
力センサを用いないパワーアシスト系の実現

言語: jpn

出版者: 

公開日: 2021-03-04

キーワード (Ja): 

キーワード (En): 

作成者: Hikizu, Masatoshi

メールアドレス: 

所属: 

メタデータ

https://doi.org/10.24517/00061224URL
This work is licensed under a Creative Commons
Attribution-NonCommercial-ShareAlike 3.0
International License.

http://creativecommons.org/licenses/by-nc-nd/3.0/


 Back to previous page

Published: 2001-03-31   Modified: 2016-04-21  

Report (2 results)

2002 Annual Research Report

2001 Annual Research Report

URL: https://kaken.nii.ac.jp/grant/KAKENHI-PROJECT-13750195/

⼒センサを⽤いないパワーアシスト系の実現 Research Project

Project/Area Number 13750195

Research Category Grant-in-Aid for Young Scientists (B)

Allocation Type Single-year Grants

Research Field Dynamics/Control

Research Institution Kanazawa University

Principal Investigator ⽦津 正利   ⾦沢⼤学, ⼯学部, 助⼿ (10272949)

Project Period (FY) 2001 – 2002

Project Status Completed (Fiscal Year 2002)

Budget Amount *help ¥2,200,000 (Direct Cost: ¥2,200,000)
Fiscal Year 2002: ¥900,000 (Direct Cost: ¥900,000) 
Fiscal Year 2001: ¥1,300,000 (Direct Cost: ¥1,300,000)

Keywords パワーアシスト / ⼒センサ / 多⾃由度

Research Abstract 本研究ではパワーアシスト系を実現するにあたり通常よく⽤いられている⼒センサを⽤いずに駆動源であるモータに流れる電流からの情報を元に数学モデルと
⽐較をすることで⼊⼒された⼒を推定し,パワーアシスト系を実現することが可能であることを確認した.ただし,外部から⼒が⼊⼒される対象物と駆動源である
モータとの間に減速機が⼊っている場合,⼒の推定精度が落ちるため,パワーアシスト系が不安定になりやすいことも確認している.現実的なパワーアシストを考
えた場合,⼩形のモータで⼤きなパワーを出⼒する必要性があることから,減速機の存在は不可⽋であり,⼒の推定精度が落ちることは避けられない.したがって,⼒
の推定精度を向上させることが今後の課題である. 
また,6⾃由度ロボットマニピュレータを⽤い,1⾃由度から多⾃由度へパワーアシスト系を拡張し,6⾃由度パワーアシスト系を実現した.6⾃由度パワーアシスト系
での最⼤の課題は対象物の姿勢の変化に伴う重⼒成分の補償である.本研究ではパワーアシスト作業に⼊る前に対象物を微⼩変動させ,対象物の重⼼位置の推定を
⾏うことで,パワーアシスト作業中に対象物の姿勢が変化したとしても,その重⼒成分の影響を補償することが可能である.しかしながら,机の上から対象物を持ち
上げる,机の上に対象物を置く等の重⼒成分がステップ⼊⼒的に変化する場合にパワーアシスト系が不安定になりやすいという問題が存在するため,これも今後の
課題とする.
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