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移動型四腕ロボットの開発 [2]

整地における車輪走行，不整地における三脚移動，四腕協調
による物体把持・操りを実現する１２軸移動型四腕ロボット
およびその遠隔操作デバイスの開発研究．四腕はそれぞれ異
なる構造を有しており，腕１は先端に駆動輪を有し，腕２お
よび３は先端にバネを有し，腕４にはピックアップ用のエン
ドエフェクタが取り付けられている．なお，胴体には受動輪
が取り付けられている．

周期／非周期分離制御 [1]

　信号および状態の準周期性および準非周期性，そして
その双方を有する周期／非周期性を新たに定義し，これ
を解析・分離・制御する研究．これまで，準周期関数・
準非周期関数・周期／非周期関数を定義し，それらをと
りまく集合・分離関数・準周期および準非周期関数の閉性・
線形性・直交性を証明した．応用として，ロボットの準
周期運動と準非周期運動を分離して制御することで，周
期的に精密かつ非周期的に柔軟な運動制御や，工作機械
および食品包装の準非周期異常検知に成功した．
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無意識動作とのヒューマンロボットインタラクションの安定性解析 [3]

本研究は主観的に安定限界な離散事象インタラ
クションを対象に人間の力再現バイアスモデル
（仮説１）およびインタラクションの漸近安定
条件（仮説２）を提案した． 12 名の被験者と
共に，力再現実験（実験１）およびインタラク
ション実験（実験２）を実施した．力再現実験（実
験１）に基づきインタラクションの安定性を解
析し，人間は無意識的に陰的平衡点γを生じ，
インタラクション中の力は陰的平衡点γへと遠
方において収束し，近傍において発散すること
で，陰的平衡点γの周辺へ収束することを明ら
かにした． そして，インタラクション実験（実
験２）を通し，有意な収束と発散を確認した．

主観的に安定限界な離散事象インタラクションモデル

力再現実験結果（実験１） インタラクション実験結果（実験２）

安定性解析 被験者それぞれが無意識に有する
隠的平衡点周辺へ有意に収束した

収束性の予測

制御・機械・人間の観点から新たな「動き」を理解・創出・設計するロボティクス・メカトロニクス技術を研究している．特に，周期／非周期・準周期・準非周
期性に着目した制御工学研究，三脚車輪移動能力を有する四腕ロボット開発，ヒューマンロボットインタラクションの解析と制御に関する研究を実施してきた．研究概要
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