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「歩く」「転がる」「揺れる」「泳ぐ」—。我々は、来たる
べきロボット大進出時代に向けて、複雑な環境で巧みに
動き回るロボット基盤技術の構築に取り組んでいます。
特に、ロボットの全身をいかにして操るかという運動制
御や、従来の制御や情報処理を代替する身体機構の研究
に挑んでいます。近年ではロボティクスのみならず、神
経生理学や解剖学に基づく革新的なロボット技術の開発
や、反対にロボット技術を応用して動物の運動メカニズ
ムを理解する研究など、異分野横断的な研究を進めてい
ます。

ロボット工学、制御工学、省力化

身の回りで巧みに動くロボット基盤技術の
構築とその展開
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