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従来、ほとんどの多関節ロボットの動作
計画計算は、関節空間上の経路計画問題に
帰着させることによって動作計画を行って
いましたが、この方法では、多次元空間上
において自由度の大きいロボットを制御す
る場合、計算量が膨大となり、計算速度が
遅くなるという課題がありました。
本技術は、多関節ロボットの制御システ

ムに組み込まれる動作経路計算方法に関す
るものです。具体的には、動作計画の始点
と終点におけるロボット全体の幾何学的性
質を基に、３種類の逆運動学の数値解法を
用い、動作の途中で手先が経由する位置・
方向の候補を生成することによって、関節
空間や経路計画を行わずに動作計画の計算
ができ、従来技術よりも高速に動作計画の
計算が可能になります。

多関節ロボットの動作経路生成方法
- 低計算負荷の方法を開発 -

［キーワード］ロボット、工場用ロボット、スマートファクトリー
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「始点と終点におけるロボット全体の幾何学的性質に

基づいた冗長多関節ロボットの動作計画」

どんな発明？

こんなことに使える！
工場用ロボットや、その他様々なシーン

で使用される多関節ロボットの制御システ
ムに組み込むことが出来ます。

関連情報はコチラから↑

こんな研究室です！
武居研究室では、水上調査ロボット、地

上移動ロボット、人協調ロボット、羽ばた
き飛行ロボット、ロボットによる自動化技
術などのロボット機構・ロボット運動制
御・ロボットシステムの研究開発に取り組
んでいます。
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