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論文内容の要旨

近年、ロボットの高性能化や高知能化の研究開発が各所で精力的に進められているが、得られた成果が実際のロボッ

トに適用され稼働している例はそう多くな L 、。人間と同等の能力を持ち、各種技能作業が遂行できる「賢Lリ、「器用

な」ロボットの実現は、ロボット研究の重要なテーマの一つであるが、現状ではその際に必ずしも実用性が重視され

ているとは言い難い。

実用性とある程度の汎用性を備えたロボットシステムの構築を考えた場合、各作業動作単位のロボット動作プログ

ラムを用意しておき、実作業ではそれらの組み合わせで全体の作業動作を構成することが考えられる。このようにす

れば、新たな作業ニーズが生じた時には、ロボット動作プログラムの追加で対応することが可能となる。

本論文の前半では、このようなロボットシステムの動作プログラム生成指針の獲得を目的とし、グラインダ作業ロ

ボット、小型保守点検ロボット、大型保守点検ロボット、ビーチバレーボールロボットを対象事例として、各ロボッ

トにおける技能作業実現の具体的な方法を一つ一つ構築・提案するとともに、それらの分類・整理から、ロボットに

よる技能作業実現の実用的な手法確立の考え方をまとめる o これにより、各技能を構成するスキルや技術をロボット

で実現する際には、人間の作業状況を忠実に模擬する方法とロボット独自の作業手法の 2 種類のアプローチ方法があ

ることが示され、個々のスキル・技術を実現するロボット動作プログラム生成の際の適切な実現方法選択の一つの指

童十がf尋られる。

本論文の後半では、前半で得られた考え方に基づいて生成されたロボット動作プログラムの作業現場での組み合わ

せにより、一連の作業動作が容易に行えるロボットシステム構築の枠組みについて検討するo そして、作業環境を表

すモデルの確からしさ値を導入した実用的な自律ロボットシステムの構成手法を提案し、それに基づき試作したシス

テムの評価を述べる。

論文審査の結果の要旨

ロボットの高性能化や高知能化はロボティクス研究の究極目標の一つであり、これまでに様々な観点からの高性能・

高知能化が試みられてきた。中でも、人間と同等の能力を持ち、各種技能作業が遂行できる「賢L、」、「器用な」自律
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ロボットシステムの開発は、実用的ニーズも高い重要な課題として現在も各所で精力的に進められているo 本研究は、

このような課題に対して終始実用的な観点から考察を進め、完成度の高い自律ロボットシステムの構築を試みたもの

である。

実用性と汎用性を備えたロボットシステムの構築を考えた場合、各作業を構成する動作単位に対して事前にプログ

ラムを用意しておき、実作業ではそれらを組み合わせて全体の作業動作を実現することが考えられる。このような方

法によれば、新たな作業ニーズが生じた時には、ロボットの動作単位プログラムの追加で対応することが可能となる。

本研究では、このようなロポットシステムの動作プログラム生成指針の獲得を目的とし、グラインダ作業ロボット、

小型保守点検ロボット、大型保守点検ロボット、ビーチバレーボールロボットを対象事例として各ロボットにおける

技能作業実現の具体的な方法を提案するとともに、それらの分類・整理からロボットによる技能作業実現の実用的な

手法確立の考え方をまとめている。これにより、各技能を構成するスキルや技術をロボットで実現する際には、人間

の作業状況を忠実に模擬する方法とロボット独自の作業手法の 2 種類のアプローチがあることが示され、個々のスキ

ル・技術を実現するロボット動作プログラム生成の際の適切な実現方法選択の一つの指針が与えられるo また本研究

では、事前に用意された動作単位プログラムを作業現場で組み合わせ、一連の作業動作が容易に行えるロボットシス

テムの枠組みについて検討しており、作業環境モデルの確からしさ値を導入した試作システムによって自動的に一連

の作業が実行できることを示している o

以上のように、自律ロボットシステムの構成手法を実用的な観点から統一的に考察し応用性に富む手法を提案した

本論文はロボティクスの発展に大きく貢献するものであり、博士(工学)の学位論文として価値あるものと認めるo
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