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Research Abstract

本研究では,ロボットの機構形状変化を考慮した動⼒学特性・衝撃特性の評価⽅法・設計資料を考案,確⽴し,さらに以上の結果に基づきハイパーテキストを利⽤した
知的CADシステムの構築を⾏うことを⽬的として⾏われた.得られた結果を以下に要約する. 
1.⾮線形⼒などの影響により複雑な開ループ機構の運動⽅程式を,コリオリ⼒の項を特定の条件のもとで遠⼼⼒の項に変換することにより簡便な式として定式化し
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た.また,同式に基づき開ループ機構を⽤いたロボット上肢・下肢機構の動的駆動特性が作業領域全般に亘り⼤域的に,かつ,詳細に把握可能な動⼒学特性図を作成し,
実際に機構設計に応⽤し,その有⽤性を確認した. 
2.ロボット機構の出⼒点を駆動することにより同位置に発⽣する作⽤⼒からロボットの駆動に要する動的なトルクを,簡単な計測系のみで測定する⽅法を考案した.
また,実際に同測定法を⽤い開ループ機構をよび平⾏クランク形機構を⽤いたロボットアームの動的駆動特性の測定を⾏った.測定された結果は1.で提案した動⼒学
特性図より得られる結果と⼀致し,考案した特性図の実⽤性が確認された. 
3.ロボット機構として⽤いることを前提とした,開ループ機構および平⾏クランク形機構の出⼒点に衝撃荷重,衝撃変位が作⽤する場合について解析を⾏い,⼊⼒点に
⽣ずるトルクの挙動を明らかにした. 
4.以上の検討より得られた,特に動的駆動特性に関するを結果を,従来から構築を⾏ってきたハイパーテキストを利⽤したロボット機構総合⽤知的CADシステムに組
み込み,機構の選択・設計を⾏い,その有⽤性を確認した.
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