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「多脚生物の歩容とロボットによる実現」特集について
2005年に発表されたBoston Dynamics社のBigDogは，生き物のような滑らかな動きでロボット研究者をはじめ多くの人

に驚きを与えた．Boston Dynamics社はその後も32 km/hでギャロップ走行するWildCatや，段差を駆け上がり，宙返りも可
能なAtlasを発表している．これらのロボットでは，生物のような洗練された歩行や走行が実現され，高い運動能力を有している．
生物の身体や運動は．自然淘汰により洗練され無駄がないように見える．生物はロボットの目標とされ，生物を模倣してロボッ

トを作り，その運動を構成することは，古くから行われてきた．また，ロボットによる運動の実現に基づく生物の運動原理の
理解も興味を集めている．双方の観点から，生物規範のロボット研究が行われている．
これに関連し，杉本靖博氏（大阪大学）に多脚ロボットの受動的歩行についてご紹介いただいた．受動歩行は無駄のないスムー

ズな歩行を実現するアプローチの一つである．
また，石黒章夫氏（東北大学）には足運びにとどまらず，チーターのように，胴や頭を含めた全身を使ったダイナミックで
しなやかな走行について，ご解説いただいた．
大脇 大氏（東北大学）からは，4足動物のように，複数の歩容を使い分けるロボットについて，研究歴史を含め，解説いた
だいた．
青井伸也氏（京都大学）には，ムカデのように体を波打たせて歩行するロボットと，ムカデが蛇行する理由とそのメカニズ
ムについて，ご紹介いただいた．
一方で，生物を参考にしながらも，生物にはできないことをロボットや機械で実現する場合もある．広く言えば，車両や航
空機などもその例の一つと言えるだろう．人間が実行困難なタスクはロボットが最も活躍すべきフィールドの一つである．こ
れに関連し，程島竜一氏（埼玉大学）に，ザトウグモを模した，大型のロボットの設計と制御方法についてご紹介いただいた．
また，田熊隆史氏（大阪工業大学）に空気圧アクチュエータ，玄 相昊氏（立命館大学）には油圧アクチュエータとそれを用
いたロボットの特徴についてご紹介いただいた．
また，稲垣伸吉氏（名古屋大学）から，6脚以上の多脚ロボットの統一的な歩行方法である接地点追従法についてご紹介い
ただいた．
これまでに多くの驚くべき脚型ロボットが開発されてきたが，それに対して実用化されているロボットは非常に少ない．本
特集が，多脚ロボットの発展への一助，また研究を始めるきっかけとなれば幸いである．最後に，ご多用中にもかかわらずご
執筆いただいた皆様にこの場を借りて心より感謝申し上げる． （梅本和希　長岡技術科学大学）
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