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実用化している重機騒音対策用アクティブ消音システムでは、LMS アルゴリズムを組み込むことで、重機の作業状況に応

じて卓越周波数が変動する騒音の低減が可能となった。本システムでは、周波数変動の追従スピードを決定するステップサ

イズパラメータ μは、制御システムの安定性を優先し、実験により数値を決定していた。しかし、騒音の周波数変動の速さ

に応じたステップサイズパラメータ μを設定することにより、制御システムの安定性を保ったまま、アクティブ消音システ

ムの性能を向上させて対象の騒音をより低減できる可能性がある。そこで本研究では、ステップサイズパラメータ μと制御

による騒音の低減性能の関係を把握し、その結果、対象騒音の変動特性に合わせたステップサイズパラメータ μの設定を可

能にした。

１．アクティブ消音システムの実適用

実験室における事前確認によりステップサイズパラメータ μ＝0.001 とし、アクティブ消音システムを実機（バックホウ）

に適用した。制御用のスピーカから騒音と逆位相の音が出力していることを確認し、実機後方 5m 位置での効果を確認した

（図－１）。

２．ステップサイズパラメータ μによる効果

ステップサイズパラメータ μを 0.0001～0.1 まで変化させ、アクティブ消音システムの騒音変動に対する効果を実験で確認

した。音源は、正弦波、ラフテレーンクレーンからの騒音（一定作業時の収録音）、バックホウからの騒音（アイドリングと

エンジン空ふかしを周期的に繰り返したときの収録音）を使用し、各ステップサイズパラメータ μをシステムに適用したと

きの効果を測定した。音源が正弦波および今回用いたラフテレーンクレーンからの騒音のように変動が少ない場合、ステッ

プサイズパラメータ μによる効果の違いは見られなかった。音源が今回用いたバックホウからの騒音のように変動する場合、

ステップサイズパラメータ μ＝0.005～0.1 の場合には制御が騒音の急激な変化に対応できず、制御 OFF とした場合よりも音

圧が増幅した。ステップサイズパラメータ μ＝0.0001～0.001 の場合には、騒音が急激に変化した場合にも対応でき、制御効

果を保持した（図－２）。

     

図－１ アクティブ消音システムの実適用効果   図－２ ステップサイズパラメータμと制御効果

ⅰ．ステップサイズパラメータ μ=0.001 において、アクティブ消音システムの適用によりバックホウの騒音を約 9dB 低減

できた

ⅱ．制御効果を実験室で確認したところ、バックホウのような変動騒音では、ステップサイズパラメータ μ=0.0001～0.001
とすることで、制御効果が得られることが分った
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