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今年の学会では、高校生が参加できる
セッションがあったり、昨年開設された

「我が研究室の RT セッション」に加えて、
「我が企業の RT セッション」という PR
セッションが行われたこと、著名な青山学
院大学福岡伸一教授による特別講演（テー
マは“動的平衡”）、BMI（ブレイン・マシ
ン・インターフェース）に関する一般公開
セッションなどが新規的な試みとして注目
を集めた。

一方、プログラム講演では 3 日間で、
24 テーマのセッションがあり、会期中、
19の教室で同時並行して発表が行われた。
つまり、1 日で約 300 件の発表が行われ
た。昨年のレポートでもふれたが、これだ
けのセッションの中から聴講するセッショ
ンを選ぶので、筆者の興味と教室の配置に
大きく依存していることをあらかじめ、お
断りしておきたい。また、教室外のブース
では、企業による各種ロボットデモ展示も
行われていた。

限られた誌面なので、今回のレポート
では、聴講した発表の中から“ロボット実
機”による成果をあげた研究発表を中心に
レポートしたい。

変わり種走歩行ロボット

ロボットの移動、分けても 2 足歩行（走
行）に関する発表会場は今年もやはり、盛
況だった。ここでは変わり種走歩行ロボッ
ト 2 種を取り上げる。
下駄ロボットで膝伸ばし歩行

多くのヒューマノイドロボットでは膝曲
げ歩行が一般的である。これは、腰の位置
を一定にして安定して歩行するためであ
り、また、膝が伸びきった状態は「特異姿
勢」となり、逆運動式が解けなくなるから
だ。腰や背骨、膝の自由度を増やすなどし
て、膝伸ばし歩行を成功させた事例もある

動作を行わせた。すると、多少ぎこちない
が、膝伸ばし歩行を行った（写真1）。下駄
の前歯が爪先の機能を代行し、人間と同じ
ような倒れ込みが起き、同様な足さばきと
なった。

当然ながら、下駄を履かせたことで歩行
はやや不安定になり、膝曲げ歩行に比べ、
重心の位置も上下動した。重心位置の変化
は位置エネルギーをもたらし、その変化は
進行方向の運動エネルギーに変換される。
そこで、深谷さんはそれが足の蹴り出し力
と合成され、歩行のエネルギー効率は良く
なるとの見方を示した。
受動走行をする脚ロボット

緩やかな坂を重力だけを使って、降りて
いく受動歩行の研究は 20 年近く前から行
われているが、昨今ではアクチュエータを
部分的に装備したり、平地での受動走歩行
など、研究の幅が広まっている。東北大
学石黒章夫教授研究室の山口伸一大学院
生らは実機による 2 脚受動走行をこのた

が、東京都立産業技術高等専門学校の深谷
直樹准教授は何と“下駄”に注目した。人
間が下駄を履いて歩くと、膝を伸ばして歩
くことに着目し、これをロボットに運用し
たのである。

そこで、まず観察によって、人間が下駄
を履いて歩行するときの特徴を次のように
あげた。
1）下駄の後歯が踵、前歯が爪先となり、
見かけ上の脚の長さを伸ばし、重心の低下
を防止している。
2）下駄を履いているときは履いていない
ときよりも、後ろ側の立脚が傾くのが早
く、早い段階から回転モーメントを発生さ
せている。
3）爪先が鼻緒を利用することで、重心位
置を保ち、遊脚期への移行を滑らかにして
いる。

次に、ロボット（KHR-2HV・近藤科学
製）のアルミ製の足裏を下駄に変え、姿勢
ジャイロなどのセンサ情報を使わず、歩行
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写真 1　下駄を履いて、膝伸ばし歩行を行う小型ヒューマノイド（KHR-2HV）（東京都立産業技術
高等専門学校 深谷直樹研究室）。

第 27回日本ロボット学会学術講演会が、横浜国立大学で 9月 15日～ 17日に開催された。
講演発表は 842件、1500人近い参加者があり、過去最大規模となった。
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