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〇池俣吉人，※中山裕基，※新井翔太，※小林直也，佐野明人

受動歩行研究の自然な流れとして，受動歩行に基づいた水平面歩行ロボットの研究が多く行われている．そ

の多くの歩行ロボットは，ロボット本体に動力をもつ．一方，本研究では，おもりを付けた紐で受動歩行機

を牽引することで，水平面歩行を実現した．移動効率は，膝有りタイプの受動歩行のものよりも高く，超高

効率な歩行となっている．なお，これらの成果は，H28年度の卒業研究（中山君，新井君，小林君）によっ

て得られたものである．

関連画像

機械・精密システム工学科 学会発表

【発表者について】アンダーラインは本学教員、研究員および技術職員、○は発表者、※は大学院生、卒研生または卒業生

ロボティクス・メカトロニクス講演会2017

受動歩行機による超高効率な水平面歩行の実現


