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論 文 の 内 容 の 要 旨

　二足歩行するヒューマノイドロボットは転倒による破損とそれにともなう機能喪失という本質的なリスク

を抱えている。こうしたリスクは実用化を妨げる要因となっているにもかかわらず，転倒が生じた際にどの

ように対応すべきか，という点を論じた研究は少ない。本論文はこうしたリスクを抑制しうるロボットの性

質として『テネイシャス性』を提案し，転倒時のヒューマノイドロボットの運動制御に対する『テネイシャ

ス性』の実現方法について述べている。ここで提案する『テネイシャス性』とは，転倒に代表される危機的

状況が避けられない場合に，その被害を軽減し，また部分的な被害が生じてしまった場合でもその被害が全

体に波及することを避けることで，ロボット全体が機能停止に陥ることを抑制する性質である。本論文では

この『テネイシャス性』を実現するため，ロボットが転倒した際に，柔道等の格闘技に見られるような受身

に相当する身体制御によって着地時の破損を抑制する転倒運動制御手法と，部分的な故障の際に残存部位の

組み合わせにより故障部位を補い足が破損しても腕で這って進むなどといった代替動作を獲得可能とする機

能再編成手法とに大別される各手法を提案している。本論文では，テネイシャス性の概念構築，手法確立，

理論展開，システム開発を行うと共に，コンピュータシミュレーション環境，ならびに，等身大ヒューマノ

イドロボットである HRP-2 シリーズを用いた実環境にて，提案手法を適用しその有効性を示している。

審 査 の 結 果 の 要 旨

　二足歩行するヒューマノイドロボットは転倒による破損とそれにともなう機能喪失という本質的なリスク

への対応について，こうしたリスクを抑制しうるロボットの性質として『テネイシャス性』を提案し，転倒

時のヒューマノイドロボットの運動制御に対する『テネイシャス性』について，基礎研究，システム構築，

実証試験を通して，その有効性を示すとともに，今後の二足歩行ヒューマノイドロボットが持つべき性質を

示したものであり，工学的にも，また，社会的にも有用な研究成果であると判断される。

　よって，著者は博士（工学）の学位を受けるに十分な資格を有するものと認める。


