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機構学 
Part6：ロボットの運動学 



筋肉 
きん にく 

筋紡錘：筋肉の長さを測るセンサ 



モータ＋センサ 

ロボットの運動学 



関節にモータがついている場合の角度の取り方 
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ワイヤ駆動式ロボット 



ワイヤ駆動式ロボット 



ワイヤプーリ機構の場合 



ワイヤプーリ機構の場合 



絶対系にモータがついている場合の角度の取り方 



絶対系にモータがついている場合の角度の取り方 



絶対系にモータがついている場合の角度の取り方 
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絶対系にモータがついている場合の角度の取り方 
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順問題 
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関節角度を与えて手先位置を求める． 
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順問題（簡単） 

),( 21 θθ を与えて(x, y)を求める 
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逆問題の必要性 
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モータが関節に埋め込まれている場合 

2θ1θ ？ 
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逆問題 

手先位置を与えて関節 
角度を求める． 

),( 21 θθ ？ 



非線形関数の線形化 
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特異姿勢：２リンクロボットの場合 



手先位置・姿勢(x, y, φ)に対して特異姿勢を求め図示せよ． 

課題１：３リンクロボットについて以下の問いに答えよ 
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課題１： 解答 
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特異姿勢が存在しない２次元３自由度ロボットは 
存在するか？ 



３リンクロボットの２リンクロボットに対する 
運動学的優位性は？ 
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３リンクロボットの２リンクロボットに対する 
運動学的優位性は？ 
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６自由度ロボットの場合 
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f

ロボットで力を環境に加えるには？ 
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力のつりあいから 
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仮想仕事の原理 
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課題：２リンクロボットに対して次の問いに答えよ 

ロボット先端に(fx, fy)=(1.0, 1.0)[N]発生させるためには関節トルク          

       を何[Nm]加えたらよいか． 
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問題１．  (1)ヤコビ行列Ｊを求めよ． 

(2) 特異姿勢を与える 
を求めよ． 

リンク長：
＊リンクの幅は無視してよい． 
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問題２ ロボット先端を(Δx, Δy)=(0.1, 0.1)[m]移
動させるのに必要な各関節の角度変化          
を求めよ． 
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ロボット先端を(Δx, Δy)=(0.1, 0.1)[m]移動させる

のに必要な各関節の角度変化          を
求めよ． 
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２．特異姿勢を与える 
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特異姿勢を与える関係式|J|=0より 
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ロボット先端を(Δx, Δy)=(0.1, 0.1)[m]移動させる

のに必要な各関節の角度変化          を
求めよ． 
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課題２：２リンクロボットに対して次の問いに答えよ 

ロボット先端を(Δx, Δy)=(0.1, 0.1)[m]移動させるのに必要な各関節
の角度変化          を求めよ． 
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課題2解答 
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