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論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
 

 本論文は、ロボットアームが外界環境に接触する場合の力制御問題に対して、外力推定のための

新しいフィルタ構成手法とこれを用いた作業空間での姿勢も考慮した新しい力制御手法を提案して

おり、また、この手法により実際にロボットアームに人が接触する場合の軌道制御において、危険

な挙動が生じない安全な制御の実現を確認しており、制御工学における貢献は大きい。よって本

論文は博士（工学）の学位論文に値するものと認める。 

    
 


