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[研究目的]
現在，完成度の高い様々な二足歩行が存在する．しかし，それら多くの歩容は不自然であるという問題がある．その原因として，従来の二足歩行ロボットが予め設計された歩行軌道に各関節を追従させていた点が挙げられる．これに対して，自然な歩行として受動的歩行が注目されている．この歩行は，ロボットが，関節の自由振動を用いて固有の物理パラメータに依存した歩行軌道を生成しながら歩行を行うため，自然な歩行であるといえる．現在主流である目標軌道を用いた手法の場合，各関節において減速比の大きなギヤードモータを用いることでロボットの動特性の影響を受けにくいロバストな制御系を構成することができる．しかし，このことは，ロボットの動特性，即ち，ロボットの物理パラメータに依存したロボットの自然な動きに対して，減速機，モータの抵抗や慣性力の影響を増大し，受動歩行に必要な自由振動などを阻害することを意味する．このため，受動的もしくは，それに基づく歩行において，股関節にギヤードモータを用いることはできず，動力を必要とする姿勢制御を伴う胴体をもつものは存在しなかった．
そこで，本研究では，DDモータの低粘性摩擦特性に注目し，股関節をDDモータとし胴体としてDDモータのステーターを用いた2足歩行ロボットを作成し，胴体の姿勢維持を行いながら受動的歩行に基づく歩行を行った．
また，実験装置の改良や，歩行手法の検証のため，3D-CADと動力学シミュレータを用いてシミュレーションとの比較を行い，シミュレーションの有効性を示した．
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　   　Prototype Biped Emu           　   シミュレーション上でのEmu
＜応用の可能性＞　　不整地における移動機械への応用

＜関連分野＞　　　機械の制御，自動化，知能化
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