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以下のロボットに関わる問題を解け。（計20点）１

①

(1) 右下図１に示す３自由度マニピュレータの関節変位( q1 d2 q3 )Tに対して、手先変数を

とする。以下のヤコビ行列の９成分を求めよ。

(2) 手先変数から関節変位をもとめる逆運動学の演算のアイデア・手順を述べよ（式は不要）

図１ ３自由度マニピュレータ
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以下の事柄について、図や数式を交えて具体的に文章にて述べよ。（計15点）２

②

(1) 回転関節からなるマニピュレータは、手先を一定速度で動かそうとしたとき、一般には

関節角速度は一定とはならない。その理由を説明せよ。

説明においては、用語「ヤコビ行列」「特異点(特異姿勢)」を用いよ。

(2) 車輪移動の自己位置推定は有用であるが、実用的にはマップマッチングなどの別手段に

よる補正が必要である。なぜか。（「ずれるから」の一言で終わるものではない）


