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一様々な機械の制御装置として
トルクユニットを用いた場合の
新しい姿勢制御法について検討

しルクユニノ_;ア冒
l モー 91言嘉誓i-~ぢら雰腐こって］

成果―-----------------------------,
＇ 屈橙との摩擦（粘性朕擦）を ： 
： 禎極的に利用した制御手法の提案 ： 
L--------------------------------』

特徴――----------------------------,
， リンクの恨性モーメントの大きさが ： 
： リンクの位悩決めに影秤を与えない ： 
L.--------------------------------・ 

4ごJ,-
リンクに荷物が乗っても

リンクの位脳決め精度が劣化しない

宇宙空間での作業や

搬送装置への利用が期待
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