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【研究の背景・目的】 
 常習的二足歩行は，ヒトと他の動物を分けるも
っとも基本的な特徴であり，その適応機能の解明
は，知能研究にとって極めて重要な課題である．
その適応性には，柔らかい足裏と複雑な足部骨格
構造が大きく関わっていると考えられるが，解剖
学的な構造がある程度既知であるにもかかわらず，
歩行中の動的な振る舞いの観察は極めて難しく，
その機序の解明には至っていない．本研究では，
屍体の足部をヒト型筋骨格構造を持つロボット脚
部に取り付けたハイブリッド屍体・ロボットシス
テムを用い，接地時の挙動をレントゲン・力セン
サ・圧力センサ・ハイスピードカメラなどによっ
て詳細に観察する．これによって機序を考慮した
柔軟な人工足を作成し，適応的な二足歩行を実現
する． 
 

【研究の方法】 

 これらの背景を踏まえ，究極的には，ヒト知能

のマイルストーンである二足歩行の適応性解明を

目的に，以下のような３点について重点的に研究

を進める． 
（１） 屍体の足部を筋骨格構造を持つロボット

脚部に取り付けたハイブリッド屍体・ロ

ボットシステムを用い，歩行時の挙動を

レントゲン・力センサ・圧力センサ・ハ

イスピードカメラなどによって観察する，

また足底腱などの破壊実験を行い，これ

らの歩行中の機能を調べる． 
（２） 観察された足部の振る舞いを，粒子法を

用いた柔軟な足部のシミュレーションに

よって構成的に研究し，そこに存在する

機序を明らかにする． 
（３） 導かれた機序を実現できるような人工足

部を作成し，これまでの常識を覆す適応

的な歩行ロボットを構成する． 
これらの項目は順次実現されるのではなく，例え

ばロボット足部を構成し，実験で得られた結果か

ら再度屍体足部の観察を行って検証するなど，循

環的に進められる． 
 
【期待される成果と意義】 
 足部の解剖学的機構はこれまでに明らかになっ
ており，また歩行中の足裏の接触状況の観察など，
外見から観察可能な特性については多数の報告が
ある．近年，足部の動的特性を見極めるために，

アクチュエータで屍体足を駆動する研究も行われ
ている．しかし，これらの実験では，足をアクチ
ュエータによって直接加重する方法をとっており，
下肢機構が歩行する状況での現実的なデータを取
得することが難しい．また計測されているのは床
反力や腱にかかる力であり，足部のマクロな情報
しか取得できない．本研究では，ヒト型筋骨格ロ
ボットによって屍体足を駆動し，エックス線ビデ
オカメラと力センサ，圧力センサなどを併用する
ことにより，足部のマクロな振る舞いだけでなく，
歩行中の足部骨のミクロな振る舞いをとらえるこ
とができ，これによってヒトの足部構造に内在す
る機能が明らかになることが期待される． 
 本研究により得られる知見は，適応的な二足歩
行のための足部形態基盤を明らかにし，これまで
の常識を覆す安定な二足歩行ロボットの実現を可
能とするが，これらだけにとどまらず，足部の傷
害発生メカニズムの解明とその治療を目的とする
整形外科学，足部への衝撃を緩和するシューズの
開発といったスポーツ科学などにも，画期的な変
化をもたらすことが期待される． 
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【研究期間と研究経費】 
  平成２３年度－２７年度 
    １６６，１００千円 
 

【ホームページ等】 
  準備中 
  http://www-hi.ist.osaka-u.ac.jp（暫定 HP） 
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