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1.はじめに 

 近年、農業現場に機械が導入されつつある

が、果樹園等地形的に機械導入が不可能な現

場がある。このような農地に二足歩行ロボッ

トを導入するために、ロボットが不整地を安

定して歩行する手段を検討した。 

2.理論 

2-1 ステップオーバー歩行 

 ステップオーバー歩行とは、先行研究にて

二足歩行ロボットの芝生上の歩行実験に成功

している歩行法である。この歩行法の特徴、

メリットとして、1.草等の小さな障害物を避

けるために、足を高く上げる.  2.足が高い地

点から着地すると、着地時に接線力が減少、

除去される.  3. 着地するのに適した足場を

選択する際、より多くの時間を確保できる 

といったものが挙げられる。しかし、3つ目の

特徴はロボットに視覚センサが搭載されてい

ない場合有効ではない。 

2-2 提案する手法 

 視覚センサを持たないロボットにステップ

オーバー歩行を実装するために、視覚センサ

の代わりにジャイロセンサを搭載し、その情

報をもとに姿勢を修正していくことでバラン

スを維持できるのではないかと考えた。以下

に姿勢修正の流れを示す。 

 

図 1. 姿勢修正の流れ 

Pはリンクの位置、Rはリンクの姿勢である。 

3.シミュレーション 

 Choreonoid を用いて動力学シミュレーシ

ョンを行った。以下のように、二足歩行ロボ

ットを傾斜のある地面に初期位置として立た

せ、そこから歩行させたときの挙動を観察し

た。このとき、平地であれば安定して歩ける

コントローラ 1と、コントローラ 1にジャイ

ロセンサの情報を取り入れたコントローラ 2

を用意し、それぞれの挙動を比較した。 

 

図 2. シミュレーション初期状態 

4.シミュレーション結果 

(Ⅰ)コントローラ 1を用いた場合 

 ロボットが歩行していって段差の部分を超

えると前傾姿勢になっていき、そのまま進行

方向へ転倒することを確認した。 

(Ⅱ)コントローラ 2を用いた場合 

 段差の部分で前傾姿勢になるが、このとき

ジャイロセンサの情報をもとに進行方向とは

逆向きに足を移動させ、姿勢修正したことを

確認した。しかし、その後つま先立ちとなり、

そのまま進行方向へ転倒した。 

5.今後の課題 

今回の手法では安定性が保証されなかったた

め、これを改善したい。 
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