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Research Abstract

1.マスター・スレーブロボットシステムの位置と⼒の制御 
(a)既存のマニピュレータの⼿先部分に本補助⾦で購⼊したフォース・トルクセンサを付加し,ディジタルコントローラとのインターフェイス回路を製作することによって
ロボットシステムを再構築した. 
(b)ロボットシステムのダイナミクスを導出し,基底パラメータの不確かさを定量的に⾒積もった.それらの構造的な不確かさに対しても,システムの安定性や制御性能が保
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持されるように,⾮線形H_∞制御器を設計した. 
(c)制御器のシミュレーション,実装,制御実験を⾏い,本ロボットシステムの解析・考察を⾏なった. 
2.平⾏リンクロボットマニピュレータのロバストH_∞制御 
(a)アクチュエータダイナミクスを考慮しマニピュレータの公称モデルを導出した.ジョイント間の⼲渉や重⼒項は構造的な不確かさとして,モデル化の際に無視された不
確かさは⾮構造的な不確かさとして補償した. 
(b)上記の不確かさが,⼊出⼒安定な不確かさであることを⽰し,定数スケーリングH_∞制御⼿法を⽤いてロバスト制御性能を達成する補償器の設計を⾏なった. 
(c)制御実験により,得られた制御系が⼿先負荷の変動に対するロバスト性能を達成することを確認した. 
3.Linear Parameter Varying(LPV)システム表現に基づく柔軟関節ロボットのゲインスケジュールドH_∞制御に関する研究 
(a)柔軟関節ロボットのダイナミクスがLPVシステム表現可能であることを⽰し,LPVモデルを導出した. 
(b)得られたLPVモデルに対してロバスト制御性能問題を設定し,設計仕様を達成するゲインスケジュールドH_∞コントローラの設計を定数スケーリングを⽤いて⾏なっ
た.

[Publications] T.Namerikawa: "Robust Trajectory Following for an Uncertain Robot Manipulator Using H_∞ Synthesis" Proc. of European Control Conference.
4. 3474-3479 (1995)



[Publications] 藤⽥政之: "SICE標準マニピュレータのH_∞制御" 計測⾃動制御学会第34回学術講演会予稿集. 559-560 (1995) 

[Publications] 滑川徹: "平⾏リンクロボットマニピュレータのロバストH_∞制御" 電気学会論⽂誌D. 116-D. 207-215 (1996) 

[Publications] T.Namerikawa: "A Linear Parameter Varying Approach to a Gain Scheduled Flexible Joint Robot" Proc. of Advanced Motion Control. (掲載決定).
(1996)



https://kaken.nii.ac.jp/en/report/KAKENHI-PROJECT-07750487/077504871995jisseki/
javascript:void(0);
javascript:void(0);
javascript:void(0);
javascript:void(0);

