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調査研究実績 

の概要○○○ 

近年、制御入力の数が一般化座標数（自由度）より少ない劣駆動ロボットの制御は注目

を集めている。劣駆動ロボットの有効な制御法が確立できれば、ロボットの軽量化、コス

トダウン、省エネルギー化、耐故障性のみならず、新しい機器の創出などに貢献できると

期待されている。しかし、その劣駆動ロボットには強い非線形性があるため、その制御に

関する研究は挑戦的な課題である。 

申請者は、いままでいくつかの劣駆動度１のロボットに対して、従来の研究と異なり、

劣駆動ロボットの受動性を利用した制御系の設計・解析に関して研究を行ってきた。本研

究では、今まで申請者が得た研究成果をもとに、劣駆動度２以上のロボットを対象とし，

その中核である安定化制御問題を解決することを目指し、劣駆動ロボットの物理的構造を

用い、その可制御性を研究するとともに、劣駆動ロボットの安定制御系の新しい設計・解

析法を確立することを目的とする。 

本研究では、調査研究目的を実現するため、まず、nリンク劣駆動ロボットの可制御性に

関する解析を行った。 n リンク劣駆動ロボットを対象とし、従来の研究と異なり、リンク

に関する仮定を設けずに、ロボットの機械パラメータの性質を用い、そのロボットが可制

御性であるための必要十分条件を示すとともに、駆動関節の数、配置および駆動方式の違

いによるすべてのパターンの可制御性を明らかにした。 

つぎに、１つの駆動関節を有する３リンクロボットの安定化制御系の設計・解析を行っ

た。劣駆動ロボットの代表例として、関節1と関節２が非駆動、関節３が駆動である３リン

クロボット（以下PPAロボット)を対象とし、そのPPAロボットの角運動量に着目した安定化

制御則を設計し、その制御則でのPPAロボットの動きを解析する。さらに、数値シミュレー

ションにより、その設計・解析法の有効性を示した。 
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