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論　　文　　の　　要　　旨

　本論文は7章および付録よりなる。第1章は序論であり，ロボットマニピュレータに関する従来の

研究とその問題点および本研究の目的，概要を述べている。第2章では，マニピュレータの動特性に

基づいた従来の制御としてPD制御とスライディソグモード制御をあげ、その問題点を指摘している。

第3章では，マニピュレータの非線形成分を外乱とみなすことによる新しいスライディソグモード制

御法を提案し，それによりマニピュレータの複雑な動力学解析を行うことなくスライディソグモード

制御が可能になることを述べ，制御アルゴリズムを示し，チャタリソグを減少させる方法などについ

て論じている。第4章では，マニピュレータの制御において必要となる線形成分のバラメータを信号

圧縮法を用いて測定することを述べている。信号圧縮法によれば，ある程度の非線形を含む系におい

ても非線形成分の影響を軽減し，線形成分の動特性の推定を行うことができる。第5章は実験に関す

るもので，最初にマニピュレータを制御するためにDSPを用いた制御装置を製作したことを述べてい

る。スライディソグモード制御では高速に操作量を切り換える必要があるのでDSPを使うのが有利で

ある。次に製作した実験システムにより従来の方法である重力補償付PD制御を行い，新しい方法と

比較している。また信号圧縮法による線形成分のパラメータ推定の実際を示し，有効性を確かめてい

る。次に新しい方法である非線形成分を外乱とみなしたスライディソグモード制御の実験を行い，目

標値が一定の場合，変化する場合，1軸のみの場合，3軸同時制御の場合について制御パラメータを

変化させたときの制御特性について詳細な実験結果を示している。第6章では上記実験結果について

収東性，チャタリソグ，ロバスト性の観点から検討を加えている。第7章は結論である。
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審　　査　　の　　要　　旨

　ロボットマニピュレータの非線形成分を外乱とみなすことにより複雑な動力学解析を行うことなく

スライディソグモード制御を行う新しい方法を提案し，そのためのアルゴリズムを示し，その有効性

を確かめたことはこの分野における新しい知見であり，価値あるものと認める。

　よって，著老は工学博士の学位を受げるに十分な資格を有するものと認める。
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