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1. はじめに 

近年，自律型移動ロボットは極限環境で人間の作業の

代替や，物資の運搬を行うロボットとしての活躍が期待され

ている．自律型移動ロボットの例として，BigDog がある．

BigDog は不整地での安定した歩行が可能で，外乱に対し

ても転倒を回避して歩行する．[1]しかし，Big Dog のような

自律型移動ロボットは膨大な量の計算が必要であり，ロボッ

トの応答速度の低下や機体の大型化が問題となる．生物は

低消費エネルギーで高度な自立機能を持っているため，

高性能な自律型移動ロボットの実現として生物の神経系の

機能を模倣する研究がある． 

著者らは，生物のニューロンをアナログ電子回路で模倣

したニューロモーフィック回路を歩行ロボットに搭載し，歩容

を能動的に生成する歩行ロボットの開発を行っている．[2]

先に我々はニューロモーフィック回路を搭載した四足歩行

ロボットを開発し，自発的に歩容することを確認した．しか

し，開発した四足歩行ロボットはサーボモータを使用してい

るため，マイクロコントローラによるデジタル制御システムが

必要となる． 

本論文では生体のラットの筋骨格系を模倣し，サーボモ

ータやマイクロコントローラを必要としないラット型四足歩行

ロボットについて述べる． 

2. ラット型四足歩行ロボット 

Fusion360 で設計したラット型四足歩行ロボットを図 1 に

示す．ロボットは生体のラットの写真を参考に，脚の長さや

体の大きさの比率が同じになるように設計した．ロボットの

筐体は長さ 170mm，幅 60mm，高さ 62mm で設計した．また，

図 2 に Rigid4000 を材料にした光造形 3D プリンタを用いて

作製したラット型四足歩行ロボットを示す．ラット型四足歩行

ロボットは長さ 170mm，幅 60mm，高さ 62mm で設計した．

図 2 に示したように，ラットの屈筋と伸筋となる場所に人工

筋肉ワイヤを搭載することで筋肉を模倣した． 

 
図 1 設計したラット型四足歩行ロボット 

 
図 2 作製したラット型四足歩行ロボット 

3. ラット型四足歩行ロボットの歩行動作 

ラット型四足歩行ロボットの歩行動作について(1)〜(5)で

説明する． 

(1) 右前脚と左後脚の l1と l3の人工筋肉ワイヤに電流を流

すことで，伸長と収縮し，体が持ち上がる． 

(2) 右前脚と左後脚の l2と l4の人工筋肉ワイヤに電流を流

すことで，伸長と収縮し，体が前に進む． 

(3) 右前脚と左後脚の l1と l3に電流を流すのをやめると同

時に，左前脚と右後脚の l1と l3の人工筋肉ワイヤに電

流を流すことで反対の脚で体を持ち上げる． 

(4) 右前脚と左後脚の l2と l4に電流を流すのをやめると同

時に，左前脚と右後脚の l2と l4の人工筋肉ワイヤに電

流を流すことで反対の脚で体を持ち上げる． 

(5) (1)〜(4)を繰り返すことで歩行することができる． 

4. まとめ 

本論文では，サーボモータの代わりに人工筋肉ワイヤを

使用することで，サーボモータやマイクロコントローラを必要

としないラット型四足歩行ロボットの開発を行った．ラット型

四足歩行ロボットは歩行動作の通り，人工筋肉ワイヤに電

流を流したところ，ラット型四足歩行ロボットは歩行すること

が確認できた．今後はラット型四足歩行ロボット用のニュー

ロモーフィック回路を作製し，搭載する予定である． 
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