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人の運動計測・解析とロボット
への応用
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人は自然に効率的な運動を行ったり効率のよい姿勢を利用しており、ある意味でサステイナブル
システムのお手本とも言えます。そのような人の動作や情報処理に学んで、人のそばで暮らしを助ける
ロボット、メカトロニクスシステムに活用することを目指しています。

■ 運動の計測や解析の手法、機械やロボットの機構や制御手法などについて情報提供ができ
ます。

人の運動の計測と解析

2足歩行ロボットの足部形状の設計

モーションセンサ、深度センサ、筋電センサ
など、さまざまなセンサを用いて人の運動
を計測し、運動の分析、解析を行います。
睡眠時の寝返りがしやすくなるような
枕高さ調節のためのモーションセンサや
筋電センサによる寝返り動作解析の研究
や、モーションセンサを用いて新しい歩行
補助器使用時の歩行動作を計測しその
特徴を分析する研究などを行っています。

人間の足部にはアーチ構造が存在し、
そのアーチ構造が歩行時の衝撃吸収、
つま先を使った蹴り出し動作、重心移動
などに役立っています。そのようなアーチ
構造を2足歩行ロボットに導入するた
めに、アーチを模擬した足部モデルを
用いた動力学シミュレーションによって
アーチ構造の歩行動作への影響を明らか
にします。シミュレーションの結果をもと
に、不整地に対して人間のような安定な
歩行動作を生成できるような足部形状
の設計を行います。
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