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平成 24年度 フィール ドロボティクス試験問題

図 1の 2自 由度マニピュレータについて,以下の設間に答えなさい。

ただし,θ l,θ 2:関節角度, 71,ら :リ ンク長さである。

ロボットアーム手先位置を点 P:レ,ッ]Tと する。

このときの順運動学問題を解きなさい。

ロボットアームの逆運動学問題を解きなさい。

ロボットアーム手先位置の速度を求めるため,

ヤコビ行列を導出しなさい。

図 1 2自 由度ロボットアーム
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位置,速度,方向,および角速度を計測す

るセンサが必要である。それぞれどのよう

。[i鷺[蠍蜃選碑薩
/(m/S)と ヨー角速度/(rad/S)を センサで計測

してデッドレコニングにより,時刻 ′の位

置と方向を求めるための計算式を導出しな

さい。 図2 移動ロボットの軌跡
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で

⊆2 次の専門用語について,図 を用いて説明しなさい。

1) (田植機の)植付け深 さ制御

2)自 脱コンバイン

3)● GPS(Global Positioning System)
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をセンシングする沢1定方法を具体的に説明しなさい。

以 上


