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行い，第 1 図に示すコンセプトを具現化し，第 2 図に示
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( 3 ) 操作自由度の制限と，TCP ( Tool Center Point ) 

の選択
( 4 ) 作業座標系の変換
3. 3. 1　入力装置の操作量に対するロボット速度指令値 

　　　　   の関係

作業対象ワークを遠くへ移動させるときは大まかな操作 　入良⓪㎈7
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軸の回転を認めている．フェーズ 4 では四つの穴の位相
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