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論文の内容の要旨

　本論文は，直列に連結された複数のトレーラを，トラクタである移動ロボットが牽引して直線的な経路を走行

する際の，前進・後退操作の容易性を理論的に評価することを試みたものである。

　筆者は，このようなトレーラを，トラクタが前進または後退しながら直線追従させる場合に施されるフィード

バック制御を最適化する際の自乗評価指標に着目した。そもそも，制御器の最適化は，その評価指標が最小とな

るように設計される。そこでまず，自乗評価指標として，制御入力の自乗の時問積分平均値，および，目標追従

直線からのずれ（距離）の自乗の時間積分平均値を定義し，白色雑音的入力外乱の存在の下で，この指標の最適

化が可能な制御器をトラクタ・トレーラ系の直線追従問題について定めた。さらにこの制御器を最適化した際の，

この評価指標の値を，Mnipu1ativeDiffi㎝吋Index1（MDI1）と命名した。さらに，直線追従制御を行なう際の状

態変数の観測に白色雑音的な誤差が印加される場合について，その観測における雑音の影響を最小化しながら，定

めた自乗評価指標が最小化できる制御器を定めた。この制御器を最適化した際の，この評価指標の値をMnipu1ative

D撒㎝吋hdex2（MDI2）と命名した。

　これらの評価値MDn，MDI2は，トラクタ・トレーラの長さや，連結関節聞の距離，外乱や測定誤差として与

えられる白色雑音の分散などが与えられれば，解析的に求められる。本論文は，これによりトラクタ・トレーラ

系の前進・後退操作の容易性が評価できることを示している。

　本論文は8章より構成されており，その主な内容は以下の通りである。

　第ユ章“Motivationofthisresearch”では，本論文における研究の背景と目的について述べている。

　第2章“Reviewofpastworkontractoトtrai1ersystem”では，トラクタ・トレーラ系を取り扱った従来の研究を

概観し，本研究の客観的位置づけを説明している。

　第3章“Li皿efo11owingschemefortractoトtrai1ers”では，本研究の基礎となる，トラクタ・トレーラ系の直線追

従制御の手法について解説している。

　次の，第4～6章が本論文の主要部である。

　第4章“Priocipa1ideaonmanipu1ati▽ed雌icu1tyindex”は，トラクタ・トレーラ系の操作に対する容易性の評価

方法の提案を行なっている。
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　第5章“Manipu1atived撤cu1tystudy1”では，制御入力の外乱が存在し，状態変数の観測には誤差が含まれな

い場合のMnipu1ativeD撒cu吋Indexの導出を行なっている。

　第6章“Manipu1ativeD雌icu1tystudy2”では，制御入力の外乱が存在し，かつ状態変数の観測にも誤差が含ま

れる場合のMnipu1ativeD雌icu1いndexの導出を行なっている。

　第7章“App1icati㎝of㎜aΩipu1atived雌icu吋index”では，異なるトラクタ・トレーラ系の構成について，前章

までで導出されたMnipu1ativeD雌icu1tyIndexを用いた比較を行なっている。

　第8章“Condusion”は本論文の総括となっている。

審査の結果の要旨

　本論文は，トラクタ・トレーラ系の前進または後退による直線追従操作の容易性の定量的評価というテ』マに

おいて，著者独自の発案による具体的な評価法を提案し，Manipu1ativeDi描cu1tyIndex（MD玉）の理論的な導出法

を示したものである。特に第7章は，実際に筆者が有するトラクタ・トレーラの実験系について，どの程度のMDI

であれば，後退直線追従操作が実現可能であるかの見積もりを示し，トラクタが操作するトレーラの台数に応じ

た具体的な制御の実現性を論じている。これにより，後退直線追従操作が実現可能なトレーラ台数を定量的に与

えることを可能とした点に，本研究の実用的な有効性が認められる。

　よって，著者は博士（工学）の学位を受けるに十分な資格を有するものと認める。
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