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1．はじめに

車両運動や航空機に代表さ鈍る6自由度郎複誰な運動を

計測するための代表的な方法として3軸のレ仙トジャイロ

と3軸碍並進加速度計を組み合わせた方法がある⊥　しかし

レ∴トジャイロほ計測範曲が低速な運動に限られる蓼　ヨス

トが轟い睾　重塵が大きいなど様々な問題点がある．そこで

安価で小型な単軸並進加速度計を複数個用い，その出力を

統合することによって同様の機能を実現する6軸加速度セ

ンサの開発が有効である‘賽研究でほ上記で述べた6軸加

速度センサの開発と寮蛮性解析夢　機能拡張として寮センせ

を用いた物体の姿勢検出法について検討する

空．計測原理

まず運動する剛棒に生じる加速度を考える亨　F嘘．主に示す

ように静止基準座標系を∑。，剛体蔓こ固定した座標系を∑も

とする．監から見た∑転の原点の位置ベクトルを¢pb　とす

る一　剛体上の任昔の点iを考え，そ碍位匿ベクトルを罠F－

とする　また夏，から見た点iの位置ベタトルを8p量とするt

ニの剛体が重力下で互bの原点まわ軒に角速度u飢で回転

しており，虚妄に単軸並進加速度計を取琴付けた場合を考

える．この加速度計の感度方向を表す単位ベクトルをl■‾’u■

とし，出力を乱で表すと

躍轍覇＋針0品b米価四地米控蛾米軸朝　川

である．ただし琶は蓋力加速度とする■式掴をみると遠

心加速度の項が含まれている．∑もの原点に働く並進加速

度及び回転角加速度を求めようとした場合，上記の遠心角

加速度の項の除去が必要となるが山つの加速度データでは

不可能である．

そこで，複数個の単軸並進加速度計を異なった位置，方

向に取り付軌　その出力信号を統合する．位直写主　に感度

方向¢u．き（i＝は．ちn）となるようにn偶の単軸並進加速度計

を取牒付けた場合を考えると，式日より
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で掛詰iニニで，韓bTぜ草品転甲　が剛体碍6自由度加速
度であ愚‘また行列¢挽は姪進加速度酢由敢哲梓ほ幻位置

と方向によって決まる行列である．よって式（ヱ）上り

輔転Tぜむ品澤　が6改元壁間を張るために措才

rankいR＝6　（3）

が轟件である　特に，n輔かつ招魂び捜芯6碍とき，巧ま

り享行列損耗が違則苦あるとき．就寝ほ撃　砕曾澤品柑

を－一意に決定できる．そこで，以下では肝もでいRが正則

であるとする．ここでl）R、！ご　Rとおくと式（ヨ）ほ次のよう

に番ける．
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FigJ Coordinate system and an accelerometer coitfigyration

3．6軸加速度センサの構成

式（4）が成立するためには行列いRが正則となるよう、に6

偶の並進加速度計を配置ずればよ旨㌔．また製作のし易蓮琴

を考慮し全ての加速度計が同調平面皇にあることが望まし

い．以よの条件を満足する加速度計の配置例をF嬢．2毒芸示

す　番センサ揺円の単複を変えることによって計測できる

角加速度の最尭値が変化する昏艶測対象猛輩両やロボット

掬少なのでその特性を考慮した結農よ　今回総革後払髄應錦

円周上に配置ずる。蓋ず円の法線方向に感度方向が脚数ず

るよう‡20苺間隔で3づの加速度雛を配慶する尊　さらに感

度方向が円滑接線方向に山致す億ように3づ蘭加速度酢を
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5 . 本セ ン サ に よる物体の 姿勢検 出 法
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