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研究成果概要

KAGRA の極低温鏡は多段振り子で懸架することで地面振動から防振されているが、

安定な干渉計運転のためには振り子の共振を抑制する必要がある。本研究では、この共

振抑制制御による雑音を低減するためモーダルダンピングの導入に加え、鏡から遠いセ

ンサー信号から振り子の状態を推定する状態推定器を導入することで、干渉計信号に混

入する制御雑音を抑えることに取り組んだ。まず、シミュレーションを行い、KAGRA

の設計感度達成に足りうるレベルまで共振制御雑音を低減できることを示した。その後、

実証試験のため KEK 内の実験室にて試験懸架装置の準備、組み立てを進め、試験クラ

イオスタットのトップフランジに懸架するところまで完了した。センサーやアクチュエ

ータについても不足分は製作するなどした。また、KEK でも KAGRA サイトと同様の

制御システムを使用するためのスタンドアローンシステムの構築も進めた。各種回路、

配線作業、電子機器を導入し、計算機の挙動として問題無いことを確認できた。実証試

験のための制御ソフトウェアの開発も進めた。今後は、まず大気中での動作試験を行い、

その後大型クライオスタット内に格納し、常温真空中での実証試験に臨む予定である。

整理番号2025d-G-22




