
1

ROBOROBO--ONE Technical ConferenceONE Technical Conference

Fuminori Yamasaki,   1th, November, 2003

３．歩行アルゴリズム

ソフトウェアセッション

山崎山崎 文敬文敬



2

今回は運動学について今回は運動学について

運動学・・・運動学・・・ 順運動学順運動学

逆運動学逆運動学

各関節角を順次決定してい各関節角を順次決定してい
く手法く手法

手先位置を直接指定する手手先位置を直接指定する手
法法
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順運動学順運動学
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これって？これって？
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同次変換行列同次変換行列
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回転行列回転行列

平行移動平行移動
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同次変換行列を使うと同次変換行列を使うと．．．．．．
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順運動学順運動学

つまり，同次変換行列をつまり，同次変換行列を
かけあわせて行くかけあわせて行く
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