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Research Abstract

本研究は、衝撃を受けるロボットの動構造解析⼿法を開発し,ロボット上肢・下肢機構に衝撃荷重が作⽤した際の動的構造解析を⾏い,その挙動を明らかにすると共
に,各種ロボット機構の耐衝撃特性を明らかにし,さらに,ロボット機構の耐衝撃設計法の基礎を検討することを⽬的に⾏われた.得られた結果は以下の通りである. 
1.ニューマークのbate法を利⽤した動的⾻組み構造解析プログラムを作成し,衝撃を受ける各種ロボット機構の動的構造解析を可能にした.同⼿法によれば,⽐較的⻑
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時間にわたる動構造解析が可能であり,運動を伴うロボット機構の対衝撃挙動解析が⾏える. 
2.1.で作成した動構造解析プログラムによりロボット機構として代表的な開ループ機構,平⾏クランク形機構の動構造解析を⾏った.その結果,機構の種類,形状によ
り衝撃荷重下での挙動がかなり異なることが明らかになつた.また,その挙動は静的に荷重が作⽤する場合の挙動とはかなり異なることもあり,耐衝撃強度設計の必要
性を確認した. 
3.以上の解析結果を基に,ロボット機構の耐衝撃挙動データベースの構築を⾏った.同結果によれば各機構の耐衝撃挙動を知ることが可能である. 
従来から⾏ってきたロボット機構の静⼒学特性・動⼒学特性および本研究で⾏った耐衝撃特性の解析結果を基にロボット機構の知的設計⽀援システムの構築をハイ
パーテキストを利⽤し⾏った. 
以上の結果より,ロボットの耐衝撃強度設計を考慮した機構総合の基礎を確⽴することができた.
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