態等

(13) オプション仕様： リミットコントロール、共振点追随、Multi Sweep Sine
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1.1.2 共振点追随（SINE のオプション）

共振点追随には２種類の方式があります。

「I．自動探索・追随方式」は共振点追随オプションで可能です。

「II．事前探索・追随方式」を実施するには、共振点追随オプションに加え、振幅探査オプション

が必要になります。

I．自動探索・追随方式（共振点追随オプション）

共振点とみなす位相差をあらかじめ指定し、この位相差が検出された周波数を共振点とみ

なして自動的に追随する方式です。

(1) 方式

指定されたふたつの応答点における位相差を検出する方式による共振点探査と、発見

した共振点の周波数変化への追従を行います。

(2) 入力チャネル

基準点となる入力チャネルおよび共振探査点とする入力チャネルの 2 点を指定します｡

(3) 共振点探査範囲

最大 16 個の探査範囲を定義できます（下限周波数と上限周波数で範囲を指定）。

(4) 共振点の定義

検出すべき位相差を指定します。

（-180～+180 の範囲：標準値±90 ﾟ）

(5) 追随時間

時間指定、振動サイクル数指定

(6) 追随制限機能

共振周波数が移動する事により、指定した周波数範囲を超えると追随動作を抑制する

ことができます（基準は初期共振周波数）。

II．事前探索・追随方式（振幅探査オプション）

指定周波数範囲を事前に掃引し、Q 値や振幅伝達率が設定値以上の周波数を共振点とみな

して、リストアップします。リストアップされた周波数から実際に加振を行う周波数を選択

し、選択した共振点の周波数変化への追従を行います。

(1) 方式

共振点調査、共振点検索、共振点追従の 3 つのステータスから成り立ち、調査・検索で指

定された共振点の周波数変化への追従を行います。

(2) 入力チャネル

基準点となる入力チャネルおよび共振探査点とする入力チャネルの 2 点を指定します｡

(3) 共振点指定数

最大 16 個の共振点を指定できます。

(4) 共振点の定義

Q 値、振幅率が設定値以上になった場合に共振点とみなします。

(5) 追随時間

時間指定。
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(6) 追随制限機能

共振周波数が移動することにより、指定した周波数範囲を超えると追随動作を抑制するこ

とができます。

(7) 追随方式

位相の変化を捉え、初期位相値になるよう指定した周波数範囲で周波数を変化させる方式

と、振幅の変化を捉え、指定した周波数範囲で振幅率のピーク値を探索し、新しいピーク値

を共振点とみなす方式の２つがあります。また、共振周波数での固定加振も可能です。

(8) 表示データ

時間軸のグラフとして下記のデータが表示できます。周波数軸のグラフは表示できません。

制御応答、伝達率（振幅・位相）、Ｑ値、周波数、各入力チャネルの応答レベル

1.1.3 リミットコントロール（SINE のオプション）

(1) 指定方法

各リミットコントロールチャネル各々に対して、監視レベルをプロファイルにより与えます｡

(2) チャネル数

システムで使用可能な全ての入力チャネルが使用可能です。

（ただし､ライセンス設定がされていること）

(3) 対象物理量

制御量と異なる物理量単位であってもリミットコントロールチャネルとして使用することも

可能です。

1.1.4 Multi Sweep Sine（SINE のオプション）

Multi Sweep Sine 試験は、Sine 試験の試験時間短縮を主目的とした試験で、複数の異なる掃引試

験を同時に実施ます。

(1) 制御方式： フィードバック方式による、掃引正弦波のレベル制御。

(2) 制御周波数： 0.1～20 000 Hz（ただし、使用条件による制限がありえます。）

(3) 周波数分解能： 出力周波数の 10-4以下

(4) 制御ダイナミックレンジ： 114 dB 以上（ただし、使用条件に依存します。）

(5) 動作モード

1) 周波数分割掃引

2) 遅延掃引

3) マルチスポット

(6) 掃引動作

掃引モード： 対数掃引／直線掃引

掃引タイプ： 片道／往復（周波数分割方式のみ）

掃引開始方向： 順方向／逆方向

掃引同時本数注 1： 16 本（周波数分割、遅延掃引）、32 本（マルチスポット）

掃引時の手動操作： 加振動作の一時停止、掃引動作の一時停止、加振レベルの変更等
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(7) 試験時間の指定：時間指定／掃引回数指定

(8) 入力チャネル

1) チャネル数： 最大 64（ただし、使用条件による制限がありえます。）

2) チャネル種別： 制御チャネル／モニタチャネル（制御チャネルのみ重複可）

3) 応答正弦波のﾚﾍﾞﾙ推定注 2： 平均値、実効値、トラッキング

4) 制御応答平均化方式： 平均値制御／最大値制御／最小値制御

5) 警報／中断機能： 各入力チャネル毎に警報／中断のレベル値を指定可能

(9) 分析・表示データ

1) 制御応答および各入力チャネルの応答のレベル軌跡

2) ドライブのレベル軌跡

3) 時々刻々の各レベルデータ、振動回数累積値

4) 制御応答／ドライブ伝達率、各入力チャネル／制御応答伝達率、各入力チャネル／

ドライブ伝達率･位相、入力チャネル間伝達率・位相

(10)データの保存：自動保存／手動保存

画面データの CSV 形式への保存

注 1 設定により異なる場合があります。

注 2 制御チャネルは必ずトラッキングになります。
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第 2 章 K2 アプリケーションの操作体系

2.1 概要

K2 アプリケーションでは、起動後の操作は、キーボード、マウスを用いて行います。

本アプリケーションを起動すると、下図のようなウィンドウが開きます。

メニューバーには、本アプリケーションのすべてのメニュー名が表示されています。

各メニュー名をクリックするとメニューが開き、使用できるコマンドの一覧を表示します。

各ツールバーには、メニューの中のよく使うコマンドをアイコンで表示しています。

アイコンをクリックすると対応するコマンドが実行するか、コマンドに対応したダイアログボックス

が開きます。

ステータスバーには、K2 コントローラの動作状況を表示します。

実行ステータスパネルには、加振試験中の状況を表示します。

K2 アプリケーションのウィンドウ

オペレーションツールバー

メニューバー

実行ステータスパネル

ステータスバー

ファイルツールバー

テスト定義ツールバー
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2.2 テストファイル

K2 アプリケーションでは、テスト実施に必要な情報を、「テストファイル」と呼ばれる所定のファ

イルに格納します。

  テストファイルの中には、次のような種類があります。

必ず使用するテストファイル

・テスト定義ファイル  ： Ver10.0.0.0 以降に作成されたファイル

K2SINE（*.swp2、*.spt2、*.mnl2）

  Ver10.0.0.0 以前に作成されたファイル

K2SINE（*.swp、*.spt、*.mnl）

・グラフデータファイル  ：Ver10.0.0.0 以降に作成されたファイル（*.vdf2）

  Ver10.0.0.0 以前に作成されたファイル（*.vdf）

・環境設定ファイル

（I/O モジュール構成情報，加振システム情報，入力チャネル情報）： SystemInfo.Dat2

注 1）システムドライブの¥IMV¥ K2_2ndに保存されます。削除禁止

Ver10.0.0.0以前の K2ではシステムドライブの¥IMV¥K2フォルダに保存されます。

Ver6.0.0.0以前の K2ではWindowsフォルダに保存されます。

注 2）Ver10.0.0.0以前の K2から Ver10.0.0.0以降の K2にバージョンアップする場合、インスト

ール時に環境設定ファイルは Ver10.0.0.0以降用のフォーマットに自動的に変換されま

す。
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2.3 テスト種別

K2SINE では、次の３つのテスト種別があります。

①連続掃引テスト

   連続掃引テストは、正弦波振動試験において最も一般的に用いられている試験法です。

指定された条件にしたがって周波数を連続的に変化させて正弦波制御するものです。

②スポットテスト

   スポットテストは、あらかじめ加振する特定の周波数と目標値レベルを指定しておき、指定された

条件の加振を順次実施していくテストです。

したがって、スポットテストでは掃引を行いません。

   また、スポットテストでの周波数系列の指定は任意です。

③マニュアルテスト

   マニュアルテストは、手動操作のみによって動作させるための特殊な動作テストです。

マニュアルテストでは、試験実施中に制御目標条件を任意に変更できます。
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第 3 章 基本操作例

3.1 連続掃引（簡易定義）

＜例題＞

下記のような連続掃引試験を行うことを考えます。

［目標パターン］

［試験時間］

掃引速度：1.000（octave/min）

往復掃引回数：1（double-sweep）

［使用するセンサ等の情報］

圧電型の加速度ピックアップを２つ使用し、片方を制御用、もう１つをモニタ用として使用します。

ch1.：制御用、  感度 3pC/(m/s2)

ch2.：モニタ用、感度 3pC/(m/s2)

ただし、これらの情報はすでに入力環境情報（この例では「chtest1」）に登録されているものとしま

す。

加振システムの定格等の情報もすでに加振システム情報（この例では「System1」）に登録されてい

るものとします。

［供試品等の情報］

供試品質量：10[kg] 

周波数[Hz]

加速度
[m/s2]

10 31.83 2000

20.0

変位：1[mm]
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＜操作手順＞

＜Step 1＞

［新規作成］ボタンを押します。

＜Step 2＞

「テスト種別（連続掃引）」を選択します。



3 - 3

＜Step 3＞

「加振システム情報」を選択します。

＜Step 4＞

「入力環境情報」を選択します。

①
②
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＜Step 5＞

［OK］ボタンを押します。

＜Step 6＞

［次の定義］ボタンを押します。
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＜Step 7＞

［OK］ボタンを押します。

＜Step 8＞

［次の定義］ボタンを押します。
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＜Step 9＞

［OK］ボタンを押します。

＜Step 10＞

［次の定義］ボタンを押します。
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＜Step 11＞

「簡易定義（レベルと周波数範囲のみで指定）」を選択し、［次へ］ボタンを押します。

＜Step 12＞

「周波数範囲：10～2000.0[Hz]」を入力し、「加速度：20.0[m/s2]」を入力します。

①

②

①

②
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＜Step 13＞

「変位」を選択し、「変位：1[mm]」を入力し、［OK］ボタンを押します。

＜Step 14＞

［OK］ボタンを押します。

③
②①
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＜Step 15＞

「掃引速度：1.000[octave/min]」を入力し、［OK］ボタンを押します。

＜Step 16＞

［次の定義］ボタンを押します。

②①
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＜Step 17＞

「ch1.」を選択し、「制御」にチェックを入れ、「ch2.」を選択し、「モニタ」にチェックを入れ、

［OK］ボタンを押します。

＜Step 18＞

［次の定義］ボタンを押します。

①

②
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＜Step 19＞

「保存しない」を選択し、［OK］ボタンを押します。

＜Step 20＞

［次の定義］ボタンを押します。

①

②
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＜Step 21＞

「加振力チェック」を選択し、「供試品質量：10[kg]」を入力し、［OK］ボタンを押します。

＜Step 22＞

これで定義が完了です。

① ② ③
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＜テストの保存＞

＜Step 1＞

［定義保存］ボタンを押します。

＜Step 2＞

ファイル名を入力し、［保存］ボタンを押します。

②

①
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＜テストの実行＞

＜Step 1＞

［実行開始］ボタンを押します。
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＜Step 2＞

［加振開始］ボタンを押します。

［加振開始］ボタンを押すと、初期ループチェック、初期イコライゼーションが自動的に行われ、試験

が実施されます。
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＜Step 3＞

テスト時間が満了するとテストが終了します。

［実行終了］ボタンを押すと、テスト定義モードに戻ります。
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3.2 連続掃引（詳細定義 ブレイクポイント）

＜例題＞

下記のような連続掃引試験を行うことを考えます。

［目標パターン］

［試験時間］

掃引速度：1.000（octave/min）

往復掃引回数：1（double-sweep）

［使用するセンサ等の情報］

圧電型の加速度ピックアップを２つ使用し、片方を制御用、もう１つをモニタ用として使用します。

ch1.：制御用、  感度 3pC/(m/sP

2
P)

ch2.：モニタ用、感度 3pC/(m/sP

2
P)

ただし、これらの情報はすでに入力環境情報（この例では「chtest1」）に登録されているものとしま

す。

加振システムの定格等の情報もすでに加振システム情報（この例では「System1」）に登録されてい

るものとします。

［供試品等の情報］

供試品質量：10[kg] 

傾き：0[dB/oct]

周波数[Hz]

加速度
[m/sP

2
P]

30 100 2000300 500

5

10

20
傾き：-3[dB/oct]
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＜操作手順＞

＜Step 1＞

［新規作成］ボタンを押します。

＜Step 2＞

「テスト種別（連続掃引）」を選択します。
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＜Step 3＞

「加振システム情報」を選択します。

＜Step 4＞

「入力環境情報」を選択します。

②

①
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＜Step 5＞

［OK］ボタンを押します。

＜Step 6＞

［次の定義］ボタンを押します。
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＜Step 7＞

［OK］ボタンを押します。

＜Step 8＞

［次の定義］ボタンを押します。
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＜Step 9＞

［OK］ボタンを押します。

＜Step 10＞

［次の定義］ボタンを押します。
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＜Step 11＞

「詳細定義（ブレイクポイント）」を選択し、「補間型」を選択し、［次へ］ボタンを押します。

  

＜Step 12＞

［レベル］を選択後、「補間の種別」を「周波数：対数-レベル：対数」に設定し、「傾きの単位」を

「dB/octave」に設定します。

②

③

①

②

①
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＜Step 13＞

「周波数：30.0[Hz]、レベル：5.0[m/sP

2
P]」を入力し、［追加］ボタンを押します。

＜Step 14＞

「周波数：100.0[Hz]、レベル：10.0[m/sP

2
P]」を入力し、［追加］ボタンを押します。

① ②

① ②
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＜Step 15＞

[傾き]を選択後、「周波数：300.0[Hz]、傾き：0.0[dB/octaveP]」を入力し、［追加］ボタンを押します。

＜Step 16＞

[レベル]を選択後、「周波数：500.0[Hz]、レベル：20.0[m/sP

2
P]」を入力し、［追加］ボタンを押します。

② ③

③

①

① ②



3 - 26

＜Step 17＞

[傾き]を選択後、周波数：2000.0[Hz]、傾き：-3.0[dB/octaveP]」を入力し、［追加］ボタンを押してか

ら、［OK］ボタンを押します。

＜Step 18＞

［OK］ボタンを押します。

④②①
③
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＜Step 19＞

「掃引速度：1.0[octave/min]」を入力し、［OK］ボタンを押します。

＜Step 20＞

［次の定義］ボタンを押します。

②①
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＜Step 21＞

「ch1.」を選択し、「制御」にチェックを入れ、「ch2.」を選択し、「モニタ」にチェックを入れ、

［OK］ボタンを押します。

＜Step 22＞

［次の定義］ボタンを押します。

①

②
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＜Step 23＞

「保存しない」を選択し、［OK］ボタンを押します。

＜Step 24＞

［次の定義］ボタンを押します。

①

②
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＜Step 25＞

「加振力チェック」を選択し、「供試品質量：10[kg]」を入力し、［OK］ボタンを押します。

＜Step 26＞

これで定義が完了です。

① ② ③
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＜テストの保存＞

＜Step 1＞

［定義保存］ボタンを押します。

＜Step 2＞

ファイル名を入力し、［保存］ボタンを押します。

②

①
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＜テストの実行＞

＜Step 1＞

［実行開始］ボタンを押します。



3 - 33

＜Step 2＞

［加振開始］ボタンを押します。

［加振開始］ボタンを押すと、初期ループチェック、初期イコライゼーションが自動的に行われ、試験

が実施されます。
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＜Step 3＞

テスト時間が満了するとテストが終了します。

［実行終了］ボタンを押すと、テスト定義モードに戻ります。
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3.3 スポットテスト

＜例題＞

下記のようなスポットテストを行うことを考えます。

［目標パターン］

下記の周波数とレベルの組み合わせのスポットとします。

No 周波数 レベル 滞留時間

1 200[Hz] 100[m/s2 0-p] 10[分]

2 10[Hz] 5[mm p-p] 100[回]

3 50[Hz] 0.2[m/s 0-p] 300000[回]

［使用するセンサ等の情報］

圧電型の加速度ピックアップを２つ使用し、片方を制御用、もう１つをモニタ用として使用します。

ch1.：制御用、  感度 3pC/(m/s2)

ch2.：モニタ用、感度 3pC/(m/s2)

ただし、これらの情報はすでに入力環境情報（この例では「chtest1」）に登録されているものとしま

す。

加振システムの定格等の情報もすでに加振システム情報（この例では「System1」）に登録されてい

るものとします。

［供試品等の情報］

供試品質量：10[kg] 
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＜操作手順＞

＜Step 1＞

［新規作成］ボタンを押します。

＜Step 2＞

「テスト種別（スポットテスト）」を選択します。
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＜Step 3＞

「加振システム情報」を選択します。

＜Step 4＞

「入力環境情報」を選択します。

①

②
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＜Step 5＞

［OK］ボタンを押します。

＜Step 6＞

［次の定義］ボタンを押します。
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＜Step 7＞

［OK］ボタンを押します。

＜Step 8＞

［次の定義］ボタンを押します。
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＜Step 9＞

［OK］ボタンを押します。

＜Step 10＞

［次の定義］ボタンを押します。
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＜Step 11＞

「周波数：200[Hz]」を入力し、「加速度：100[m/s2 0-p]」を入力し、「滞留時間：10:00［時間で指

定］(10 分)」を入力し、［追加］ボタンを押します。

＜Step 12＞

同様に「周波数：10[Hz]」を入力し、「変位：5[mm p-p]」を入力し、「滞留時間：100［振動回数で指

定（1 回単位）］」を入力し、［追加］ボタンを押します。

① ②

③

④

②

③

①

④
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＜Step 13＞

同様に「周波数：50[Hz]」を入力し、「速度：0.2[m/s 0-p]」を入力し、「滞留時間：300［振動回数で

指定（1000 回単位）］」を入力し、［追加］ボタンを押します。

＜Step 14＞

［OK］ボタンを押します。

③

④

②①
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＜Step 15＞

［次の定義］ボタンを押します。

＜Step 16＞

「ch1.」を選択し、「制御」にチェックを入れ、「ch2.」を選択し、「モニタ」にチェックを入れ、

［OK］ボタンを押します。

①

②
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＜Step 17＞

［次の定義］ボタンを押します。

＜Step 18＞

「保存しない」を選択し、［OK］ボタンを押します。

①

②
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＜Step 19＞

［次の定義］ボタンを押します。

＜Step 20＞

「加振力チェック」を選択し、「供試品質量：10[kg]」を入力し、［OK］ボタンを押します。

① ② ③
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＜Step 21＞

これで定義が完了です。
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＜テストの保存＞

＜Step 1＞

［定義保存］ボタンを押します。

＜Step 2＞

ファイル名を入力し、［保存］ボタンを押します。

②①
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＜テストの実行＞

＜Step 1＞

［実行開始］ボタンを押します。
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＜Step 2＞

［加振開始］ボタンを押します。

［加振開始］ボタンを押すと、初期ループチェック、初期イコライゼーションが自動的に行われ、試験

が実施されます。
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＜Step 3＞

指定されたスポットの順に加振が行われます。
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＜Step 4＞

指定されたスポットのスケジュールが満了するとテストが終了します。

［実行終了］ボタンを押すと、テスト定義のモードに戻ります。
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3.4 マニュアルテスト

＜例題＞

下記のようなマニュアル試験を行うことを考えます。

［目標パターン］

周波数：100（Hz）

加速度：10（m/s2）

［使用するセンサ等の情報］

圧電型の加速度ピックアップを２つ使用し、片方を制御用、もう１つをモニタ用として使用します。

ch1.：制御用、  感度 3pC/(m/s2)

ch2.：モニタ用、感度 3pC/(m/s2)

ただし、これらの情報はすでに入力環境情報（この例では「chtest1」）に登録されているものとしま

す。

加振システムの定格等の情報もすでに加振システム情報（この例では「System1」）に登録されてい

るものとします。

［供試品等の情報］

供試品質量：10[kg] 
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＜操作手順＞

＜Step 1＞

［新規作成］ボタンを押します。

＜Step 2＞

「テスト種別（マニュアル）」を選択します。
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＜Step 3＞

「加振システム情報」を選択します。

＜Step 4＞

「入力環境情報」を選択します。

①

②
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＜Step 5＞

［OK］ボタンを押します。

＜Step 6＞

［次の定義］ボタンを押します。
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＜Step 7＞

［OK］ボタンを押します。

＜Step 8＞

［次の定義］ボタンを押します。
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＜Step 9＞

［OK］ボタンを押します。

＜Step 10＞

［次の定義］ボタンを押します。
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＜Step 11＞

「周波数：100[Hz]」を入力し、「レベル：加速度」を選択し「加速度：10[m/s2]」を入力し、［OK］

ボタンを押します。

＜Step 12＞

［次の定義］ボタンを押します。

① ④

② ③
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＜Step 13＞

「ch1.」を選択し、「制御」にチェックを入れ、「ch2.」を選択し、「モニタ」にチェックを入れ、

［OK］ボタンを押します。

＜Step 14＞

［次の定義］ボタンを押します。

①

②
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＜Step 15＞

「加振力チェック」を選択し、「供試品質量：10[kg]」を入力し、［OK］ボタンを押します。

＜Step 16＞

これで定義が完了です。

①
②

③
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＜テストの保存＞

＜Step 1＞

［定義保存］ボタンを押します。

＜Step 2＞

ファイル名を入力し、［保存］ボタンを押します。

①

②
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＜テストの実行＞

＜Step 1＞

［実行開始］ボタンを押します。
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＜Step 2＞

［加振開始］ボタンを押します。

［加振開始］ボタンを押すと、初期ループチェック、初期イコライゼーションが自動的に行われ、試験

が実施されます。
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3.5 簡易定義

簡易定義モードは、連続掃引試験（簡易定義による目標プロファイル）をより簡単に定義するモード

です。

＜例題＞

下記のような連続掃引試験を行うことを考えます。

［目標パターン］

［試験時間］

掃引速度：1.000（octave/min）

往復掃引回数：1（double-sweep）

［使用するセンサ等の情報］

圧電型の加速度ピックアップを１つ使用します。

使用する K2 ハードウェアの入力端子：モジュール ID 0 の Ch1

チャネル名：ch1.、  感度：3pC/(m/s2)、

なお、加振システムの定格等の情報はすでに加振システム情報（この例では「System1」）に登録さ

れているものとします。

［供試品等の情報］

供試品質量：10[kg] 

周波数[Hz]

加速度
[m/s2]

10 31.83 2000

20.0

変位：1[mm]
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＜操作手順＞

＜Step 1＞

［簡易定義］ボタンを押します。

＜Step 2＞

「加振システム情報：System1」を選択し、［プロファイル定義］ボタンを押します。

①

②
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＜Step 3＞

「周波数範囲：10～2000.0[Hz]」を入力し、「加速度：20.0[m/s2]」を入力します。

＜Step 4＞

「変位」を選択し、「変位：1[mm]」を入力し、［OK］ボタンを押します。

①

① ② ③

②
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＜Step 5＞

［トレランス定義］ボタンを押します。

＜Step 6＞

［OK］ボタンを押します。
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＜Step 7＞

「掃引速度：1.0[octave/min]」を入力し、入力チャネルの［追加］ボタンを押します。

＜Step 8＞

以下のように設定し、［OK］ボタンを押します。

「チャネル名：ch1」、「モジュール ID：000」、「Ch：Ch1」、

「入力感度：3.0pC/(m/s2)」、「入力チャネル種別：制御」

①

「テスト時間：1double-
sweep」になっていること

を確認してください。

②

「入力タイプ：チャージ入力」になって

いることを確認してください。

①

②
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＜Step 9＞

［OK］ボタンを押します。

＜Step 10＞

セーフティチェックを選択し、［定義の変更］ボタンを押します。

②

①
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＜Step 11＞

「加振力チェック」を選択し、「供試品質量：10[kg]」を入力し、［OK］ボタンを押します。

＜Step 12＞

これで定義が完了です。

① ② ③
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＜テストの保存＞

＜Step 1＞

［定義保存］ボタンを押します。

＜Step 2＞

ファイル名を入力し、［保存］ボタンを押します。

① ②
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＜テストの実行＞

＜Step 1＞

［実行開始］ボタンを押します。
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＜Step 2＞

［加振開始］ボタンを押します。

［加振開始］ボタンを押すと、初期ループチェック、初期イコライゼーションが自動的に行われ、試験

が実施されます。
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＜Step 3＞

テスト時間が満了するとテストが終了します。

［実行終了］ボタンを押すと、テスト定義モードに戻ります。
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第 4 章 テストの定義

4.1 概要

本システムでは、ある試験を実施するのに必要な情報の一式を「テスト」と呼びます。

ある試験を実行するには、まずその試験を実施するための「テスト」を定義することが必要です。

本章では、この「テスト」の定義の各項目について説明します。

本システムでの「テスト」には、「連続掃引」、「スポット」、「マニュアル」、の３種類のテスト

種別があります。

そして、「テスト」定義の実体は、テスト種別ごとに Table4-1 の情報を順に設定して行くことです。

各テスト種別で設定すべき設定情報や定義内容は異なりますが、各テスト種別で定義内容が異なるの

は、主に“(5)制御目標”の設定情報です。その他の設定情報については各テスト種別でほぼ同じです。

Table.4-1 テスト種別と定義する情報

連続掃引 スポット マニュアル

(1)I/O モジュール構成 ○ ○ ○

(2)加振システム情報 ○ ○ ○

(3)基本・制御条件 ○ ○ ○

(4)加振システム設定 ○ ○ ○

(5)制御目標 ○ ○ ○

(6)入力チャネル ○ ○ ○

(7)データ保存条件 ○ ○ －

(8)セーフティチェック ○ ○ ○

(9)共振点追随 △ － －

(10)補助出力 △ △ △

        ○：必ず設定しなければならない情報

－：設定しなくてよい情報

△：必要に応じて設定する情報

    注）共振点追随はオプションです。

定義が完了した「テスト」の情報一式は、これを所定の形式のファイル「テストファイル」として、

格納することができます。

一旦定義した「テスト」の情報が「テストファイル」として格納してある場合には、そのファイルを

ロードするだけで、試験の実施が可能です。

設定情報

テスト種別
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4.2 基本・制御条件

K2 コントローラの制御条件を設定します。

4.2.1 制御単位

(1) 意味

K2 コントローラが制御対象とする物理量（制御量）の単位を設定します。

制御単位が、テストを定義する上での単位になります。

加振システム情報に「その他の制御量」の定格情報を設定した場合のみ、「その他の制御量」

で設定した単位が、制御単位として追加されます。

4.2.2 最高観測周波数

(1) 意味

入力チャネルで観測する周波数の上限値を設定します。本指定値に合わせてハードウェアの

ローパスフィルタが設定されます。本設定は、使用する全入力チャネルに対して適応されま

す。

常に制御目標の帯域外にノイズが存在するような環境下で試験する場合は、ピーク振幅算定

方式をトラッキングにすることが最も有効ですが、本項目が有効な場合もあります。

なお、最高観測周波数は、制御目標の帯域外であれば任意の周波数を設定できます。
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4.2.3 ピーク振幅推定

(1) 意味

制御チャネルの応答信号波形の振幅（ピーク値）を算定するにあたり、採用する算定方式を

次の３種から設定します。

1. 実効値

応答信号波形の実効値（２乗平均値の平方根:Root Mean Square）を求め、応答波形が所

定周波数の正弦波であるとの仮定の下に、これを正弦波振幅値に等価的に換算した値を

応答信号の振幅値とする方式です。

本システムでは、煩雑さを避けるため、目標レベルの指定は一貫してピーク値を用いて

行いますので、これに合せて応答レベルの方も rms 値からの換算を行ってピーク値表現

しますが、本方式は本質的 に「rms 値制御」と呼ばれる方式に一致します。（表示され

る EPrms 値を 2 で割った値が、rms 値を示します。）

2. 平均値

応答信号波形の絶対値をとり、その平均値を求め、応答波形が所定周波数の正弦波であ

るとの仮定の下に、これを正弦波振幅値に等価的に換算した値(EP:Equivalent Peak)を、応

答信号の振幅算定値とする方式です。

この算定方式は、古くからアナログ式の正弦波振動制御器において一般的に採用されて

きた方式であり、「平均値制御」と呼ばれることもあります。この事情から、ディジタ

ル式の正弦波振動制御器においても使用されている例が多い方式です（例えば、当社製

F2SINE 等）。

従って、従来型の制御器による試験結果との整合性をとる等のことが必要な場合には、

本方式を指定することが適当かと思われます。

3. トラッキング

応答信号波形から基本波成分のみを抽出し、その振幅（ピーク値）をもって応答信号の

振幅推定値とします。

掃引を伴う加振においては、基本波抽出のために応答分析において何らかの周波数追跡

型の抽出機構を持つ必要があり、この意味で本方式は「トラッキング制御」とも呼ばれ

ています。

本システムでは、基本波成分の抽出機構は、応答信号に対してその時点におけるドライ

ブ信号周波数によるフーリエ積分演算をリアルタイムで実施することにより実現してい

ますので、アナログ式のトラッキングフィルタを使用する方式に比べて極めて高精度で

す。

応答信号に歪の多い場合には、本方式による応答振幅推定値は、オーバオール値をもと

にしてその値からの正弦波換算を行う上記２方式に比べて、より小さな値となりますか

ら、制御の結果として得られる加振レベルはより大きなものとなるはずです（より厳し

い試験を実施することになる）。

応答信号が純粋な正弦波であると見なし得る場合には、これらのいずれの方式も同等の

結果を生じるはずです。
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本項の選択は、応答信号に歪の多い場合に重要な差異を生じますので、試験要求の内容

を検討し、適切な選択を実施してください。

4. 最大ピーク

応答波形信号を１サイクルごとに（＋）側のピーク値と（－）側のピーク値を検出し、

どちらか大きい方のピーク値（１サイクル分の応答波形データの絶対値の最大値）を分

析振動回数で平均化した値を応答信号の振幅推定値とします。

5. 平均ピーク

応答波形信号を１サイクルごとに（＋）側のピーク値と（－）側のピーク値を検出し、

２つのピーク値から（（＋）側のピーク値＋（－）側のピーク値）／２を計算し、その

値を分析振動回数で平均化した値を応答信号の振幅推定値とします。

なお、ここでのピーク振幅算定方式の設定は制御応答を算出するための各制御チャネルの応答に

関するものですが、各入力チャネルのモニタ応答に対するピーク振幅算定方式の設定は各入力チ

ャネルごとに任意に設定できます（入力チャネル配置 参照）。

4.2.4 ループチェック

(1) 意味

ループチェック機能による制御ループの異常チェック実施に関わる実施条件を設定します。

本システムでは、ループチェックは、次の２種のやり方で実施されます；

A: 初期ループチェック

加振開始待ち状態において、加振開始ボタンを押した直後に、制御運転開始に先立ち、

まず入力チャネルに入力されてくる環境ノイズ（暗雑音）等の測定後、加振システムの

ゲインが正常であるか等を調べます。

N

|)WaveDatamax(|
Amplitude N

N


Amplitude：応答信号の振幅推定値

WaveData：１サイクル分の波形データ

N：振幅推定分析に必要な波数（cycle）

N
2

|)WaveDatamin(||)WaveDatamax(|

Amplitude N

NN 





 



Amplitude：応答信号の振幅推定値

WaveData：１サイクル分の波形データ

N：振幅推定分析に必要な波数（cycle）
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B: 制御時ループチェック

上記初期ループチェックにパスした場合には制御運転開始を開始し、その後の制御運転

実施中のすべての過程において、極めて速やかに実施される各回の応答分析ごとに、制

御ループのゲイン変化を調べ異常監視を行います。

なお、ループチェックの対象となるのは基本的には制御チャネルですが、モニタレベルを監視す

るモニタチャネル（たとえモニタチャネルの設定しか受けていなくても条件により制御動作に直

接影響を与えることを要求されているわけですので）終始、ループチェックの実施対象となりま

す。

本項目では、ループチェック実施時の異常検知の判断基準を、次の４段階の中から選択設定しま

す。

1. 厳しい

最も厳しい判断基準を設定します。

共振特性の小さい、線形性の良好な供試体の場合に用いることができできます。

2. 標準

通常予想される程度の共振特性や非線形性を許容する判断基準を設定します。

3. 緩い

かなり大きなゲイン変化を許容する判断基準を設定します。供試体の特性のほか、速い

掃引速度設定の場合等に、‘標準’の設定ではどうしても中断されてしまうような場合、

この設定をお使いください。

4. 数値指定（または詳細設定ボタン）

ループチェックの各パラメータは、‘厳しい’、‘標準’、‘緩い’ において適切に

設定していますが、どうしてもループチェックをパスできない場合には、“数値指定”

で各パラメータを微調整してください。

たとえ線形性の良好な供試体であっても、共振特性による周波数応答の変化が存在するわけです

から、正弦波掃引試験においては制御ループのゲイン変化は本質的に避け得ぬものであり、その

変化速度は掃引速度の関数でもあります。

従って、速い掃引速度設定によっても‘緩い’の設定が必要となる場合がある、と思われますの

でご留意ください。
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4.2.4.1 初期加振中の伝達率変化チェック値

(1) 意味

本項目は、初期イコライゼーション時の伝達率変化量に対する許容値を指定するものです。

伝達率変化量が本指定値を超えた場合には、試験を中断します。

4.2.4.2 テスト実行中の伝達率変化チェック値

(1) 意味

本項目は、本加振中の伝達率変化量に対する許容値を指定するものです。

伝達率変化率量が本指定値を超えた場合には、試験を中断します。

4.2.4.3 オーバーロードチェック値

(1) 意味

本項目は、入力信号がある程度入力レンジをオーバーしても試験を続行するようにするため

のものです。

常時、入力信号が入力レンジをオーバーしている場合は正確な制御や計測は行えませんので

注意してください。

4.2.5 イコライゼーションモード

(1) 意味

応答振幅推定値を目標レベルとして与えられている値に一致させるべくドライブ出力レベル

を調節してレベル制御を実施するにあたり、システム内部に構築するディジタルフィードバッ

ク制御系の応答速度の大小を設定します。

通常の設定では制御が困難である場合においては、本項目の設定の適否は単独で云々すべき

ものではなく、掃引速度との兼ねあいも重要な要素となります。

1. 鋭い

速い応答速度で制御を行うことを設定します。

被制御系が、応答の不安定な要素を含む場合、共振倍率が非常に高い場合等において

は、制御が不安定になりハンチングを生じる等のこともありえます。

2. 標準

想定される一般的な状況において、適切と思われる制御速度を設定します。

特別の判断に基づく場合を除いては、通常、標準を設定してください。

3. 穏やか

遅い応答速度で制御を行うことを設定します。

‘標準’の設定では制御が不安定になり、ハンチングを生じる等のことが生じる場合

に、本設定値を設定することが有効なことがありえます。例えば、油圧加振器での制御

には本設定が有効だと思われます。

4. 数値指定（または詳細設定ボタン）

イコライゼーションモードの各パラメータは、‘鋭い’、‘標準’、‘穏やか’ にお
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いて適切に設定していますが、この“数値指定”は極めて制御困難な供試体等の試験を

行う際に、 各制御パラメータを微調整するために設けられています。

4.2.6 出力 開始／停止 遷移時間

(1) 意味

本システムは、実加振のドライブ出力中において、“加振中止”の指示により、ドライブ出力

動作を中断させることができます。また、「中断レベル」を越える応答の検出により、ドライブ

出力動作が自動的に中断される場合もあります。

しかし、ドライブ出力を突然に断ち切ることは危険であり、一定時間をかけて出力レベルをゼ

ロに近づける動作を行わせることが適切です。

この出力レベル変化時間のことを「出力 開始／停止 遷移時間」（または「シャットダウンタ

イム」）と呼び、本項目はこれを設定するためのものです。

逆に、ドライブ出力動作を開始する場合にも同様のことが言えるので、本システムではドライ

ブ出力開始時にも、本項目で設定された時間をかけてフルレベル出力動作に入る動作仕様として

います。

「出力 開始／停止 遷移時間」は、「標準／速い／遅い／数値設定」から選択できます。

通常は‘標準’を選択してください。

「出力 開始／停止 遷移時間」は、「遷移振動回数／遷移上限時間／遷移下限時間」によって

規定されています。“数値指定”を選択した場合、または「詳細設定」ボタンを押した場合は、

これらのパラメータを任意に設定できます。その場合、「出力 開始／停止 遷移時間」ダイアロ

グが表示されますので、各パラメータに適切と思われる値を入力してください。

なお、システムが準備している標準値は、下記の通りです。

出力停止遷移時間 標準 遅い 速い

遷移振動回数[cycles] 20 50 10

遷移上限時間[ms] 2000 5000 1000

遷移下限時間[ms] 200 500 100

「遷移振動回数」、「遷移上限時間」、「遷移下限時間」は有効になる周波数帯域が異なりま

す。

遷移振動回数：A[cycles]、遷移上限時間：B[ms]、遷移下限時間：C[ms]とすると、各々が有効に

なる周波数範囲（f[Hz]）は以下のように計算できます。

・遷移振動回数････ A/(B/1000)[Hz] ≦ f ≦ A/(C/1000)[Hz]

・遷移上限時間････                  f ≦ A/(B/1000)[Hz]

・遷移下限時間････ A/(C/1000)[Hz] ≦ f
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4.2.7 加振中に移行する前に一時停止する

(1) 意味

加振開始すると徐々に出力を上げていきながら、応答スペクトルを目標スペクトルに近付けて

いき、目標スペクトルに合致するとステータスは「加振中」となります。

本項をチェックするとこの「加振中」になる瞬間に一時停止状態となり出力を停止します。
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4.3 加振システム設定

制御の加振・出力系に関することを設定します。

4.3.1 初期出力電圧

(1) 意味

「初期出力電圧」とは、制御実施時に加振機に対して最初に出力する電圧のことを指します。

ドライブが停止している状態から加振する場合は、常にこのドライブ電圧から制御を始めます。

設定値は、電圧値を[mV]単位でピーク値（片側振幅値 0-p）によって設定します。初期出力電圧

を指定しない場合は、加振システム情報に登録された初期出力電圧値(Vrms）をピーク換算した値

が自動的に設定されます。

注）初期出力電圧は、ご使用の加振機に適した値を設定してください。

4.3.2 最大ドライブ電圧

(1) 意味

システムが出力できる最大ドライブ電圧を指定します。システムが本指定値以上の正弦波のド

ライブ信号を出力することはありません。

本項目の指定の方法は、‘システム定格値’を用いる方法と、直接電圧値を指定する方法とが

あります。‘システム定格値’は、テストで参照している加振環境ファイルで使用している加

振システム定格情報ファイルに ‘最大出力電圧’ として規定されています。

なお、‘電圧値指定’の場合も‘システム定格値’を超える電圧値を指定することはできませ

ん。
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4.3.3 テスト中断出力電圧

(1) 意味

システムが試験実行時に許容するドライブの上限電圧を設定します。

システムが出力できるドライブ電圧はあくまでも出力制限電圧で設定されている電圧値です

が、試験実行中に出力制限電圧を超える電圧値が要求されても、本設定値以下の電圧値なら制

御結果を無視して試験を続行します。

例えば、掃引テストにおいて被制御系の伝達特性に急峻なノッチが存在し、出力制限電圧を超

える電圧が要求されても本設定値以下の電圧値ならその周波数での制御は放棄して周波数を掃

引していきますので、試験を途中で中断することなく最後まで掃引試験を完了することができ

ます。

4.3.4 初期ループチェックの実施

(1) 概要

システムでは、ループチェックは、次の２種のやり方で実施されます；

A: 初期ループチェック

加振開始待ち状態において、加振開始ボタンを押した直後に、制御運転開始に先立ち、

まず入力チャネルに入力されてくる環境ノイズ（暗雑音）等の測定後、加振システムの

ゲインが正常であるか等を調べます。

B: 制御時ループチェック

上記初期ループチェックにパスした場合には制御運転開始を開始し、その後の制御運転

実施中のすべての過程において、極めて速やかに実施される各回の応答分析毎に、制御

ループのゲイン変化を調べ異常監視を行います。

本項目は、制御運転開始に先立つ初期ループチェック（上記 A ）を、実施するか否かを設定

するものです。

なお、制御時ループチェック（上記 B ）は制御運転中、常に実施されます。

通常は、初期ループチェックを実施する設定をしてください。

初期ループチェックは、環境ノイズ等の測定の後、設定されたプリチェック電圧によるループ

チェックを経て、設定された周波数・電圧レベルでの加振実施によるシステムゲイン測定等に

至る一連の処理から成ります。

本項を設定する場合には、引き続いて、プリチェック実施仕様に関する項目の設定を行いま

す。
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4.3.4.1 周波数

(1) 意味

初期ループチェック時の出力電圧の周波数を設定します。

動電型加振機の場合、通常、40 [Hz]くらいが適当だと思われます。

4.3.4.2 出力電圧

(1) 意味

初期ループチェック時の電圧レベルを設定します。

4.3.4.3 チェック基準

(1) 意味

本項目では、ループチェック実施時の異常検知の判断基準を、次の３段階の中から選択

設定します。

1. 厳しい ：最も厳しい判断基準を設定します。

共振特性の小さい、線形性の良好な供試体の場合に用いる事ができま

す。

2. 標準 ：通常予想される程度の共振特性や非線形系を許容する判断基準を設

定します。

3. 緩い ：かなり大きなゲイン変化を許容する判断基準を設定します。

また、“数値指定”を選択した場合には、各パラメータに適切と思われる値を入力してく

ださい。

4.3.4.4 環境ノイズ上限値

(1) 意味

本項目は初期ループチェックで測定する環境ノイズ（暗雑音）の許容上限を指定するも

のです。

測定した環境ノイズが本指定値を超えていれば、試験を中断します。

4.3.4.5 応答リニアリティチェック

(1) 意味

  ヘルプファイルを参照してください。

4.3.4.6 応答上限値をチェックする

(1) 意味

本項目は初期ループチェックの加振による応答のアボートレベル（上限）を規定するも

のです。

初期ループチェックの加振による応答が、本項の設定値を越えれば試験を中断します。
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4.4 制御目標

本項目は制御目標を指定するものであり、これにより試験パターンが決まります。

本項目の定義は各々のテスト種別で固有の定義形式を必要とするため、テスト種別毎に定義方法が

異なります。

とはいえ制御目標の定義する主要な内容は各テスト種別で基本的に同じです。

例えば、制御目標の項目には次のようなものがあります。

・目標パターン（制御目標周波数と制御目標レベル）

・テスト時間（加振時間）

・中断／警告チェックレベル

上記項目を、連続掃引テストでは、目標パターンはプロファイルによって定義し、中断／警告チェッ

クレベルはトレランス定義で設定し、試験時間は掃引回数等によって設定します。

スポットテストでは、スポット要素として上記の４項目を定義します。

マニュアルテストでは、制御目標周波数と制御目標レベルだけを定義し、その他の項目はありませ

ん。

本項目の詳細な定義方法は、各々のテスト種別の説明を参照してください。

4.4.1 連続掃引テスト

(1) 概要

本項目で、連続掃引テストの制御目標を定義します。

連続掃引テストは、正弦波振動試験において伝統的に最も一般的に用いられている試験法で

あり、設定された条件にしたがって周波数を連続的に変化させて正弦波制御するものです。

連続掃引テストでの制御目標の主な定義項目は、次の３つに分類できます。

・掃引条件・試験時間に関する項目

・目標パターンに関する項目

・制御応答の警告／中断チェックに関する項目

掃引条件・試験時間に関する項目には、掃引モード、掃引方向、掃引速度、折り返し休止時

間、テスト時間があります。

また、目標パターンはプロファイルによって定義し、制御応答の警告／中断チェックはトレ

ランスによって定義します。
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4.4.1.1 掃引モード

(1) 意味

掃引の動作モードの指定であり、次の２種から選択します。

1. 直線掃引（Linear）

掃引周波数 f が、経過時間 t に比例する掃引、すなわち「直線掃引」の動作を行

うことを設定します；

   f = f0 + R・t

比例定数 R は「掃引速度」であり、“4.4.1.3掃引速度”で設定します。

2. 対数掃引（Log）

掃引周波数 f が、経過時間 t の指数関数によって表わされる掃引を意味します。

   f = f0・exp(R・t)

すなわちこれは、掃引周波数 f の対数が経過時間 t に比例するタイプの掃引であ

り、「対数掃引」と呼ばれています。

比例定数 R は「掃引速度」であり、 “4.4.1.3掃引速度”で設定します。

4.4.1.2 掃引方向

(1) 意味

設定された掃引区間[f1,f2]において掃引動作を行うに際し、本システムでは、次の４種の

タイプからの選択が可能です。

1. 順方向片道

片方向掃引を低域側から高域側に、すなわち、

f1→f2 , f1→f2 , f1→f2

のように掃引区間を常に一方向にのみ掃引する｢順方向の片方向掃引｣を実施しま

す。

本設定を行った場合には、掃引回数の指定は「片道掃引(single-sweep)」を単位とし

て設定します。なお、掃引回数は ’ f1→f2 ‘ で１回と数えます。

2. 逆方向片道

片方向掃引を高域側から低域側に、すなわち、

f2→f1 , f2→f1 , f2→f1

のように掃引区間を常に一方向にのみ掃引する「逆方向の片方向掃引」を実施しま

す。

本設定を行った場合には、掃引回数の設定は「片道掃引(single-sweep)」を単位とし

て設定します。なお、掃引回数は ’ f2→f1 ‘ で１回と数えます。

3. 順方向から往復

往復掃引を低域側の f1 から開始する、すなわち、

f1→f2→f1→f2→f1→f2→

のように掃引区間を往復する「順方向からの往復掃引」を実施します。
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本設定を行った場合には、掃引回数の設定は「片道掃引(single-sweep)」または「往

復掃引(double-sweep)」を単位として設定します。なお、掃引回数は 「片道掃引」

で設定する場合は、’ f1→f2 ‘ または ’ f2→f1 ‘ で１回と数えます。「往復掃引」で

設定する場合は、’ f1→f2→f1 ‘ で１回と数えます。

4. 逆方向から往復

往復掃引を高域側の f2 から開始する、すなわち、

f2→f1→f2→f1→f2→f1→

のように掃引区間を往復する「逆方向からの往復掃引」を実施します。

本設定を行った場合には、掃引回数の指定は「片道掃引(single-sweep)」または「往

復掃引(double-sweep)」を単位として設定します。なお、掃引回数は 「片道掃引」

で設定する場合は、’ f2→f1 ‘ または ’ f1→f2 ‘ で１回と数えます。「往復掃引」で

設定する場合は、’ f2→f1→f2 ‘ で１回と数えます。

なお、「手動操作ボックス」において、「掃引反転」の機能を使用する場合は、必

ず‘往復掃引’を選択してください。

4.4.1.3 掃引速度

(1) 意味

掃引速度の指定法には、下記のふたつの考え方があります；

Ａ： １回の掃引動作を完了するのに要する時間を指定する。

Ｂ： 文字どおり、掃引の速度を表わすパラメータ値を指定する。

Ａの指定法では時間を指定するので、掃引モードの指定が‘直線掃引’であっても‘対

数掃引’であっても、単位は同じで構いません。

本システムでは、時間の単位に min（分）をとり、「１回の掃引」とは片道掃引

（Single-Sweep）を意味するものとします。すなわち、本指定方式の単位は、

min / Single-Sweep

です。

Ｂの指定法では、掃引モードの相違により、次のように単位が異なります；

‘直線掃引’の場合 : Hz/sec

‘対数掃引’の場合 : octave/min

‘対数掃引’ の場合、掃引速度の単位に decade/min が用いられることもありえます

が、この場合には次の換算式を用いてください；

1 decade/min = 3.3219 octave/min (2.5.3)

（∵1 decade = (1/log2) octave = 3.3219 octave ）

速い掃引速度設定による試験の実施は、当然短い掃引時間を実現しますが、あまりにも

速い掃引を行うと、各周波数における供試体の励振が十分に行えないことがありえますの

で、ご留意ください。
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4.4.1.4 掃引最大周波数で掃引を固定する

(1) 意味

掃引動作時に制御目標の最大周波数に達すると指定した時間、最大周波数での加振を行

い、その後掃引動作に戻ります。固定加振する時間は掃引固定時間で指定します。

最大周波数での加振中は、「掃引固定、解除」の動作は無効です。

なお、本機能を使用する場合には「折り返し休止時間」機能は使用できません。

4.4.1.5 折り返し休止時間

(1) 意味

掃引終了点と次の掃引の開始点の継ぎ目（折り返し点）に設ける、信号出力停止時間

（掃引停止時間）を設定します。

加振は、掃引の折り返し点で本設定時間の間停止します。

なお、本機能を使用する場合には「掃引最大周波数で掃引を固定する」機能は使用でき

ません。

4.4.1.6 プロファイル定義

(1) 概要

制御目標のブレイクポイント定義を行います。

プロファイルのレベルの単位は、「基本・制御条件」の「定義単位」になります。

詳細は、“4.4.4プロファイル定義”を参照してください。

4.4.1.7 トレランス定義

(1) 概要

トレランスチェックの条件定義を行います。

詳細は、“4.4.5トレランス定義”を参照してください。

4.4.1.8 テスト時間

(1) 意味

テストの実施時間を設定します。

テスト時間の設定法として、本システムでは次の各種が準備されています。

1. 片道掃引回数で指定

片道掃引回数を指定します。

本指定法を採れば、テスト時間は片道掃引（single-sweep）の整数倍として規定さ

れることになり、試験はちょうど掃引の折り返し点のところで終了します。

掃引の単位は’ single-sweep ’ または ’ double-sweep ’ となります。

例えば、[f1, f2]の掃引区間を  「掃引方向」が‘順方向から往復’の条件で掃引す

る場合、

掃引の単位を’ single-sweep ’ とし、掃引回数を５回とした場合は、

f1 → f2 → f1 → f2 → f1 → f2

  1     2     3     4     5  
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のように掃引が実施されます。

2. 往復掃引回数で指定

往復掃引回数を指定します。

本設定法を採れば、テスト時間は往復掃引（double-sweep）の整数倍として規定さ

れることになり、試験はちょうど掃引の開始点のところで終了します。

‘ double-sweep ’ は、「掃引方向」が ‘順方向から往復’または ‘逆方向から往

復’ の場合にのみ選択することができます。

掃引の単位は‘ double-sweep ’ となります。

また、掃引の単位を’ double-sweep ’ とし、掃引回数を２回とした場合は、

f1 → f2 → f1 → f2 → f1

のように掃引が実施されます。

3. 時間で指定

加振の実施時間を指定します。

設定された時間の経過があった時点で、掃引の途中であっても、テスト実施は終了

となります。

なお、時間入力の方法には、２通りあり、テスト時間を１時間に設定する場合を例

にとると、次のようになります。

・秒数により指定する。 '3600' と入力する。

コロン(:)により hhh:mm:ss を区切って指定する。 '1:0:0' と入力する。

4. 振動回数で指定

加振による振動回数を指定します（1 回単位または 1000 回単位）。

設定された数の振動回数のカウントがあった時点で、掃引の途中であっても、テス

ト実施は終了となります。

5. 無限

「無限」すなわち試験の終了条件を本項目では指定しないことを意味します。

本設定を行った場合は、本システムは 停止指示またはこれに相当する操作が行わ

れるまで、指定条件による掃引加振を持続します。

     1           2  
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4.4.2 スポットテスト

(1) 概要

スポットテストの制御目標を定義します。

スポットテストとは、あらかじめ加振する特定の周波数と目標値レベルを指定しておき、指

定された条件の加振を順次実施していくテストです。したがって、スポットテストでは掃引は

行われません。

スポットテストの制御目標の定義は、加振を行う周波数値と目標値レベルをそのものを直接

的に設定します。

スポットテストでの制御目標は、周波数と目標レベルと滞留時間および警告／中断レベルの

１組によって規定され、本システムではこれを「スポット要素」と呼びます。

スポット要素    ①スポット周波数

                 ②スポット目標レベル

                 ③スポット滞留時間

                 ④警告／中断レベル

スポットテストの場合は、各スポットの周波数は完全に独立しており順序は自由です。

「滞留時間」は、時間による指定の他、振動回数による指定も可能です。

なお、スポットテストには、他のテストとは異なり、「テスト時間」の指定項目は存在しま

せん。 定義されているスポット滞留時間の総和が、テスト時間に相当するものとなります。

「定義単位」が「加速度・速度・変位」である場合には、目標レベル値の単位を、スポット

毎に独立に「加速度・速度・変位」の中から選択できます。

n 番目のスポット要素を SP#n で表すと、例えば、SP#1 で「200Hz で、加速度 100m/s2 」の

指定をし、SP#2 で「10Hz で、変位 20mm」の指定をすることも可能です。

スポット要素は複数個定義可能であり、定義可能最大数は 9999 です。

また、複数定義されたスポットの集りを、本システムでは「スポット系列」と呼びます。

定義されたスポット系列は、番号の若い順に実施されます。

また、定義されたスポット系列を、全体として設定回数だけ繰り返す指示をすることも可能

です。
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4.4.2.1 スポット目標定義

(1) 意味

スポット要素の定義を実施します。

下図において、以下のボタンを使用します。

なお、スポット要素は、最大 9999 まで登録することができます。

［追加］ :  新たスポット要素を登録します。

周波数、目標レベル等の必要な項目を設定し［追加］ボタンを押すと、Fig. の

リストに設定値が表示されてゆき、スポット要素として登録されたことになり

ます。

［変更］ :  既に登録されたスポット要素の内容を変更します。

変更対象のスポット要素を選択し、スポット要素の変更を行い、［変更］ボタン

を押します。

［削除］ :  既に登録されたスポット要素を削除します。

削除対象のスポット要素を選択し、［削除］ボタンを押下します
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4.4.2.1.1 周波数

(1) 意味

スポット要素の加振周波数を入力します。

4.4.2.1.2 スポット目標レベル

(1) 意味

スポット要素の目標レベルを入力します。

なお、「基本・制御条件」の「制御単位」が「加速度・速度・変位」のいずれかのと

きでドライブを目標にしていない場合は、目標レベルの単位を「加速度・速度・変位」

の中から選択できます。

また、「加速度・速度・変位」間の変換計算には、「CALC 機能」を使うと便利です。

「CALC 機能」を使用するには［CALC］ボタンを押してください。

なお、詳細は“4.4.6 CALC 機能”を参照してください。

4.4.2.1.3 警告／中断レベル

(1) 意味

スポット要素の中断／警告レベルを入力します。

チェックレベルは、ステップ要素の目標レベルに対する相対値で指定します。

チェックには、警告と中断とがありますが、警告は必要がなければ設定しなくても構

いません。

ここで「警告」というのは、設定した条件の範囲の外に出る応答量が検出されたと

き、本システムが警告を発することを意味し、「中断」というのは試験実施をその時点

で中断する（信号出力が停止する）ことを意味します。

また、チェックレベルの下限は必要がなければ設定しなくても構いません。

なお、中断チェックレベルと警告チェックレベルは次の関係を満たさなければなりま

せん。

・ 警告チェックレベル上限 ≦ 中断チェックレベル上限

・ 中断チェックレベル下限 ≦ 警告チェックレベル下限

なお、警告チェックレベルや中断下限値のレベル入力は、チェックボックスを「ON」

にすると可能になります。

4.4.2.1.4 滞留時間

(1) 意味

スポット要素の滞留時間を入力します。

滞留時間の計測は、加振レベルが設定されたレベルになり制御が定常になってから

行われます。
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4.4.2.2 プロファイルによるスポットの自動生成条件

(1) 概要

所定の間隔で定められた周波数系列における固定周波数加振を自動生成する機能です。

この周波数間隔は一定比率または一定間隔で設定しますので、一般的な連続掃引テストで連

続的に実施される掃引動作（対数掃引／直線掃引）を非連続的に実施し、順次固定周波数の

正弦波制御を行っていくものと言えます。

スポット自動生成時の制御目標の定義は、基本的に連続掃引テストと同じです。

例えば、ステップ掃引テストでの制御パターンは、プロファイルによって定義し、また、制

御応答の警告／中断チェックもトレランスによって定義します。

連続掃引テストと異なるのは、掃引速度に関する部分の定義です。

スポット自動生成条件は、固定周波数で加振するものですから掃引速度の概念がありませ

ん。

スポット自動生成条件での掃引速度に該当する項目は、ステップ間隔と各ステップでの滞留

時間（加振時間）です。

4.4.2.2.1 発生モード

(1) 意味

スポットの発生モードには、‘対数（等比率）’と‘リニア（等間隔）’があります。

4.4.2.2.2 発生間隔

(1) 意味

各スポットの間隔を設定します。

本項目の設定方法は、発生モードによって設定方法が異なり、 発生モードが‘リニ

ア’の時は‘等間隔’(Hz)で、発生モードが‘対数’の時は‘等比率’(band/octave)で、

スポット間隔を設定します。
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4.4.2.2.3 方向

(1) 意味

プロファイル定義で設定した目標に対して、各スポットを、低い周波数から高い周波

数（昇順）に自動生成するか、高い周波数から低い周波数（降順）に自動生成するか、

設定することができます。

4.4.2.2.4 滞留時間（秒数を指定）

(1) 意味

各スポットで加振する滞留時間を設定します。

各スポットでの加振時間は、本項目と次項目の振動回数によって決まり、各々の項目

が有効になる周波数帯域は異なります。

秒数を St[sec]と振動回数を Sc[cycle]とすると、加振周波数 f[Hz]のスポットの加振時間

T は、次のようになります。

T = max[St, Sc/f] [sec]                                 （a）

したがって、高い周波数のステップでは本項目により加振時間が決まり、低い周波数

のステップでは次項目の振動回数により加振時間が決まります。

なお、滞留時間の計測は、加振レベルが指定された目標レベルになり制御が安定して

から行われます。

4.4.2.2.5 滞留時間（振動回数を指定）

(1) 意味

各スポットで加振する振動回数を指定します。

各スポットでの加振時間は、本項目と前項目の滞留時間によって決まり、各々の項目

が有効になる周波数帯域は異なります。

秒数を St[sec]と振動回数を Sc[cycle]とすると、加振周波数 f[Hz]のスポットの加振時間

T は、（a）式のようになります。

したがって、高い周波数のスポットでは前項目の滞留時間により加振時間が決まり、

低い周波数のスポットでは本項目により加振時間が決まります。

なお、振動回数の計測は、加振レベルが指定された目標レベルになり制御が安定して

から行われます。

4.4.2.2.6 プロファイル定義

(1) 意味

“4.4.4 プロファイル定義”を参照してください。

4.4.2.2.7 トレランス定義

(1) 意味

“4.4.5 トレランス定義”を参照してください。
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4.4.2.3 テスト時間

(1) 意味

定義されたスポット系列の繰返し回数を設定します。

1. 繰返し無し

定義されたスポット系列を１回だけ実行し、試験を終了します。

2. 無限に繰返し

「無限に繰返し」すなわち試験の終了条件を本項目では指定しないことを意味しま

す。本指定を行った場合は、本システムは 停止指示またはこれに相当する操作が行

われるまで、スポット系列を繰返し実行します。

3. 繰返し回数指定

定義されたスポット系列を指定された回数繰返し実行し、試験を終了します。

4.4.2.4 繰返し休止時間

(1) 意味

スポット系列の折り返し点に設ける、信号出力停止時間を設定します。

加振は、スポット系列の折り返し点で本設定時間の間停止します。

本項目は、繰返し回数の設定が‘無限に繰返し’または‘繰返し回数指定’のときに有効で

す。
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4.4.2.5 条件が成立すればスポット移動時に信号を止めない

(1) 意味

スポットテストでは、通常スポット間を移動する時、加振を停止します。

本項目で移動するスポット間の周波数比を設定することで、設定した周波数比内のスポット

間の移動時は、加振を停止せずにテストを実施することができます。

4.4.2.6 手動操作初期パラメータを変更する

(1) 意味

本項目を設定することで、設定値だけ低い目標レベルで加振を開始することができます。

増減値を設定することで、手動操作ボックスの一回の操作に目標レベルの増減値を設定する

ことができます。

4.4.2.6.1 スポット移動時に初期レベルから加振する

(1) 意味

本チェックボックスをチェックすると、スポットが移動したときに、移動後のスポッ

トの加振レベルが手動操作初期パラメータのレベルに設定されます。

チェックしていないときは、直前のスポットで加振していたレベルに設定されます。
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4.4.2.7 CSV の読み込み

本機能は、制御物理量が「加速度・速度･変位」のいずれかの場合に有効です。

特定のフォーマットで記述された CSV ファイルで制御目標を指定します。

4.4.2.7.1 データファイルの読み込み

(1) 意味

制御目標として使用する「CSV データファイル」を選択します。

［CSV の読み込み］ ボタンを選択すると、下記のダイアログが表示されます。
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［ファイル選択］ボタンを選択すると、CSV ファイルを選択するダイアログボックス

が表示されます。

ファイルの読み込みが完了すると、制御目標のグラフが表示されます
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4.4.2.7.2 トレランス、滞留時間の指定

(1) 意味

制御目標のトレランスと滞留時間を指定します。

滞留時間は時間による設定のみになります。

また、トレランスと滞留時間は全てのスポット要素で同じになります。

これらの値を各スポット要素毎に設定する場合には、一旦本モードで制御目標を設

定した後に下図のスポット目標定義画面で変更してください。
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4.4.2.7.3 CSV ファイルのフォーマット

(1) 意味

CSV ファイルのフォーマットは以下の通りです。

・1 列目には、周波数データを指定します。単位は Hz です。

・2 列目には、物理量コードを指定します。

物理量コードは下記の半角大文字のアルファベットから指定します。

  A：加速度、V：速度、D：変位

・3 列目には、レベルデータを指定します。

各物理量の単位は基本制御条件で指定する定義単位になります。

また、変位のレベルデータは p-p で、その他は 0-p になります。

例えば、下記のような３つのスポット要素を持つ制御目標を定義する場合を考えま

す。

1) 100Hz、加速度 10m/s2
0-p

2) 5Hz、変位 25mmp-p

3) 15Hz、速度 0.5m/s0-p

この場合の CSV ファイルの記述は下記のようになります。ここでは、基本制御条件

で指定した定義単位は、加速度 m/s2、速度 m/s、変位 mm とします。

  100, A, 10

  5, D, 25

  15, V, 0.5

1 列目 2 列目 3 列目

周波数(Hz), 物理量コード レベルデータ

***.***, ***.***, ***.**

***.***, ***.***, ***.**

***.***, ***.***, ***.**

： ： ：

***.***, ***.***, ***.***
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4.4.3 マニュアルテスト

(1) 概要

マニュアルテストの制御目標を定義します。

マニュアルテストは、本システムを手動操作のみによって作動させるための特殊な動作モー

ドであって、テスト定義を行い そのテスト定義で定義した制御目標条件で試験を実行するとい

う操作体系を持つ「テスト」とは、異なる性格を持つものです。

ここで定義内容はテスト実行中に任意に変更可能ですので、ここでの設定はその初期値を設

定するものです。

マニュアルモードの機能の特徴は、次のように要約されます；

① 基本的には、スポットテストの動作仕様と類似するが、スポット要素のスケジュー

ル化（スポット要素の系列化、その繰返し）はできない。

② その代わり、レベルの手動変化の他、加振周波数の手動変化も可能である。

③ スイープテストのような掃引動作は一切不可能である。

④ 目標レベルの指定法が簡便であり、条件変更が即座にできる。

目標レベルは定義単位による設定も、ドライブ値による設定も可能である（後者の

場合は、オープンループ運転がなされる）。

なお、「定義単位」が「加速度・速度・変位」のいずれかの場合は、目標レベルは

「加速度・速度・変位」の中から選択できる。

⑤ 試験時間に関わる指定・管理の一切ができない。

⑥ ピックアップ感度の校正機能が準備されている。

⑦ 制御応答に対する警告／中断チェックは行わない。ただし、モニタ応答の警告／中

断チェックを各入力チャネル毎に実施することは可能。

マニュアルモードの特長は、第一にその簡便性にあります。

ちょっと試しに加振してみたいといった場合には、本モードをお使いいただくのが便利かと

思われます。
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4.4.3.1 周波数

(1) 意味

加振周波数を設定します。

4.4.3.2 増減値（周波数）

(1) 意味

手動動作ボックスのキー操作１回あたりに変化する加振周波数の増減値を設定します。

4.4.3.3 レベル

(1) 意味

加振レベルを設定します。

「ドライブ」を選択すると、制御を実施せずにオープンループ運転が行われます。

4.4.3.4 増減値（レベル）

(1) 意味

手動動作ボックスのキー操作１回あたりに変化する加振レベルの増減値を設定します。

4.4.3.5 自動シャットダウン周波数変化率

(1) 意味

周波数の変化率が設定値以上の場合にのみ、加振を止めて（ドライブ出力停止）、次の周

波数から加振を行います。
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4.4.4 プロファイル定義

(1) 概要

連続掃引テストでは、目標パターンを「プロファイル」によって定義します。

「プロファイル」とは、周波数データとレベルで設定されたブレイクポイントが並んだテー

ブルのことです。

K2 アプリケーションでは、「プロファイル」の定義として、簡易定義（レベルと周波数のみ

で指定）と詳細定義（ブレイクポイント）、実測プロファイル定義の３通りの掃引目標の定義

の仕方があります。

また、詳細定義（ブレイクポイント）には、ブレイクポイント間のデータの補間の仕方によ

って、‘定数型’と‘補間型’の２種類があります。

詳細定義で「プロファイル」を定義した場合、ブレイクポイントは、最大 256 まで登録する

ことができます。
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4.4.4.1 簡易定義

(1) 意味

通常、正弦波振動試験は 「加速度・速度・変位」を目標レベルとして実施されますが、

その掃引正弦波振動試験の規格は、次のような様な形で定められているケースが最も多い

ようです。

＜例題＞

10 Hz ～ 2000 Hz の帯域において振幅値 1mm、または加速度値 20 m/s2 をもつ掃引正

弦波試験を実施するものとし、低周波側では 振幅 1 mm の加振から始め、ある周波数か

らは加速度 20 m/s2 の加振に移る試験条件を設定するものとします。

ただし、ここに「ある周波数」とは、その周波数においては加速度が 20 m/s2 であり、

かつ振幅がちょうど 1 mm である周波数とします。

上記中で「ある周波数」と言っているものが、通常「クロスオーバー周波数」あるいは

「折れ点周波数」と呼ばれているものです。

簡略プロファイル定義は、「周波数帯域」と「加速度・速度・変位」のレベルを指定す

るだけで、自動的にクロスオーバー周波数を求めてプロファイルを作るものです。

クロスオーバー周波数は、通常の定義でも 「CALC 機能」を使って求めることが可能で

すが、簡略プロファイル定義する方が、簡単に定義できます。

ここでは、「加速度・変位」のレベルを指定しましたが、「加速度・速度・変位」を全

て指定してもよく、３つの物理量の組み合わせは自由です。

ただし、最低１つの物理量でレベルを設定しなければいけません。

また、物理量が「加速度・速度・変位」の以外の場合にも本機能は有効ですが、この場

合指定された周波数帯域で、指定したレベル一定のプロファイルが定義されます。
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4.4.4.2 詳細定義（定数型）

定数型プロファイルは、正弦波振動試験において伝統的に最も一般的に用いられている定義

法であり、周波数軸上の試験帯域をいくつかの区間に区切り、各区間において、定義量を一

定値に保つレベルを設定するものです。

つまり、各セグメントにおいて定義量を一定値に保つ目標レベルが設定され、 あるブレイ

クポイントにおいて指定されたレベルが、次のブレイクポイントに至る当該セグメント全域

におけるレベルを表わします。

レベルの物理量は、物理量が「加速度・速度・変位」のいずれかの場合は、「加速度・速

度・変位」の中から選択できますが、それ以外の物理量の場合は、異なる物理量での指定は

許させません。

＜例題 1＞

100[Hz]～300[Hz] ：10[m/s2] 一定

300[Hz]～1000[Hz] ：20[m/s2] 一定

1000[Hz] ：最終ブレイクポイント
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＜例題 2＞

10[Hz]～30[Hz] ：2.0[mm] 一定

30[Hz]～40[Hz] ：1.0[cm/s] 一定

40[Hz]～100[Hz] ：10[m/s2] 一定

100[Hz] ：最終ブレイクポイント

注）プロファイルのグラフは、制御単位を縦軸に取ります。

4.4.4.2.1 ブレイクポイント周波数（定数型）

(1) 意味

各セグメントの境界を規定する周波数データを、ブレイクポイントデータとして、次

項の目標レベルデータと対をなすものとして、低周波側から順に、指定します。

なお、既に登録済みのブレイクポイント周波数と同一もしくは近似（既に登録された

各周波数の 0.999～1.001 倍）周波数のデータを追加登録することはできません。

4.4.4.2.2 ブレイクポイントレベル（定数型）

(1) 意味

各セグメント内におけるレベルデータを、ブレイクポイントデータとして、前項の周

波数データと対をなすものとして、低周波側から順に、指定します。

ここで指定する目標レベルは、当該ブレイクポイントを始端とし、次のブレイクポイ

ントを終端とするセグメント内の目標値となります。

なお、物理量が「加速度・速度・変位」のときは、指定するレベルの物理量を「加速

度・速度・変位」から選択できます。

「加速度・速度・変位」間の変換計算には、「CALC 機能」を使うと便利です。

「CALC 機能」を使用するには［CALC］ボタンを押下してください。

詳細は“4.4.6 CALC 機能”を参照してください。
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4.4.4.3 詳細定義（補間型）

補間型プロファイルは、伝統的な定数型プロファイルの概念を一般化したものと言えます。

あるブレイクポイントにおいて設定されたレベルと、次のブレイクポイントにおいて設定さ

れたレベルとを、周波数-レベル平面上で直線補間した値が、当該セグメント中の各周波数点

におけるレベルを表わすものとします。

レベルは常に同じ物理量で設定し、異なる物理量での指定は許させません。

この定義法は、ランダム振動試験における目標スペクトルの定義法と相似のもの（縦軸の物

理量だけが異なる）ということができます。

補間型プロファイルの場合は、定数型プロファイルとは異なり、最後のブレイクポイントも

他のものと同等の意味を持ちます。

なお、補間型プロファイルで定義量を加速度で定義したテストを「加速度ブレイクポイント

テスト」と呼ぶことがあります。

＜例題＞

100[Hz] ：2.0[m/s2]

200[Hz] ：6.0[dB/octave]

300[Hz] ：0.0[dB/octave]
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4.4.4.3.1 補間の種別

(1) 意味

ブレイクポイント間を補間する方式を４つの種別から選択します。

グラフの初期表示スケールも選択した種別の設定になります。

・周波数：対数 , レベル：対数

・周波数：対数 , レベル：直線

・周波数：直線 , レベル：対数

・周波数：直線 , レベル：直線

4.4.4.3.2 傾きの単位

(1) 意味

「傾きの単位」を指定します。単位は補間の種別によって変わります。

・周波数：対数 , レベル：対数 →‘dB/octave’、‘dB/decade’

・周波数：対数 , レベル：直線 →‘制御単位/octave’、‘制御単位/decade’

・周波数：直線 , レベル：対数 →‘dB/Hz’

・周波数：直線 , レベル：直線 →‘制御単位/Hz’

4.4.4.3.3 ブレイクポイント周波数（補間型）

(1) 意味

各セグメントの境界を規定する周波数データを、ブレイクポイントデータとして、次

項の目標レベルデータと対をなすものとして、低周波側から順に、設定します。

なお、既に登録済みのブレイクポイント周波数と同一もしくは近似（既に登録された

各周波数の 0.999～1.001 倍）周波数のデータを追加登録することはできません。

4.4.4.3.4 ブレイクポイントレベル（補間型）

(1) 意味

各セグメント内におけるレベルデータを、ブレイクポイントデータとして、前項の周

波数データと対をなすものとして、低周波側から順に、指定します。

［レベル］ボタンを選択すると、「レベル」の入力が可能になりますから、レベルデ

ータを入力します。

なお、ここで指定するレベル値を用いて、当該ブレイクポイントを始端とし、次のブレ

イクポイントを終端とするセグメント内の各周波数における目標値が、算出されます。

なお、定数型プロファイルと異なり、「加速度・速度・変位」のときでも、レベルは

一つの物理量で指定しますので、「加速度・速度・変位」間の変換計算には、

「CALC 機能」を使ってください。

「CALC 機能」を使用するには［CALC］ボタンを押下してください。

詳細は“4.4.6 CALC 機能”を参照してください。
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4.4.4.3.5 ブレイクポイント傾き（補間型）

(1) 意味

ブレイクポイントデータを登録する際、周波数データと対になる傾斜値データを入力

します。

［傾き］ボタンを選択すると、「傾き」の入力が可能になります。
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4.4.4.4 実測プロファイル定義

所定のフォーマットで記述された CSV 形式のデータファイルをそのまま、または必要に応

じて適切に編集を加えたデータを、目標プロファイルとして用います。このフォーマットに

ついては、“4.4.4.4.5 CSV データファイル（実測プロファイル）”を参照してください。

4.4.4.4.1 概要

実測のデータを利用して目標プロファイルを定義します。

＜データファイルの選択＞

以下のボタンを使用することにより、データファイルを選択します。

［CSV ファイルの読み込み］：データファイルを選択します。

＜補間の種別＞

データ間を補間する方式を選択します。

＜データの加工＞

以下のボタンを使用することにより、読み込んだデータに対して加工を施します。

［LPF 設定］ ：ローパスフィルタを施します。

［HPF 設定］ ：ハイパスフィルタを施します。

［レベル変更］ ：レベルを比率にて変更します。

［直前の状態に戻す］ ：加工したデータを１つ前の状態に戻します。
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4.4.4.4.2 データファイルの読み込み

(1) 意味

目標プロファイルとして使用する「CSV データファイル」を選択します。

実測プロファイル定義ダイアログにおいて、［CSV ファイル読み込み］ボタンを選択

すると、CSV ファイルを選択するダイアログボックスが表示されます。

対象とするデータファイルの選択が完了すると、次にデータファイルに記述されてい

るデータの中から定義で使用するデータを選択します。

＜単位の選択＞

データファイルのレベルの単位を選択します。

＜周波数データの割り当て＞

データファイルのデータの中から周波数データに該当する列データを選択します。

＜レベルデータの選択＞

データファイルのデータの中からレベルデータに該当する列データを選択します。
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4.4.4.4.3 補間の種別

(1) 意味

データが確定すると、選択した実測データが表示され、補間の種別の選択が可能にな

ります。

データ間を補間する方式を４つの種別から選択します。グラフの初期表示スケールも

選択した種別の設定になります。

・周波数：対数 , レベル：対数

・周波数：対数 , レベル：直線

・周波数：直線 , レベル：対数

・周波数：直線 , レベル：直線

4.4.4.4.4 データの加工

(1) 意味

データが確定すると、選択した実測データが表示され、データ加工の各ボタンが有効

になります。実行したいボタンを選択し、必要なデータ加工を行います。

4.4.4.4.4.1 LPF（ローパスフィルタ）

(1) 意味

データにローパスフィルタを施します。

［LPF 設定］ボタンを押下すると、LPF 設定ダイアログボックスが表示されます。

・カットオフ周波数

フィルタ処理を行う際のカットオフ周波数を入力します。

4.4.4.4.4.2 HPF（ハイパスフィルタ）

(1) 意味

データにハイパスフィルタを施します。

［HPF 設定］ボタンを押下すると、HPF 設定ダイアログボックスが表示されます。

・カットオフ周波数

フィルタ処理を行う際のカットオフ周波数をします。



4 - 40

4.4.4.4.4.3 レベル変更

(1) 意味

データのレベルを比率にて変更します。

［レベル変更］ボタンを押下すると、レベル変更ダイアログボックスが表示され

ます。

・比率

変更前のレベルを、変更後の相対値によって指定します。

4.4.4.4.5 CSV データファイル（実測プロファイル）

(1) ファイル形式

テキストファイル（MS-DOS 形式）

(2) データの記述形式

周波数刻みのデータを、周波数の順に、下記のように記述します；

1 列目 2 列目 3 列目

1 行目 周波数[Hz], データ名１, データ名 2, データ名 3, ……

2 行目 0.0, ***.***, ***.**, **.**, ……

3 行目 Δf, ***.***, ***.**, **.**, ……

2Δf, ***.***, ***.**, **.**, ……

┋ ┋ ┋ ┋ ┋

F, ***.***, ***.**, **.**, ……

・1 行目の文字列データ（データ名）は指定しなくても構いません。

・各データ（列）の順序は、特に規定はありません。

・周波数データは昇順にソートされている必要があります。

(3) データの単位

記述されるデータの単位はデータファイルを選択後に指定します。
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4.4.5 トレランス定義

(1) 概要

振動試験の実施において、供試体の条件（共振特性の鋭さの度合，非線形要素の介在等）に

よっては応答レベルの目標への一致が望み通りには実現できないこともありえます。

そこで、このような場合における試験続行のための条件をあらかじめ決めておく、というこ

とが必要となるわけですが、本システムではこの判定基準をトレランスと呼びます。

ここで「警告」というのは、設定した条件の範囲の外に出る応答量が検出されたとき、本シ

ステムが警告を発することを意味し、「中断」というのは試験実施をその時点で中断する（信

号出力が停止する）ことを意味します。

トレランスチェックは、プロファイルの存在する帯域においてのみ実施されます。

本システムでは、トレランスを次の規則によって定義することにします；

規則：トレランスは、プロファイルの周波数帯域またはブレイクポイントとは無関係

に、プロファイルに対する相対値（dB 値）によって定義する。

トレランス
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4.4.5.1 トレランス

(1) 意味

標準定義では、試験周波数帯域全体のトレランスチェックの条件を設定します。

＜レベル＞

プロファイルからの逸脱を監視する警告／中断レベルを設定します。

レベルは、プロファイルに対する相対レベルで設定します。

警告チェックを行う場合は、中断レベルと次の関係を満たさなければなりません。

|警告チェックレベル| ≦ |中断チェックレベル|
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4.4.6 CALC機能

(1) 意味

正弦波振動試験においては、周波数 f と加速度 Acc、速度 Vel、変位 Disp のいずれかの量と

を用いて、ひとつの振動状態を規定することがよくあります。

このため、これら(Acc/Vel/Disp)の間の変換計算を速やかに行うことが必要になることがあり

ます。

本プログラムでは、この目的のために便利な「計算器 CALCULATOR」が準備されていま

す。

以下にその使用法を説明します。

CALCULATOR は、周波数 f、 （変位）振幅 D で振動する正弦波運動

x(t) = D･sin(2πft)

において成立する加速度振幅 A、速度振幅 V、変位振幅 D、の間の関係

V = (2πf)D

A = (2πf)V

を用いて、４つの量(f,A,V,D)のうちの任意のふたつが与えられたときに残りのふたつの量を

簡単に計算するためのものです。

ただし、慣例に従い、変位振幅値は両側(p-p)振幅値（2D）で表現する仕様になっています。
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＜例題＞

「掃引目標 － 詳細定義（ブレイクポイント）－ 定数型」の設定を行うとします。

f = 100 Hz, V = 1.2 m/s から 加速度 A [m/s2] を求めて、ブレイクポイントを加速度で入力します。

＜操作手順＞

＜Step 1＞

レベルの入力単位を[m/s20-P]を選択して、［CALC］ボタンを押します。

＜Step 2＞

周波数の項目に「100」を入力します。

① ②

①

②



4 - 45

＜Step 3＞

速度に「1.2」を入力します。

＜Step 4＞

加速度の入力部分をクリックすると、加速度と変位の計算結果が、表示されますので、［OK］ボタ

ンを押します。

① ②
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＜Step 5＞

［追加］ボタンを押して、ブレイクポイントを入力します。
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4.5 入力チャネル

4.5.1 概要

本システムでは、入力チャネルに、次の２種別があります。

・制御チャネル

・モニタチャネル

本システムでは、使用する入力チャネルの全てが、モニタチャネルとして定義されます。

したがって、制御チャネルもモニタチャネルとしての機能を持っています。

制御チャネルは、その応答入力を、あらかじめ与えられている制御目標に一致させることが

本システムの動作の目的となる重要なチャネルです。

制御チャネルの制御対象とする物理量は、基本的には制御量と同一のディメンジョンでなければ

なりません。

ただし、制御量が加速度／速度／変位のいずれかの場合、制御チャネルの物理量は加速度／速度

／変位の中から選択できます。（制御チャネルのグラフは、基本・制御条件の制御単位に決まり

ます）

4.5.2 入力チャネル

入力チャネルのダイアログにおいて、使用する入力チャネルの設定を行います。

入力チャネルを設定する方法には、テスト定義ごとに入力チャネルの設定を行う方法と入力環境

情報を行う方法があります。

［追加］     ：新しい入力チャネルを追加します。

［変更］     ：選択した入力チャネルの設定内容を変更します。

［削除］     ：選択した入力チャネルを登録上から削除します。

［↑］［↓］ ：選択した入力チャネルの登録順を変更します。

             登録順は、グラフ表示の順番に関係する程度です。

［未使用］   ：制御･モニタチャネルとして使用しません。

［モニタ］   ：モニタチャネルとして使用します。

［制御］     ：制御チャネルとして使用します。
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［TEDS 更新］：入力感度を接続されている TEDS 対応 IEPE センサから取得し、自動設定し

ます。本機能は、TYPEⅡのハードウェアで有効です。

［参照］ ：ファイルに保存されている「入力チャネルの定義内容」を参照し、その

件を読み込んで使用します。

［登録］ ：作成した「入力チャネルの定義内容」を、ファイルに保存し登録します。
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4.6 共振点追随

本機能は、正弦波振動試験システム K2/SINE において、オプションとして使用可能な機能です。

「共振点追随機能」は、掃引正弦波振動試験実施の際、掃引帯域の中に存在する共振点を探し、共振

点を発見するとその共振周波数での加振を指定時間の間持続する、また加振中に共振周波数の変化が生

じた場合にはその変化に追従して共振点を追跡する形で加振を続ける、という制御動作を行う機能で

す。

本システムで採用している共振点の検出方式は、基準とする応答点と共振探査を行う応答点との間の

位相差が 90 ﾟになっている周波数を検出するという方法に基づいています。

また、基準とする応答点と共振探査を行う応答点の観測物理量と同一でなければいけませんが、制御

量が加速度／速度／変位のいずれかの場合で、基準とする応答点の観測物理量が加速度／速度／変位の

いずれかの場合には、共振探査を行う応答点の観測物理量は加速度／速度／変位のいずれであってもか

まいません。このときには、各応答点のデータを同一物理量（加速度）に変換した後に共振点を求めま

す。

なお、「共振点追随」機能のための位相差検出には内部的に「トラッキング機能」を使用しますが、

制御そのものも‘トラッキング’で行うのか、それとも‘平均値’（絶対値平均換算値）や‘実効値’

（実効値換算値）で行うかのは、これとは独立に選択できます。

4.6.1 基準チャネル

(1) 意味

基準点とする応答点の信号入力チャネルを設定します。

設定可能なチャネル名は、「入力チャネル」で定義されたものに限られます。

そのチャネルが「制御チャネル」でも構いません。
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4.6.2 共振点検出対象チャネル

(1) 意味

共振点探査点とする応答点の信号入力チャネルを設定します。

基準チャネルと同様に、「入力チャネル」で定義されたチャネル番号を設定することができ

ます。

ただし、既に「基準チャネル」として設定済みのチャネル名を設定することはできません。

また、「対象チャネル」の観測物理量は設定した「基準チャネル」の観測物理量と同一でなけ

ればいけませんが、制御量が加速度／速度／変位のいずれかの場合で、「基準チャネル」の観

測物理量が加速度／速度／/変位のいずれかの場合には、「対象チャネル」は、観測物理量が加

速度／速度／変位であるチャネルの中から選択することができます。

4.6.3 最大共振点追随速度

(1) 意味

共振点追従動作中において共振周波数の変化に追従する速度を設定します。

追随速度は、‘標準／速い／遅い／数値指定’から選択することできます。

数値は、ある１回の制御ループで、元の周波数に対して最大で何％まで、共振点の追随をす

るかを表しています。

4.6.4 追随制限

(1) 意味

共振点追随動作中において共振周波数の変化に追従する周波数帯域を制限します。

その制限を越える場合に、共振点への追従を終了させたり、試験を行っているテスト自体を

終了させたりすることができます。

［制限無し］     ：共振点追随動作に制限がありません。

［リミット動作］ ：設定した周波数帯域（比率）内で共振点の追随動作を行います。

もし、追随動作によって共振周波数がこの周波数帯域を越える場合

には、周波数帯域の上限又下限で追随動作を中止し、その周波数で

加振が続行され行われます。

［アボート］     ：追随時間内に共振周波数が設定した周波数帯域（比率）を越えた場合、

テスト自体を中止します。

4.6.5 追随時間

(1) 意味

共振点探査動作において、共振点が探知されると、共振点追随動作が開始されますが、本項

によりその追随時間を設定します。追随時間の設定は、時間及び振動回数で定義を行います。

共振点が探知されるたびに、本項で設定した時間、共振点追随動作が行われます。
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4.7 データ保存条件

4.7.1 概要

テスト中に計測されたデータをハードディスク等に保存する場合の各種設定を行ないます。

K2 システムでは、試験中に計測されたすべてのデータを１つのバイナリファイル（*.vdf）とし

て保存します。

なお、保存対象となるデータは「加振中」のデータのみで、「初期測定中」のデータは、保存で

きません。

4.7.2 データの保存条件

各保存条件について説明します。

1. ［保存する］［保存しない］ボタン

データファイルを自動保存する場合には「保存する」を選択し、自動保存しない場合は

「保存しない」を選択します。

2. 保存先を指定する

データファイルの保存先のフォルダを指定します。［参照］ボタンを押してフォルダを

指定します。

保存先を指定しない場合、データファイルはテストファイルと同じフォルダに保存され

ます。
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3. テストファイル名をプリフィックにする

データファイル名の頭に共通の語句をつけることができます。デフォルト名は「Data」

になっています。チェックを外すと保存名を変更することができます。

4．シーケンス番号

プリフィックしたデータファイルに通し番号を付けます。

             開始値    ：開始番号を設定します。

                         例「1」を設定 → 「Data001.vdf」

             最小桁数  ：通し番号の桁数を設定します。

                         例「2」を設定 → 「Data01.vdf」

5. 折返し（又は繰返し）毎に保存

連続掃引テストの場合は、テスト中に、データを掃引方向が、片道・往復のどちらで

も、single－sweep が終了すれば、随時追加保存していく機能です。

ただし、最後の single－sweep が終了した時は、掃引を折り返さないので保存されませ

ん。保存に必要な時は「テスト終了時に保存」も設定してください。

スポットテストの場合は、テスト中に、スポット系列が終了すれば、データを随時保存

していく機能です。

ただし、最後のスポット系列が終了した時は、次のスポット系列に繰り返さないので

保存されません。保存に必要な時は「テスト終了時に保存」も設定するようにしてくだ

さい。

「N 回に１回保存する」はデータ保存をスキップする設定項目で、折り返し又は繰返し

の N 回ごとにデータを保存することを意味します。

ただし、最初のデータは必ず保存されます。N に 1 を指定した場合は、折り返し又は繰

返し時のすべてのデータが保存されます。

6. 定期保存

秒単位で定期的にデータを自動保存します。

7. テスト終了時に保存

テスト時間満了時のデータおよび、ユーザが中止を選択した場合など、テストが終了し

た時のデータを自動保存する機能です。
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4.8 実行ステータス

(1) 意味

加振実施に関わる各種情報を表示します。

実行ステータスは、メニューバーの「ウィンドウ－実行ステータス」を選択すると表示されます。

＜表示内容＞

1) 現状況

現在のシステムの状態のメッセージ

「加振中」、「一時停止中」、「加振終了」（オペレータの指示によって中止）など

2) 周波数

現在の加振している周波数

3) 目標

現在の制御目標レベル

4) 応答

現在の応答レベル
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5) ドライブ

現在、実際に出力しているドライブ出力電圧

現在の制御ループにおいて、理想的には出力しなければならないドライブ出力電圧と、その

電圧と最大ドライブ電圧との比（「対リミット比率」と呼ぶ）が表示されます。

本項目で表示しているドライブ出力電圧は理想的には出力すべきである電圧値を表示してい

るので、出力制限電圧を越えることがありますが、実際の出力は越えることはありません。

また、対リミット比率は、出力制限電圧に対する理想的には出力しなければならないドライ

ブ出力電圧との比率を表していますので、100％を越えることがあります。

もし、ドライブ出力電圧がチェック比率を超えた場合は、加振が中断されこの項目の右端に

“中断”と表示されます。

6) 経過時間

加振開始から現在までの試験経過時間と振動回数

スポットテストの場合、加振開始から現在までの試験経過時間とスポット系列の繰り返し回数

7) 残り時間

テストが終了するまでの時間を表示します。残り時間は、テスト時間が「片道掃引回数」、

「往復掃引回数」または「振動回数」で指定されている場合に表示されます。

8) 掃引

現在の掃引方向と掃引回数

8a) スポット

現在加振中のスポットと、その当該スポットに滞留している時間と残り時間を示していま

す。

9) 共振点追随セグメント＃     位相      degree[     ]

現在、実行されている共振点追随セグメントの番号を示しています。位相は基準チャネルと

共振点検出対象チャネルとの間の位相差を示し、degree[  ]のカッコ内には定義した共振点探

査を行う際の位相差を表示します。

また、共振点探査を行わない周波数の時は、「共振点追随セグメント外」と表示されます。

10) 共振点追随中

共振点を発見して、共振点追随動作中には「共振点追随中」と表示されます。その表示の横

には、追随動作の経過時間と振動回数を示します。また、定義した追随時間の残り時間が表

示されます。

共振点探査中には「共振点追随中」と表示されているところに「共振点探査中」と表示され

ます。
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11) 共振点追随回数

現在掃引中に追随した共振点の回数と、これまで追随した共振点の合計

12) 手動操作

現在、実行されている手動動作の動作状況を示しています。

動作状況には現在の加振レベルの変更比率と掃引速度の変更倍率を表示されます。

13) チェック結果（総合）

テスト定義で設定された警告チェック、中断チェックの条件が全て満たされている場合、

”OK”とみなします。逆に満たされていない場合、”NG”となります。

また、リミット制御が実施されている場合は、”リミット中” と表示され、その後の数値の

分だけ目標を下げて制御を行っていることを示しています。

14) リアルタイム処理 CPU 負荷率

現在の CPU 負荷率

15) 目標／応答データ

現在の制御ループにおける目標レベルと応答レベルの値が表示されます。基本的に、レベル

は定義単位で表示されますが、制御量が加速度／速度／変位のいずれかの場合には、加速度／

速度／変位のすべてが表示されます。

また、応答レベルが制御目標に対して定義されたトレランスチェックの結果を示します。す

べて満たされている場合は”OK”、警告チェックに引っかかる場合は“警告”、中断チェックに

引っかかる場合は“中断とそれぞれ表示します。

16) 入力チャネルデータ

現在の制御ループにおける各入力チャネルデータの振幅値と位相が表示されます。振幅値

は、基本的に、入力チャネルの観測物理量でレベル表示されますが、制御量が加速度／速度

／変位のいずれかの場合で、観測物理量が加速度／速度／変位の場合には、加速度･速度･変

位のすべてが表示されます。

また、目標相対および絶対レベルによる警告、中断チェックやリミット制御を定義している

のであれば、各チャネル毎にその結果も表示されます。

17) ドライブ出力データ

現在の制御ループにおける各出力チャネルデータの出力電圧値が表示されます。また、出力

可能電圧に対する比率も表示されます。
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4.9 補助出力

4.9.1 概要

補助出力は、制御用ドライブ信号の出力のほか、制御運転に関わる情報をアナログ電圧信号と

してリアルタイムに出力する機能です。

下記のような出力情報を補助出力として出力することができます。

(1) 次の諸量を表す DC 電圧（対数／リニア設定可能）

          ・加振周波数

          ・各入力チャネル毎の制御応答レベル

          ・ドライブ電圧レベル

          ・各入力チャネル毎のモニタ応答レベル

(2) その時刻における加振周波数を示す正弦波信号（OSC.OUT）

4.9.2 基本操作例

＜例題＞

入力チャネル Ch2 のモニタ応答レベル（単位：加速度，範囲：1～100[m/s2]）を DC 電圧（範囲：0～

100[mV]、対数設定）で出力します。ただし、補助出力として出力チャネル Ch2 を使用する。

＜操作手順＞

＜Step 1＞

「補助出力」を選択し、［定義の変更］ボタンを押します。

①

②
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＜Step 2＞

入出力ボードの「モジュール ID」と出力チャネル「Ch1」を設定し、「モニタ」選択します。

＜Step 3>

入力チャネル「Ch2」を設定し、「加速度」を選択します。

①

①

②

②
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＜Step 4＞

（データ値の範囲：1～100[m/s2]，DC 出力電圧の範囲：0～100[mV]）を入力し、対数を選択します。

＜Step 5＞

［追加］ボタンを押して、［OK］ボタンを押します。

①

②

①

②
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＜例題＞

出力チャネル Ch2 からオシレータ出力（振幅：1000[mV]）を出力する設定を行います。

＜操作手順＞

＜Step 1＞

「補助出力」を選択し、［変更］ボタンを押します。

＜Step 2＞

「OSC Out を出力する」を選択します。

①
②
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＜Step 3＞

入出力ボードの「モジュール ID」と出力チャネル「ch1」を設定し、（振幅：1000.0[mV]）を入力

して、［OK］ボタンを押します。

③②①
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4.10 セーフティチェック

4.10.1 概要

本システムには、保護機能として、定義されたテストが加振システムで実行可能かどうかをチ

ェックする定格チェック機能※1が搭載されています。セーフティチェックは、この保護機能を拡

充し、より安全に加振システムをお使い頂くための機能です。

(1) 加振力チェック

テストに必要な加振力が、加振システムの定格値に収まっているかどうかをチェックし

ます。

テストに必要な加振力 F は、以下の式で計算されます。

F = Ma

    a：目標のピーク加速度

    M：合計質量

合計質量 M は、本ダイアログで入力された「供試品質量、テーブル質量、ジグ質量、そ

の他質量」とシステム定格情報で指定された「可動部質量」の合計値になります。

加振力チェックは、制御物理量が加速度、速度、変位の場合のみ有効です。

(2) 周波数範囲チェック

目標の周波数が、使用範囲に収まっているかどうかをチェックします。

加振システム情報にも同様の保護機能として「制御周波数レンジ」の設定があります

が、本項目はこれをテスト毎に指定するものです。

加振システムには使用できる周波数範囲が規定されていますが、供試品、ジグ、テーブ

ル等の特性によって、使用範囲が制限されることがあります。このような場合に、本機能

をご使用ください。

［参照］：ファイルに保存されている「セーフティチェックの定義内容」を参照し、その条件を

読み込んで使用します。

［登録］：作成した「セーフティチェックの定義内容」を、ファイルに保存し登録します。
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※1 標準の定格チェック機能

1)目標のピークが加振システムの定格値に収まっているかどうかをチェックします。制御物

理量が加速度、速度、変位の場合は、3 つの物理量でチェックを行います。

2) 加振システム情報に「制御周波数レンジ」が指定されている場合、目標の周波数が「制御

周波数レンジ」に収まっているかどうかをチェックします。

注意）

加振治具、供試品を取付けた場合、それぞれの特性の影響によっては、使用周波数範囲内で

も必要な加速度で試験できないこともあります。
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第 5 章 メッセージとその意味

5.1 K2Sine エラーメッセージ

メッセージ 意味／対処方法

・初期ループチェックで異常が検

出されました。

（意味）

初期ループチェックにおいて、エラー発生し試験が中断

されました。加振ステータスにおいて、エラーが生じた入

力チャネルにエラーの内容が表示がされます。

A) 環境ノイズ過大[1] [2] [4] [6]

初期ループチェックの応答が小さすぎる又は非加振

中のノイズが大きすぎるために異常だと判断されま

した。

B) 初期チェックでループオープン検出[1] [2] [4] [7]
初期ループチェックの応答が小さすぎる又は線形性

がないために異常だと判断されました。

C) 初期チェックで過大応答検出[1] [3] [4] [5]

初期ループチェックにおける応答が大きすぎるため

に異常だと判断されました。

（対処方法）

まず、下記の確認を行ってください。

・システムの結線誤り

・感度、入力形式等入出力チャネル情報定義誤り

・ケーブル断線

・ピックアップ取り付け不具合

・加振システムの異常

・供試体の異常

上記確認後、問題がなければ、エラーの内容に対応した

対処を施してください。

[1] 加振システム設定の初期ループチェックの「チェッ

ク基準」を「ゆるい」に設定する。

[2] 加振システム設定の初期ループチェックの「出力電

圧」を上げる。

[3] 加振システム設定の初期ループチェックの「出力電

圧」を下げる。

[4] 加振システム設定の初期ループチェックの「周波

数」を変更する。

[5] 加振システム設定の初期ループチェックの「応答上

限値」を大きくする。

[6] 加振システム設定の初期ループチェックの「チェッ

ク基準」を数値設定にし、「環境ノイズの上限」の

値を大きくする。
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メッセージ 意味/対処方法

[7] 加振システム設定の初期ループチェックの「チェッ

ク基準」を数値設定にし、「応答リニアリティチェ

ック」の値を大きくする。

・加振中のループチェックで異常

が検出されました。

（意味）

試験実施中の被制御系の応答特性を監視するループチェ

ックにより、試験が中断されました。加振ステータスにお

いて、エラーが生じた入力チャネルにエラーの内容が表示

がされます。

A) 加振実行中にループオープン検出[1]
試験実施中に応答特性が急激に小さくなったため、

異常だと判断されました。

B) 加振実行中に過大応答検出[1]
試験実施中に応答特性が急激に大きくなったため、

異常だと判断されました。

C) オーバロード[1][2]
試験実施中に入力チャネルにハードウエアの最大入

力値 (電圧入力時:±10V,電荷入力時:±10000pC 又は:
±1000pC)を上回る信号が入力されました。

（対処方法）

まず、下記の確認を行ってください。

・システムの結線誤り

・感度、入力形式等入出力チャネル情報定義誤り

・ケーブル断線

・ピックアップ取り付け不具合

・加振システムの異常

・供試体の異常

上記確認後、問題がなければ、エラーの内容に対応した

対処を施してください。

[1] 基本・制御条件の「ループチェック」を「ゆるい」

に設定する。

[2] 電荷入力の場合、入力チャネルの「入力タイプ」を

「チャージ入力(1mV/pC)」に設定する。
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メッセージ 意味/対処方法

・中断チェックによってテストが

中断されました。

（意味）

試験実施中の各種中断チェックによりエラーが生じたた

めに試験が中断されました。加振ステータスにおいてエラ

ーの内容が表示がされます。

A) トレランスチェックエラー[1] [2] [3] [6] [7] [8] [9]
各種トレランスチェックにおいてエラーが生じたた

めに試験が判断されました。

B) 出力電圧の上限値エラー [2] [3] [4] [5] [6] [7] [8] [9]
試験実施中に加振システム設定の「出力電圧制限

値」を上回る出力電圧が要求されたために試験が中

断されました。

（対処方法）

まず、下記の確認を行ってください。

・システムの結線誤り

・感度、入力形式等入出力チャネル情報定義誤り

・ケーブル断線

・ピックアップ取り付け不具合

上記確認後、問題がなければ、下記等のエラーの内容に

応じた検討を行ってください。

[1]「トレランス」の変更

[2] 基本・制御条件の「イコライゼーションモード」の

変更

[3] 基本・制御条件の「振幅推定方法」の変更

[4] 加振システム設定の「出力電圧制限値」の変更

[5] 基本・制御条件の「ループチェック」を「ゆるい」

に設定する

[6] 制御点の見直し

[7] 使用しているピックアップの見直し

[8] テストパターンの見直し

[9] 治具の設計の見直し

・I/O ユニットの構成情報の取得に

失敗しました。

・I/O ユニットの構成情報の設定に

失敗しました。

（意味）

試験実施に先立って行なわれる、I/O ユニットの初期化

でエラーが検出されました。

（対処方法）

・I/O ユニットの電源が入っていない。

・パソコン－I/O ユニット間が未接続

・I/O ユニットのボード差込み不良

・K2 I/F ボードの差込み不良

・ドライバの動作不良

などの確認を行い、何度か再実行を試み、それでも再発す

る場合、弊社にご連絡ください。
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メッセージ 意味/対処方法

・サーバにプロテクトデバイスが

装着されていないか、またはＩ

Ｄが読出せません。

・サーバにプログラム実行に必要

なライセンスが登録されていま

せん。

・ライセンス情報が存在していま

せん。

（意味）

K2 のプロテクト情報のチェックでエラーが検出されま

した。

（対処方法）

・ライセンス情報

・プロテクトデバイスが接続されているパソコンの I/Oポ

ート（COM または LPT）の動作不良

・プロテクトデバイスのボード差込み不良

などの確認を行い、何度か再実行を試み、それでも再発す

る場合、弊社にご連絡ください。

・ハードウエアエラーの発生によ

ってテストが中断されました。

（意味）

パソコン又は I/O ユニットのエラーが検出されました。

（対処方法）

・I/O ユニットの電源が入っていない。

・パソコン－I/O ユニット間が未接続

・I/O ユニットのボード差込み不良

・K2 I/F ボードの差込み不良

・ドライバの動作不良

・パソコンのハードディスクがDMAを使用する設定にな

っていない

などの確認を行い、何度か再実行を試み、それでも再発す

る場合、弊社にご連絡ください。

・CPU 過負荷によってテストが中

断されました

（意味）

試験実施中の演算負荷が大きくなり過ぎたため試験が中

断されました。

（対処方法）

・K2 以外のアプリケーションを使用している場合には、

使用するのをやめる

・基本・制御条件の「最高観測周波数」を小さくする

・使用するチャネル数を少なくする

などの検討を行ってください。
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第 6 章 補足説明

6.1 計時について

K2/SINE では、テスト実行中にレベルの変更や掃引の停止など様々な操作ができます。

これらの操作等と計時との関係を下表にまとめます。

同様にテスト時間満了の判断が加振レベルに依存するかどうかを下表にまとめます。

テスト時間満了の判断が加振レベルに依存する場合には、加振レベルを 0dB 以下にしていると

テスト時間がカウントされず、テストが終了しません。

条件

連
続
掃
引

レベルが

0dB 以下の時

テスト

経過時間

時間 計時しない

振動回数 カウントしない

掃引回数 カウントする

共振点

追随時間

時間 計時する

振動回数 カウントする

掃引固定時

テスト

経過時間

時間 計時する

振動回数 カウントする

共振点

追随時間

時間 計時しない

振動回数 カウントしない

共振点追随時
テスト

経過時間

時間 計時する

振動回数 カウントする

ス
ポ
ッ
ト
テ
ス
ト

レベルが

0dB 以下の時

テスト

経過時間

時間 計時する

振動回数 －

繰返し回数 カウントする

スポット

滞留時間

時間 計時する

振動回数 カウントする

SPOT 固定時

テスト

経過時間

時間 計時する

振動回数 －

スポット

滞留時間

時間 計時しない

振動回数 カウントしない

条件 テスト時間満了の判断

連続掃引

テスト時間を掃引回数で指定した時 レベル依存しない

テスト時間を時間で指定した時 レベル依存する

テスト時間を振動回数で指定した時 レベル依存する

スポットテスト レベル依存する
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6.2 動作設定

トレランスレベルの指定単位を「dB」とするか「%」とするかを指定できます。

＜操作手順＞

メニューバーの「オプション」を選択し「動作設定」をクリックすると、「動作設定ダイアログ」が

表示されます。

① ②
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＜トレランスレベル指定単位＞

トレランスレベルの指定単位を“dB”もしくは“％”から選択します。

A[dB]、B[%]とすると、本システムでの“dB”と“％”の関係は下式のようになります。

A = 20 log10(B/100 + 1)

B = (10A/20 –1)×100

＜再加振処理時＞

「試験開始周波数に設定」を選択すると、試験を停止して再加振する場合に、常に最初の試験

の開始周波数から加振が行われます。

本項目を選択しない場合は、再加振時には停止した時点から試験が再開されます。

＜伝達率表示単位＞

伝達率グラフの振幅値の表示単位を選択します。

本指定は、伝達率を計算する２つのデータの単位が同じ伝達率グラフでのみ有効です。

伝達率を計算する２つのデータの単位が異なる伝達率グラフの場合、振幅値の表示単位は常に

「単位／単位」になります。
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＜応答データ保存＞

・「応答データを定期保存する」チェックボックス

時系列に周波数、目標、制御応答、モニタ応答のデータを CSV ファイルに保存します。

保存間隔は秒単位で指定します。

作成される CSV ファイルのファイル名は、以下の通りです。

テストファイル名 XXX-Y.CSV

  XXX：試験をする度に通し番号が付けられます。

  Y   ：１つのファイルに保存されるデータ行は 65536 行までです。一回の試験で、デー

タ行が 65536 行を超える場合には、末尾の通し番号が自動的にインクリメントさ

れたファイルが自動的に作成されます。

作成される CSV ファイルのフォーマットは以下の通りです。

・斜体は固定文字です。

・1 列目には、時間データが代入されます。

・2 列目には、周波数データが代入されます。

・3 列目には、目標レベルデータが代入されます。

・4 列目には、制御応答データが代入されます。

・5 列目以降に、モニタ応答データが代入されます。

・「加振中のみ保存する」チェックボックス

加振中のデータのみが保存対象になります。イコラーゼーション中のデータを保存したくな

い場合に選択します。

＜加振レベル指定（スポットテストのみ）＞

・「目標単位で指定する」チェックボックス

スポットテストでのみ有効です。

加振レベルを目標単位で指定する場合に選択します。

加振レベルを目標単位で指定すると、レベルアップダウンの増減値の単位が目標単位になる

ので、例えば常に「1m/s2」ずつレベルをアップダウンすることが可能になります。

1 列目 2 列目 3 列目 4 列目 5 列目

時間[秒], 周波数[Hz], 目標[単位], 制御応答[単位], ﾓﾆﾀﾁｬﾈﾙ 1 名[単位] , ……

1 行目 ***, ***.***, ***.***, ***.***, ***.***, ……

2 行目 ***, ***.***, ***.***, ***.***, ***.***, ……

： ： ： ： ***.***, ：

***, ***.***, ***.***, ***.***, ***.***, ……



6 - 5

＜実行ステータス＞

・「入力チャネルデータ」

実行ステータスの入力チャネルデータに表示される情報量を選択します。

＜マニュアル試験＞

・「タイマーを使用する」チェックボックス

マニュアル試験をタイマーで終了する機能を使用するかどうかの初期値を設定します。

・［設定時間］ボタン

タイマーを使用する場合のタイマー時間の初期値を設定します。

＜実行時のページ状態保持＞

・「ページ配置を保持する」チェックボックス

試験実行時の画面配置を保持する場合に選択します。画面配置は、各テスト種別毎に記憶さ

れます。画面配置を保持しておくと、次回の試験実行時に前回と同じ設定でグラフ等が表示

されます。

「ページ配置を保持する」のチェックを外すと、それ以降に変更した画面配置は記憶されま

せん。

・「グラフスケールを保持する」チェックボックス

試験実行時に表示されているグラフのスケールを保持する場合に選択します。グラフスケー

ルは、各テスト種別毎に記憶されます。

グラフスケールを保持しておくと、次回の試験実行時に前回と同じスケールでグラフが表示

されます。

「グラフスケールを保持する」のチェックを外すと、それ以降に変更したグラフスケールは

記憶されません。

・［初期化］ボタン

画面配置 及び グラフスケールを初期状態に戻す場合に選択します。

＜履歴クリア＞

・「実行開始時に履歴をクリア」チェックボックス

実行開始時にそれまでの履歴を自動的にクリアしたい場合に選択します。
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＜データ保存＞

・「データファイル名を自動設定」チェックボックス

手動でデータファイルを保存する時、ファイルの保存先や名前を自動で設定したい場合に選

択します。

自動を選択していると、メニューやツールバーからデータ保存を選択してもファイル選択画

面が表示されず、テストファイルと同じフォルダにテストファイル名に 3 桁の通し番号が付

いた名前でデータファイルが保存されます。

例 テストファイルが「C:¥K2Data¥SineTest.swp2」の場合、

「C:¥K2Data¥SineTest001.vdf2」というファイルで保存されます。

※同名のファイルがある場合は、通し番号を 1 増やした名前で保存されます。

選択されていない場合はファイル選択画面が表示され、任意に保存先やファイル名を選択で

きます。
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6.3 手動操作

手動操作ツールバーを使用すると、加振中に制御目標を変更することができます。

なお、手動操作ツールバーは、ユーザインタフェース画面の右端に表示されています。

なお、手動操作ツールバーが表示されていないときには、メニューの表示から手動操作ツールバーを

選択してください。

手動操作ツールバー
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＜各項目について（連続掃引）＞

加振レベルを増減値分

だけアップします。

加振レベルを増減値分

だけダウンします。

加振レベル、加振レベルの増減値、掃引速

度倍率を変更します。ボタンを押下すると

下のダイアログが表示されます。

掃引の方向を反転させます。

掃引回数は制御目標の最大、又は最小の周波数で掃引
が折り返したときにカウントされます。

次の掃引の先頭にスキップします。

掃引の固定を行います。

掃引の固定解除を行います。
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＜各項目について（スポット）＞

スポットの固定を行います。

スポットの固定解除を行います。

加振レベルを増減値分

だけダウンします。

加振レベル、加振レベルの増減値を変更し

ます。ボタンを押下すると下のダイアログ

が表示されます。

次のスポットの先頭に移動します。

スポットの先頭に移動します。

加振レベルを増減値分

だけアップします。
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＜各項目について（マニュアル）＞

周波数を増減値分だけ

低くします。

周波数を増減値分だけ

高くします。

加振レベルを増減値分

だけアップします。

加振レベルを増減値分

だけダウンします。

タイマーを停止します。

タイマー経過時間をリセット

します。

タイマーを開始します。

加振レベルの単位、加振

レベル、加振レベルの増

減値、周波数、周波数の

増減値等を変更します。

このボタンを押下する

と、下のダイアログが表

示されます。

タイマーを使用する／しない

やタイマー時間を変更しま

す。
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6.3.1 マニュアルタイマーの使用例

＜操作手順＞

＜Step 1＞

マニュアル試験を定義して加振を開始します。

詳しくは“3.4 マニュアルテスト”を参照してください。

＜Step 2＞

［タイマー設定］ボタンを押します。

＜Step 3＞

「タイマーを使用する」をチェックし、時間を設定します。

全て完了したら［OK］ボタンを押します。

＜Step 4＞

タイマーを開始したい任意のタイミングで［タイマー開始］ボタンを押します。

［タイマー設定］ボタンと［タイマー開始］ボタンは無効になり、残り時間が減っていきます。

なお、加振を一時停止している間はタイマーも停止します。

＜Step 5＞

タイマーを止める場合は［タイマー停止］ボタンを押します。

タイマーが停止している間は［タイマー設定］ボタンと［タイマー開始］ボタンが有効になります。

その後［タイマー開始］ボタンを押すと、その時点の残り時間からタイマーのカウントが再開します。

タイマーのカウントを最初から始めたい場合は、［タイマーリセット］ボタンを押します。

(［タイマーリセット］ボタンはタイマー動作中でも有効です)

＜Step 6＞

残り時間が 0:00:00 になると自動的に加振を終了します。

また、タイマーを使用中でも［加振停止］ボタンを押して加振を終了することは可能です。

加振終了状態から［加振開始］ボタンを押して加振すると、タイマーの残り時間は設定時間に

初期化されます。
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6.4 加速度ピックアップの感度校正

加速度ピックアップの感度校正法には、「比較校正法」と「絶対校正法」の２種類があります。

ここでは、「比較校正法」の実施例を示します。

＜操作手順＞

テスト定義手順は、マニュアルテストと同じ操作手順です。

“3.4 マニュアルテスト”を参照してください。

＜Step 1＞

加振中に、［感度校正］ボタンを押します。

操作例：

感度 3.06pc/(m/s2)の校正済ピックアップを基準ピックアップとし、これに対する比較法に

よって感度校正を行います。

基準ピックアップはチャネル名が‘Basic’のチャネルに接続し、校正対象ピックアップ

はチャネル名が‘Object’のチャネルに接続する。加振条件は、100Hz で 10m/s2 とし、こ

の制御はチャネル名が‘Control’のチャネルに接続されたピックアップによって行うもの

とします。
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＜Step 2＞

校正対象入力チャネル「Object」を選択します

＜Step 3＞

「基準チャネルの応答レベル」を選択し、基準ピックアップ「Basic」を選択します。

①

②
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＜Step 4＞

［校正］ボタンを押して、「Object」のピックアップ感度の校正値を入力し、［終了］ボタンを押し

ます。

注）実行モードを終了して、テスト定義の保存を行うと入力環境情報に、校正値が反映されます。

「入力環境情報」の操作については、”K2/K2Sprint 共通部”を参照してください。

① ②
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第 7 章 定義関連補足

7.1 リミット制御の定義

リミット制御とは、入力チャネルのモニタ応答を常に監視し、モニタ応答が指定した閾値を上回らない

ようにして試験を継続する機能です。

本機能はオプションです。

本プログラムでは、この閾値のことを監視プロファイルと呼びます。

リミット制御を利用すると、制御運転中に、入力チャネルのモニタ応答が監視プロファイルを超えるこ

とが予想されれば、モニタ応答が監視プロファイルを上回らないように、ドライブ信号レベルを加工し

て、加振レベルを必要な分だけ下げます。

したがって、リミット制御が行われると、一般的に、制御応答のレベルも小さくなります。

上記のような理由から、リミット制御を実施する場合は、目標のトレンランスの下限は使用しないのが

普通です。

リミット制御を実施するモニタチャネルの物理量が制御量に一致している必要はありません。

例えば、制御は加速度で実施するが、ある部位は変位センサの観測による変位で監視し、またある部位

は力センサの観測で監視する、といったことが自在にできます。

＜定義手順＞

＜Step 1＞

テスト定義の入力チャネルを選択し、［定義の変更］ボタンを押します。

①

②
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＜Step 2＞

入力チャネル配置の画面が表示されるので、［追加］ボタンを押します。

リミット制御を実施したい入力チャネルが既に設定されて場合は、設定したい入力チャネルを選択

し、［変更］ボタンを押してください。

＜Step 3＞

入力チャネル要素の画面が表示さます。

必要な情報を設定し、［詳細定義］ボタンを押します。

入力チャネル種別は、通常は「モニタ」を選択してください。

この例では、力センサを使ってリミット制御を実施するような定義を行います。

①

②
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＜Step 4＞

「監視プロファイルを使用する」にチェックを入れます。

プロファイルの［定義］ボタンを押し、監視プロファイルを定義します。

トレランスの［定義］ボタンを押し、監視プロファイルのトレランスを定義します。

プロファイルとトレランスの定義方法は、制御目標とトランスの定義方法と同じです。

詳細は、取扱説明書の“4.4 制御目標”を参照してください。

①

②

③
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＜Step 5＞

監視プロファイルとトレランスが定義できれば、定義内容がグラフ表示されます。

リミット制御を実施するには、「監視プロファイルによるリミット」にチェックを入れます。

リミット制御は実施しない場合は、モニタ応答の監視のみ行われます

具体的には、モニタ応答が監視プロファイルのトレランスを上回っているかどうかのみを監視し、

結果に応じて警告・中断を発動します。
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＜Step 6＞

入力チャネル配置の画面において、リミット制御を行う入力チャネルは「監視」と「リミット」に

マークが入ります。
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