
接地点追従法による6脚不整地歩行

接地点追従法
各脚の制御オートマトン

Riemannian Motion Policiesによる
各脚の局所制御の統合

接地点計画の自律化脚間の前後関係を操作による
旋回や4脚, 5脚歩行

操作系の開発

転倒予測・踏み出し制御の開発

ステレオカメラ:
地形を表すグリッド
マップを構築

グリッドマップの中から適切な接地点を計画

1歩先の接地点

3歩先の接地点

2歩先の接地点

𝑟 𝑐, 𝑐′ = 𝑤𝜙𝐿𝜙 𝑐 + 𝑤𝜎𝐿𝜎 𝑐 + 𝑤𝑡𝑇 𝑐, 𝑐′ + 𝑤𝑖𝐼 𝑐, 𝑐′

胴体の前進量地形の平らさ 支持三角形
の大きさ

接地点の評価関数

ステレオカメラ

HMD ハプティック
デバイス

左右の前脚

ロボット

オペレータ

操作前方の映像 力覚

視覚と力覚のフィードバックして
より直感的な操作系を構築
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脚先距離センサ
(地面との距離を計測)

胴体の角速度
センサ
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転倒の恐れ 踏み外し 力学的エネルギーの観点
から踏み出し位置を算出

1. 目標点追従:      (𝑎1, 𝑀1)
2. 引きずり回避:  𝑎2, 𝑀2

3. 接地補助:         𝑎3, 𝑀3

4. 障害物回避:     𝑎4, 𝑀4

5. 自己干渉回避: (𝑎5, 𝑀5)
6. 関節角度制限: 𝑎6, 𝑀6

接触位置センサ: 衝突検知

距離センサ: 地面との距離を計測
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加速度指令値 重みづけ平均

各関節のモータ

• 𝒂𝒊: 動作を表現する加速度
• 𝑴𝒊: 動作の重み行列 (重要度)

衝突

後脚と衝突
しないよう
に脚を引く

障害物を回避
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残りの脚だけで前後関係を再定義

Ex. 2) 4脚歩行

Ex. 1) 右旋回

左右で前後関係を逆転
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