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・２枚とも番号氏名を記載すること。マーク欄にはマーク不要。

汚さないこと

ロボット基礎工学 まとめの試験

裏面に続きます（はい・いいえ）

火４ 熊谷 書籍ノートプリント電卓（プ)可 60分
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教室 L504

260120
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本試験紙は２枚綴り。綴じをばらさないこと。

以下のロボットに関わる計算問題に答えよ。（計20点）１

①

(1) 右下図１に示す、関節変位 (q1 d2 d3 )T によって動作の定められる３自由度マニピュレ

ータの、座標系0と3の間の同次変換行列の各成分を求め、記載せよ。

(2) 座標系0における点Pの座標および角度θを手先変位 ( 0px
0py q )T とし、その特異点

（特異姿勢）について論じよ。

(1)

図１ ３自由度マニピュレータ
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※直動関節は直交している
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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) 対向２輪型のロボットで、その重量などで設計の想定外に車輪(タイヤ・ゴムリング)が

つぶれるとその動作に影響を生じる。「左右均等なつぶれ」「左右不均等なつぶれ」「つぶ

れて接地面積が増えること」について、その影響を運動学や機械的観点から論じよ。

(2) 同次変換を導入する際に用いた「１＝１」の等式について、その同次変換における役

割、効果と、デメリットについて述べよ。


