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【手続補正書】
【提出日】平成24年6月5日(2012.6.5)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　操作者によって操られるアドミッタンス型の力覚提示装置であるマスタロボットと、前
記マスタロボットに少なくとも電気的に接続され、かつ前記マスタロボットから体幹を除
き機械的に独立したスレーブロボットとからなる、バイラテラル制御されるパワー増幅ロ
ボットとしてのマスタスレーブシステムであって、
　前記マスタロボットにおけるマスタ変位を検出する少なくとも１つのマスタ変位センサ
と、
　前記スレーブロボットにおけるスレーブ変位を検出する少なくとも１つのスレーブ変位
センサと、
　前記マスタロボットを駆動するマスタ駆動力を発生させる少なくとも１つのマスタアク
チュエータと、
　前記スレーブロボットを駆動するスレーブ駆動力を発生させる少なくとも１つのスレー
ブアクチュエータと、
　前記操作者が前記マスタロボットに加えるマスタ操作力を検出する少なくとも１つの操
作力センサと、
を備え、
　前記スレーブアクチュエータが前記マスタ操作力に基づき前記スレーブ駆動力を発生さ
せる一方、
　前記マスタアクチュエータが、前記マスタ変位と前記スレーブ変位とに基づき前記マス
タ駆動力を発生させることで、
　前記スレーブロボットが環境に加えるスレーブ作業力を検出する前記バイラテラル制御
のための力センサを不要とし、
　前記操作者にマスタダイナミクスを感じさせることなく、スレーブダイナミクスを感じ
させるようにしたことを特徴とするマスタスレーブシステム。
【請求項２】
　操作者によって操られるアドミッタンス型の力覚提示装置であるマスタロボットと、前
記マスタロボットに少なくとも電気的に接続され、かつ前記マスタロボットから体幹を除
き機械的に独立したスレーブロボットとからなる、バイラテラル制御されるパワー増幅ロ
ボットとしてのマスタスレーブシステムの制御方法であって、
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　少なくとも１つの操作力センサにより前記操作者が前記マスタロボットに加えるマスタ
操作力を検出するステップと、
　少なくとも１つのスレーブアクチュエータにより、前記マスタ操作力に基づき前記スレ
ーブロボットにスレーブ駆動力を発生させるステップと、
　少なくとも１つのマスタ変位センサにより前記マスタロボットのマスタ変位を検出し、
さらに、少なくとも１つのスレーブ変位センサにより前記スレーブロボットのスレーブ変
位を検出するステップと、
　少なくとも１つのマスタアクチュエータにより、前記マスタ変位と前記スレーブ変位と
に基づき前記マスタロボットにマスタ駆動力を発生させ、前記操作者に力覚を提示するス
テップと、
を含むことで、
　前記スレーブロボットが環境に加えるスレーブ作業力を検出する前記バイラテラル制御
のための力センサを不要とし、
　前記操作者にマスタダイナミクスを感じさせることなく、スレーブダイナミクスを感じ
させるようにしたことを特徴とするマスタスレーブシステムの制御方法。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２７】
　上記課題を解決可能な本発明のマスタスレーブシステムは、（１）操作者によって操ら
れるアドミッタンス型の力覚提示装置であるマスタロボットと、前記マスタロボットに少
なくとも電気的に接続され、かつ前記マスタロボットから体幹を除き機械的に独立したス
レーブロボットとからなる、バイラテラル制御されるパワー増幅ロボットとしてのマスタ
スレーブシステムであって、
　前記マスタロボットにおけるマスタ変位を検出する少なくとも１つのマスタ変位センサ
と、
　前記スレーブロボットにおけるスレーブ変位を検出する少なくとも１つのスレーブ変位
センサと、
　前記マスタロボットを駆動するマスタ駆動力を発生させる少なくとも１つのマスタアク
チュエータと、
　前記スレーブロボットを駆動するスレーブ駆動力を発生させる少なくとも１つのスレー
ブアクチュエータと、
　前記操作者が前記マスタロボットに加えるマスタ操作力を検出する少なくとも１つの操
作力センサと、
を備え、
　前記スレーブアクチュエータが前記マスタ操作力に基づき前記スレーブ駆動力を発生さ
せる一方、
　前記マスタアクチュエータが、前記マスタ変位と前記スレーブ変位とに基づき前記マス
タ駆動力を発生させるで、
　前記スレーブロボットが環境に加えるスレーブ作業力を検出する前記バイラテラル制御
のための力センサを不要とし、
　前記操作者にマスタダイナミクスを感じさせることなく、スレーブダイナミクスを感じ
させるようにしたことを特徴とするものである。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２８
【補正方法】変更
【補正の内容】
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【００２８】
　さらに本発明のマスタスレーブシステムの制御方法は、（２）操作者によって操られる
アドミッタンス型の力覚提示装置であるマスタロボットと、前記マスタロボットに少なく
とも電気的に接続され、かつ前記マスタロボットから体幹を除き機械的に独立したスレー
ブロボットとからなる、バイラテラル制御されるパワー増幅ロボットとしてのマスタスレ
ーブシステムの制御方法であって、
　少なくとも１つの操作力センサにより前記操作者が前記マスタロボットに加えるマスタ
操作力を検出するステップと、
　少なくとも１つのスレーブアクチュエータにより、前記マスタ操作力に基づき前記スレ
ーブロボットにスレーブ駆動力を発生させるステップと、
　少なくとも１つのマスタ変位センサにより前記マスタロボットのマスタ変位を検出し、
さらに、少なくとも１つのスレーブ変位センサにより前記スレーブロボットのスレーブ変
位を検出するステップと、
　少なくとも１つのマスタアクチュエータにより、前記マスタ変位と前記スレーブ変位と
に基づき前記マスタロボットにマスタ駆動力を発生させ、前記操作者に力覚を提示するス
テップと、
を含むことで、
　前記スレーブロボットが環境に加えるスレーブ作業力を検出する前記バイラテラル制御
のための力センサを不要とし、
　前記操作者にマスタダイナミクスを感じさせることなく、スレーブダイナミクスを感じ
させるようにしたことを特徴とするものである。
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