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論　　文　の　’要　　旨

　本論文は「バイラテラルサーボマイクロマニピュレータとその応用に関する研究」と題しヨ緒論ヨ

本文6章および結論より成っている。

　「緒論」ではヨ本研究の目的、ならびに構成を述べている。

　「第五章　マスタ1スレーブ型マニピュレータに関する従来の研究」では，従来の研究を紹介し菅

それらと対比して争本研究の意義を明らかにしている。

　「第2章　コントローラの設計法」では冒従来の力帰還型制御系を改善し里感覚伝達の分解能の

向上を計り官かっ把握物体の剛性によらず事システムを安定化するための新たな補償器の提案を行っ

ている。さらに言オペレータを含んだシステム全体の安定性について事絶対安定の立場からラ円板

定理を用いて議論している。

　「第3章　医用マイクロマニピュレータの試作」では官第2章で提案した設計法を用いて試作し

た医用マイクロマニピュレータの構成をのべ、その特性と性能について述べ穿本設計法の妥当性を

実験的に検証している。

　「第4章　医用マイクロマニピュレータを用いた硬さの測定」ではラ本マイクロマニピュレータ

の応用例としてヨ粘弾性体の“硬さ’’の測定について述べている。ここではヨまず粘弾性特性の従

来の研究雪および事あいまいな感覚量の評価法に関する従来の研究について概説しヨ本研究で行う

マイクロマニピ土レータを用いた生体組織の“硬さ”の評価法の特徴を述べている。ついで，それ
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に従った評価実験の結果を示している。

　　「第5章　ファジイ推論を用いた硬さの評価方法」では雪粘弾性体の“硬さ”の評価にファジイ

推論を用いる意義ファジイ推論の概要について触れたのちヨファジイ推論を用いた“硬さ”の評価

．法の提案を行っている。また雪医師などのエキスパートの評価法をシステムに組み込むための曹評

価の基準となるファジイ尺度の測定法について述べている。

　「第6章　硬さの自動計測システムの試作」ではラ将来曾本研究で試作した医用マイクロマニピュ

レータを自動触診器として応用することを想定して試作した簡単な自動硬さ測定装置について述べ

ている。

　　「結論」ではヨ本研究で明らかとなった知見ならびに提案を纏めるとともに事今後の問題点につ

いて議論している。

審　　査　　の　　要　　旨

　本論文は雪バイラテラルサーボ系の感覚伝達の分解能の向上夢ならびに安定化を目的とした設計

法を提案しラそれを試作マイクロマニピュレータに適用しラ実験的にその妥当性を実証した結果を

述ベヨならびにその応用として曾それを用いた生体組織の“硬さ”の評価法の提案に関するもので

あり事多くの知見を含みヨエ学的に価値あるものと認める。

　よってラ著者は博士（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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