
Japan Advanced Institute of Science and Technology

JAIST Repository
https://dspace.jaist.ac.jp/

Title
脚部に動吸振器を持つ2脚ロボットの高速かつロバスト

な歩容生成に関する研究

Author(s) 阿久津, 行裕

Citation

Issue Date 2014-03

Type Thesis or Dissertation

Text version author

URL http://hdl.handle.net/10119/12016

Rights

Description Supervisor:浅野　文彦, 情報科学研究科, 修士



���������� �	 
�������� ��� ������ ���� 	�� �����

����� ���� ������� ��������� �� ��� ������

�������� ���	
� �������

������ �� ������ �� �������	��� ��������
����� �������� ��
	�	�	� �� ������� ��� ��������� 

!�"���� �� ��#

��������	 $���	 � ��� %������� &��	 ������	���� ' ����� �"
��"���
(����

)���� "���� ������ *���)
���� ��� ��"�
	 ���	+

$���	 � ��� %�����
 ������	� ����� )�Æ����	 %������ ���	
 " �
��� 	��
��	���� � �����
 �������	 �� 	�� 
 
	��+ ,����	� � 	�� 
	����
 �� ������
��"�	
 ����
��� �� 	�� ��� 
	�-��

 ���� "��� ������	��+ .�%���	� ���
�
��� �����/�� 	��	 ����	�"���	 	� ������ 	������ ��� "� �������� " 
�
��� ��
�����
	�� ��� �����
 	������ ��������� 
�����	���
 ��� �0����)
���	
+ ��� 
��%�� 	��	 ��
�����
	��)������ %�����
 ���� �����	���
 	�
�������� 
	��
 ��� ���	���� 
�
	����"�� %������ �� ������
 ���� �����)
	���
 %�	���	 �������� 	�� %������ 
���� 
� ����+ ��� ��
� 
��%��
	��	 �����)������ %�����
 ���� �� �����	��� �� ������	��� ��
	�� %������
���	
 	��� ��
�����
	��)������ ���
 "�	 ���� � ��
�����	��� 	� ����	 	�
������ 	������+ ��� ��� ��
�����
	���	 	���
 	� ����	� ���)��
	��	�����

���"��)���" 
�����	 ��	��� ��� 	��
 
����/���	� ������
�
 	�� %������

����+ ��� ���	�� �� ��

 �(�1� ��"�	� ��%����� "�����
 
���	��� ���
	��
 ����
 	�� %����� �������� 	�� ��	��	��� "������ �	 ���)
	���� ��
�� +
������� ��
��	
 ���� ��
� "��� �����	�� " ������ �� ���

��� �"��� ���	
 ���� 	��	 
��	 ���)�����
 ��� �����	��	 ��� ���������
	�� ����	�"���	 ��� ���������"���	 �� 	�� ������	�� ���	 �� ��	��� ���
����)
���� �������	+ 2� �����
 ���� "�	� �����	���
 �� 	�� ��� 
	�-)
��

 ��� 
��	��

 ��� ��� ��
�� ������	� ����)
���� ��� ����� ����	���

��������	 
� ��� �� �������� ���	��

�



%������ ���	
+ 2� 
����� �����
���� ��% 	�� ��"�	3
 ��� �����
 
����� "�
��
����� 	� ��������� 	�� ���� ����������� �� ����� %������+
��� "�
�
 �� 	�� ��� �����
 
����� "� ���� �� � 
���� ��	����� 	� �������

����)
���� %������ ��	���� %���� 
��	��

 �� 	�� ���
 
����� "� �����
�������	� 	� ����� ���)��
	��	�����
 ���"��)���" 
�����	 ��	��� ������+
��� �����	���� �� ��"�	3
 ��	����� 
��	��

 ���������� �
 �� %�""����
��	��� ��
 ��
� "��� �����	�� " *���4�%� �� ��� ��� �������� �� ��� ��
	��
� ���� %���
� ��%����� 	�� �������	 
��	��

 %�
 ����� �
 �� ����	�����
������� 	� 	�� ��"�	3
 "�� �����+
5�
�� �� 	�� �"
����	���
� �� 	��
 ����� %� �����
� ����� ����	 � ���

%�����
 	��	 ���� � ����� �"
��"��
 �� 	�� ��� �����
+ 2� ��� � �����
�"
��"��
 �������� 	� 	�� ����� ��� �����
 ��� 	�� �����
� �� �������	� �����)
������ 	�� � ������� �-��	 �� ��
�����
	���	 %���� ������� ����)
	�-��

 ��
	�� ���
+ �	 �
 	��� �0���	�� 	��	 �Æ����	 ��

��� �� �������	��	�� %������
���	
 ��� "� ������	�� %�	���	 ������
��� %������ 
���� �� 	�� �����)������
%�����+
!��
	� %� ��	������ 	�� ����� �� � �����

)���� "���� ��"�	 	��	 �����

� ����� �"
��"��
 �������� 	� 	�� ��� �����
 ��� ���������� ���� 4� 	��
���	 ������	��
 ��������� 	� 	�� ������ �� 	�� ��
�����
	�� ���Æ����	
+ 2�

��% 	��	 
�������)�� �� ��

��� �����

 ���	 ��� "� �������� " 	�� ��)
���	 �� 	�� � ����� �"
��"��
 ������ %������+ 2� ��
��

 	�� 
�������)��
�������
� ����� ���� 	�� ���%����	 �� 6�		����� �� 	�� (�1 ��"�	+ ��
����	���� %� ��
� 
��% 	��	 
��� 
	����� ���	
 ��� ������	�� %���� 	��
� ����� �"
��"�� ��	��� �
 ���� �������	+ ������� %� �0	��� 	�� ���� )

�
 	� �� �������	��	�� "���� ����� 	��	 %���
 �� ����� ������ ��� 
��%
	��	 
�������)�� �� ����� ���	 ��� ��
� "� �������� " 	�� �-��	 �� � �����
�"
��"��
 	������ ��������� 
�����	���
+ !��	�������� %� ����
	���	� 	��
����	�"���	 �� 	��
 ����� 	� ������ 	������ 
��� �
 � 
���� 
	�� ��� 	��
������ 	������ 	��	 �����%
 � &��

��� ��
	��"�	���+ 2� 
��% 	�� ����	)
�"���	 �� 	�� %����� �
 ������ 	��� 	��	 �� 	�� �����)������ %�����+

�


