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２次元平面での運動を行う、図１に示す２自由度マニピュレータについて、

以下の問いに答えよ。 （修正DH法は使わない方が無難）

(1) 基準座標系 X0Y0 で見た、手先位置Ｐの座標 (0px
0py)Tを求めよ。

(2) 手先座標系 X2Y2 を基準座標系に変換する同次変換行列
0T2 を求めよ。

(3) 逆変換の同次変換行列 2T0 を求めよ。
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図１ ２自由度マニピュレータ
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対向２輪型の車輪移動ロボットを考える。車輪の直径(2r)を100mm、車輪の左右間隔

(2d)を200mmとして、以下の問いに答えよ。ただし車輪の滑りはないものとする。

(1) ロボットの右車輪を前進方向に角度π、左車輪を後退方向にπだけ、１秒間で一定

角速度で回転させた。ロボットは具体的に(数値を含め)どのような運動をするか。

(2) ロボットの左右の車輪を図２に示すように時間の経過と共に回転させた。

４秒後のロボットの位置、姿勢および両輪の４秒間の軌跡を具体的に図示せよ。

なお、時刻０でロボットは原点にいて、

姿勢は図中上向きにあるとする。また、

必要ならπ＝3としてかまわない。
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図２ 車輪回転角度の時間変化
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愛知万博での展示にも見られるように、試作レベルでは様々なサービスロボットが

実現されつつある。人と関わるロボットや類する物（高度な自動機械）等に求められ

る技術的、社会的要件と、それが欠落することによる影響について考え、論じよ。
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