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研究成果の概要 

動物に備わる超分散型の制御アーキテクチャを再現するため，昨年に引き続き超分散型身体を実現

するための基盤技術を構築している．  

具体的には，100 を超える制御ループや，100 を超える伸縮脚を備えた分散型ロボットおよび，これ

らロボットを基礎とした環境適応的な分散型ロボットを実現した．これら人工筋やフィードバックの

数は，ロボット単体として最大級のものであり，今後はロボットの一体造形により実装密度の向上およ

び身体-環境相互作用から生じる運動の高度化を目指す． 

また，より高度な運動知能を実現するために，脚移動において重要となる姿勢回復タスクに取り組ん

だ．具体的には，姿勢回復のための脚運びを生み出す神経回路の探索を行った．人間にみられる咄嗟の

脚運び運動を実験により観察し，ロボットによる再現および実機検証を行った．現在は，この成果を発

展させた研究として，歩行中のネコに備わる反射経路を再現することで，走行のための足運びを邪魔す

ることなく，咄嗟の足運びによる転倒回避を行うハイブリッドな運動タスクの解決を目指している．年

度の後半では，歩行や走行などの動的タスクに加え，マニピュレーションなどの精密な運動タスクを実

現するための基盤技術の構築に取り組んだ．センサでもありアクチュエータでもあるという筋紡錘の

構造を模倣した制御デバイスを実現することで人工筋に対する筋長制御および外力補償を，計算機を

用いることなく実現した．これらの手法は，複雑な非線形性を備えた筋骨格ロボットの関節位置制御を

メカニカルに実現できるという点で，今後取り組む姿勢制御やマニピュレーションにおいて重要なも

のである． 
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