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【平成２９年度 研究進捗評価結果】 

評価 評価基準 

 A+ 当初目標を超える研究の進展があり、期待以上の成果が見込まれる 

○ A 当初目標に向けて順調に研究が進展しており、期待どおりの成果が見込まれる 

 A－ 
当初目標に向けて概ね順調に研究が進展しており、一定の成果が見込まれるが、一部

に遅れ等が認められるため、今後努力が必要である 

 B 当初目標に対して研究が遅れており、今後一層の努力が必要である 

 C 
当初目標より研究が遅れ、研究成果が見込まれないため、研究経費の減額又は研究の

中止が適当である 

（意見等） 

本研究は、様々な形態を持つヒューマノイドロボットが、その形態に関わらず多様な行動を獲得する

ための基礎技術の確立に向けた、ロボットの構成法論アプローチによる重要な研究である。身体モデル、

物理・道具・環境モデル、及び行動様式の獲得において、研究は順調に進んでいる。例えば、研究プラ

ットフォームとしての筋骨格ヒューマノイド腱悟郎の開発、筋長－関節角マッピングの実現、等身大ヒ

ューマノイドロボットによる大型物体の運搬操作、三輪車等の走査行動獲得、人からの道具の受け渡し

における動作獲得の実現など、幾つかの重要な進展があった。 

成果は査読論文や重要国際会議で発表されるなど十分である。また、再生医工学など異分野からの期

待もあり、波及効果、科学への貢献が期待できる。 

 


