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付け ④ 表面の磨き，作業などである．
仕上げ処理をすん ㎈㎈仕
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相対位置・姿勢をタッチセンシンｑ
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本加工では円錐
すい

型カッタを使うと，平面動作のみで加工
可能であるが，ロボットの三次元動作による成立性を検証
するため，円柱型超硬カッタ ( f 3 mm ) を使用した．ୈ 9

ਤに目標エッジ形状と加工方法（平面の を す．
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