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論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 

 

本研究は球型移動ロボットを含むあるクラスの劣駆動システムに対して動力学的な動作実現性の

考え方により、低い計算コストで最適に近い解を得る軌道計画手法を提案している。また、より広

いクラスの劣駆動システムに対して適用可能な、非線形部分の既知関数表現に基づく適応制御手法

を提案し、その収束性を証明するとともにいくつかのシミュレーション例によりその有用性を確認

している。本研究で示した方法は、非線形システムの構造に基づいて制御手法を選択する従来の方

法とは異なり、システムの構造にほとんど依存しない制御手法であり、多くの非線形システムに適

応可能なものとなっている。このように本研究は機械工学上、重要な知見を得たものであり価値あ

る業績と認める。 

 

 

 

 

 

 

 


