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機構学
Part3：機構の自由度



課題１

地面に固定

機構の自由度は？



地面に固定

課題１の答え

10N
9J

  9if

 ifJNF )1(6
9



課題２

地面に固定

機構の自由度は？



地面に固定

課題３の答え
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ｎ個

課題１：球関節がｎ個
連なったらFkは？

課題１：球関節がｎ個
連なったらFkは？



３自由度球関節の自由度球関節の自由度



3f 3f

ロボットの足先と地面との自由度ロボットの足先と地面との自由度



課題０の答え
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課題２

ｎ個

（A)

（B)ｍ個

機構の自由度は？



課題２の答え

ｎ個

（A)

（B)ｍ個
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課題２の答え

ｎ個

（A)

（B)ｍ個

2)1(2  mnN
2 mnJ

 ifJNF )1(6
6)122(6 

0

1n
2m のとき

でも実際の自由度はゼロじゃない！



1n
2m
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11 f 12 f

13 f

34 f

歩行ロボットの自由度
課題３

歩行ロボットの自由度
課題３

９自由度
の意味は？



11 f 12 f

13 f

34 f

歩行ロボットの自由度
課題３

歩行ロボットの自由度
課題３

９自由度
の意味は？

３は遊脚の自由度

６は胴体の位置（３）・姿勢（３）の自由度



1自由度ロボット

能動自由度と受動自由度能動自由度と受動自由度

アクチュエータ



能動自由度と受動自由度能動自由度と受動自由度

２

３
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１

能動自由度：アクチュエータがついている
受動自由度：アクチュエータがついていない

能動自由度



２

３

４
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能動自由度と受動自由度能動自由度と受動自由度

受動自由度



受動自由度　と能動自由度

地面に固定



11 f 12 f
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34 f

能動自由度と受動自由度能動自由度と受動自由度

受動自由度



静的歩行 動的歩行

脚式・歩行ロボット 跳躍ロボット



脚の動き脚の動き



４節リンク機構４節リンク機構













最低限の機能を有する４足歩行ロボットの
最低能動自由度？

最低限の機能を有する４足歩行ロボットの
最低能動自由度？
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