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	　■実施内容

　私たちに身近な携帯電話やオーディオ機器などで多用されているプラスチック製外装パーツは、金型を用いた成型加工技術により大量生産されています。最近ではデザインに対する消費者志向の多様化に対応するため、人気のあるデザインをターゲットにした少量生産を迅速にかつ低コストで実現できる生産システムへの期待が高まっています。さて、金型の製造工程はおおまかに、1）CADによる企画・設計工程、2）工作機械による3次元加工工程、3）最終仕上げのための金型表面の磨き工程の3工程に分けることができますが、最終仕上げの工程は最も自動化が難しいとされ、未だ熟練者の手作業に支えられているのが現状です。私たちの研究室では、工作機械の持つ高精度な位置決め機能と、人間の感覚的な作業能力を併せ持つ知的ロボットの研究を行っています。
　今回の実験実習では、位置と力をハイブリッドに制御できるデスクトップ型の工作機械を用いてレンズ成型金型の仕上げ実験を行い、位置制御特性と力制御特性を定量的に評価するための実習を行います。

■目　次
１．従来の多関節型ロボットアームについて
２．コンプライアンス特性を持つデスクトップ型NC工作機械について
2－1　NC工作機械のハードウェア
2－2　位置と力のハイブリッド制御
2－3　ソフトウェア開発環境と開発方法について

３．レンズ成型金型を用いた仕上げ実験
加える力や動作速度、ゲイン（感覚的な要素の度合）などの値を変化させて、簡単な仕上げ動作の実験を行い、工作機械に取り付けている工具の位置特性と力特性を計測する。仕上げ動作中の工具の位置は位置センサから計測できる。また、工具に作用する力は力覚センサから計測できる。
４．位置制御特性と力制御特性の定量的評価
　　表計算ソフトを用いて計測データを解析し、位置制御特性と力制御特性を定量的に評価するための実習を行う。また、評価結果をグラフに表すなど、実験結果の報告方法についても学ぶ。



実験実習Ⅰ（電子・情報系）

ロボットによる位置と力のハイブリッド制御
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