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研究分野：総合領域 
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キーワード：感覚行動システム，ヒューマノイド 
 
１． 研究計画の概要 
ヒューマノイドロボットは将来，人間と密に
接しつつ人間を助ける存在として期待され
る．全身各部での接触や転がりを積極的に利
用した全身接触行動は，これらの期待にこた
えるためには不可欠な能力である． 
本研究では，ヒューマノイドロボットにおけ
る全身接触行動知能の中核的基盤技術の開
拓を目指して，1)全身分布触覚センサの構築
方法，2)さまざまな身体部位の接触を活用し
た自己身体と対象物のダイナミックな運動
操作スキル，3)臨機応変な全身接触行動戦略
の選択，4)上記全身行動能力の学習に関する
研究を行う． 
 
２．研究の進捗状況 
全身ダイナミック接触行動の制御には，全身
分布触覚センサが不可欠である．しかし従来，
等身大ヒューマノイドロボットの全身に実
用的な意味で実装可能で，接触行動制御に十
分な性能を有するセンサは存在しなかった．
本研究ではそのようなセンサ技術を独自に
開発し，世界で初めて，等身大ヒューマノイ
ドロボットの全身表面に 1800 個を超える触
覚センサを実装した．この技術は，学会賞等
により高く評価され，また，国際特許出願中
で，事業化も進められている． 
上記の全身触覚付ヒューマノイドロボット
に，全身の様々な部位での接触を活用した運
動スキルを実装することで，ダイナミック起
き上がり動作の触覚に基づく制御と，質量
30kg の重量物の抱えあげ，および質量 66kg
の人体ダミーをベッド上で引き寄せる動作
に，世界で初めて成功した．この成果は国際
会議招待講演等で高く評価されると共に，マ

スメディアでも大きく報道された． 
接触行動スキルの体系化，一般化を目指して，
人間の動作スキルの計測・解析・モデル化，
および，ロボット動作生成法や学習手法の開
発と体系化も進め，当初予想以上の成果をあ
げてきている． 
前者については，人間による人体（ダミー）
の抱えあげ動作や背負い動作について，熟練
者とそれ以外との対比をしつつ計測・解析を
行い，「コツ」に相当する定量的違いを明ら
かにした．後者については，ヒューマノイド
の任意の姿勢（環境接触状態）間の遷移運動
を自動的に計算する手法を構築した．また，
その一部として，初期姿勢と目標姿勢のみ与
えられて，それらを結ぶ全身ダイナミック運
動を探索し発見する学習手法を新たなに構
築した．これは従来，計算量の膨大さゆえ極
めて困難とされてきたものであるが，「仮想
目標」の間欠的な切り替えという独自に考案
した運動表現法を導入することで極めて高
速な探索が可能となった．これらの成果も，
学会賞等で高く評価されている． 
 
３．現在までの達成度 
当初の計画以上に進展している． 
より一般性を高め，実用となるために，さら
に研究を発展させる必要がある． 
 
４．今後の研究の推進方策 
全身の接触を活用した等身大ヒューマノイ
ドロボットの知能化のためには，さらにヒト
の接触行動スキルを計測し，それを活用する
方法論を確率する必要がある．ロボットの全
身分布触覚センサ技術を応用し，人間の接触
行動スキルを計測するシステムを開発し，計
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測・解析，接触行動データの蓄積を行うこと
で，状況に応じたヒューマノイドロボットの
接触スキルの実現を行う． 
 
５. 代表的な研究成果 
（研究代表者、研究分担者及び連携研究者に
は下線） 
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