
■第 78回 ロボット工学セミナー 

二足歩行制御とヒューマノイドロボティクス 

http://www.rsj.or.jp/blog/archives/seminar/s78_rsj_seminar 

 

日本ロボット学会主催で下記ロボット工学セミナーを開催致します．是非奮ってご参加下さい． 

セミナーの詳細(写真を公開致しました)・参加資格・参加費等はWEBページを御覧下さい． 

http://www.rsj.or.jp/blog/archives/seminar/s78_rsj_seminar 

参加申込方法は下記を御覧下さい． 

http://www.rsj.or.jp/seminar/application 

 

---- 

 

開催日：2013年 6月 27日（木）11:00～17:20（開場 10:30） 

開催地：名古屋大学 東山キャンパス ES総合館 ESホール（名古屋市千種区不老町） 

会場アクセス： 

http://www.engg.nagoya-u.ac.jp/access/index.html 

http://www.engg.nagoya-u.ac.jp/access/campusmap.html 

「名古屋大学駅」（地下鉄名城線）徒歩 3分 

定 員：100名（定員になり次第締め切ります） 

 

口 上： 

 ヒューマノイドロボットは，人間の生活をアシストするロボットとして，また人間が行う作業を代替

できる汎用機械として期待されてきました．人間のような二足歩行の実現は，そのような汎用機械に最

も重要な技術です．我が国では，ロボティクス黎明期から現在に至るまで二足歩 

行制御の研究が盛んに行われてきました．二足歩行制御の技術はヒューマノイドのみならず，歩行アシ

ストロボットへも応用されています．また，昨年にはヒューマノイドの災害現場への利用を想定した

DARPA Robotics Challengeもアナウンスされ，ヒューマノイドロボットの実用化へ 

の期待も高まっています．本セミナーでは，位置制御，受動歩行，神経振動子といった制御方式の基礎

からヒューマノイドや歩行アシストロボット等への応用例について，講師の方々の最新の研究内容を通

して解説していただくと同時に，関連する研究室で開発されているロボットの機 

器展示を通して二足歩行制御，ヒューマノイドロボティクスへの理解を深める機会となればと思います． 

オーガナイザー：山本 江（名古屋大学） 

  



講演内容： 

 

10:55-11:00 ＜開会挨拶・講師紹介＞ 

 

11:00-11:50第 1話 持続的二足歩行研究－基礎と応用のバランス－ 

名古屋工業大学 佐野 明人 

 ロボット工学の中で，二足歩行の研究は魅力的であり，知的探究心をくすぐる．これまで，二足歩行

における角運動量制御から受動歩行に基づく歩行の力学まで，幅広く取り組んできて，ライフワークと

も言える研究になっている．受動歩行は，自然でエネルギー効率が高いことで知 

られ，ヒトの歩行に非常に近い．また，受動歩行は，歩ける力学的原理（歩行の力学）を探究する上で，

非常に重要である．しかし，国内外の二足歩行ロボットの研究開発動向から見ても，基礎研究のみに留

まらず，これまで以上に様々な形で工学的応用研究を行っていく必要がある． 

本講演では，20 年以上に亘り取り組んでいる二足歩行研究の基礎と応用について紹介する．なお，最近

取り組んでいる無動力歩行支援機は，実機でのデモを行う． 

 

12:00-13:00 ＜休憩（昼食）＞ 

 

13:00-13:50第 2話 ロボットの力感受性を高めるバックドライバブル油圧駆動システム 

東京大学 神永 拓 

 人と共に働くロボットは力に敏感でなくてはならない．ロボットの力感受性を高めるためには，ロボ

ットに作用する力を計測するだけでなく，駆動系のバックドライバビリティを高める必要がある．本研

究ではバックドライバビリティを高めるために電気静油圧アクチュエータ(EHA) 

を用いてきた．これは強度・効率に優れた分散型油圧駆動方式であり，現在一般的なロボット設計論を

大きく変えることなく適用できる特長を持つ．本講演では，(1)EHA の構造(2)バックドライバビリティ

(3)EHAを用いたパワーアシストロボット設計例を紹介し，実機のデモンストレー 

ションを予定している．また，ドイツ航空宇宙センターと行った二足歩行ロボット制御についての研究

事例もあわせて紹介する． 

 

14:00-14:50第 3話 同期メカニズムを用いた歩行運動生成と運動アシストへの展開 

ATR脳情報研究所 森本 淳 

 生物の歩行やロコモーションでは，中枢パターン生成器(Central Pattern Generator: CPG)と身体や環

境の同期メカニズムが歩行パターン生成のための役割を担っているといわれている．この知見から，身

体や環境から得られる入力と脳が生成する周期パターンが同期することによっ 

て歩行が実現されるモデルを考えることができる．本講演では，CPGの同期メカニズムに着目したヒュ

ーマノイドロボットの歩行制御アルゴリズムの研究および外骨格ロボットなどを用いた歩行アシストへ

の応用に向けた展望ついて解説する． 

 

14:50-15:30 ＜休憩，機器展示＞ 



 ホールエントランスにて，名古屋大学山田研究室，大日方研究室，名古屋工業大学佐野研究室，東京

大学中村・高野研究室で開発されているロボットや歩行支援機器等の機器展示を行います． 

 

15:30-16:20第 4話 産総研における 2足歩行ヒューマノイドロボット研究 

産業総合技術研究所 梶田 秀司 

 経済産業省の「人間協調共存型ロボットシステムプロジェクト」(1998-2002)を出発点として，産総研

ヒューマノイドロボット研究グループが関わってきた HRP-2, HRP-3, HRP-4C「未夢」などの２足歩行

ヒューマノイドロボット開発について紹介する．また，その 2足歩行制御の基礎と 

なっている線形倒立振子モデル，予見制御による歩行パターン生成，歩行安定化制御について説明する．

最後に，現状の技術課題と DARPA Robotics Challengeに代表される海外のヒューマノイドロボットの

研究開発動向について，私見にもとづく展望を述べる． 

 

16:30-17:20第 5話 介護・医療・生活支援向けパートナーロボットの開発 

トヨタ自動車株式会社 高木 宗谷 

 トヨタはグローバルビジョンとして，「笑顔のために，期待を超えて」というスローガンを持っていま

す．いいクルマづくりを通して，いい町，いい社会づくりに貢献することを目指しているものです．そ

の中で，パートナーロボットの開発は，未来のモビリティ社会をリードする新 

しいライフスタイルの提案として考えています．トヨタパートナーロボットのコンセプトは，人の役に

立つ，人のパートナーとしてのロボットを目指しており，そのためには，「かしこい」能力と「やさしい」

能力が必要と考えています．そして，世界中で進行している少子高齢化状況 

下では，疾病・要介護人口が増加の一途をたどっています．その一方で，労働人口は減少しており，介

護負担の増大と介護の質の低下が心配されています．その様な社会の状況に於いても，「クオリティオブ

ライフ」の維持向上に貢献して行くことを目指し，2006年から，「すべての人 

に移動の自由を提案する」というビィジョンの元，介護・医療支援分野を重点にロボット技術活用開発

に取り組んで来ました．今回，今までのパートナーロボットの開発経緯と，2011年，12年に公開した介

護・医療・生活支援向けパートナーロボットを中心に紹介します． 

17:20-17:25 ＜閉会挨拶＞ 

 

―本件に関する連絡先――――――――――――――――――――――――― 

 

一般社団法人 日本ロボット学会 ロボット工学セミナー係  

〒113-0033 東京都文京区本郷 2-19-7 ブルービルディング 2階  

TEL：03(3812)7594  FAX：03(3812)4628  E-mail： seminar@rsj.or.jp 


