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項 目 要   約 

１．研究の概要 

 

多連結移動ロボットは推進力を生成する機構（車輪など）をもつリン

クを関節で直列に連結した構造であり、狭所進入性能と障害物乗り越

え性能を両立した機動性の高いロボットである。本研究の大目的は、

多連結移動ロボット共通の課題である関節部のスタック状態からの復

帰方法の確立である。この大目的に対し、本研究では研究代表者が得

意とするシステムの冗長性の巧みな利用により、多連結移動ロボット

がスタック状態から復帰するための制御方法の提案を行う。さらに、

提案制御則を利用するためのインタフェースとして、スタック状態を

認識できるような描画インタフェース、提案制御の目標指示を行うた

めの操作インタフェースの開発を行い、検証用実機を用いてその有効

性を検証することを目的として、以下の項目を行う。 

１）描画インタフェースの開発 

２）動作不能からの復帰を可能とする制御 

３）操作インタフェースの開発 

４）実機検証 

２．総合評価 Ａ 
・機械分野の若手研究者が、原子力分野の研究開発に取り組んだこと

多様性の観点からも評価が高い。今後も原子力研究に携わっていた

だけることに期待したい。 

・ロボティクス分野の発展は早いが、発展した技術を原子力の分野に

活かすためには課題（耐放射線性等）があり、それらを解決するた

めの方法論について、更なる検討が必要である。 

  

Ｓ）特筆すべき優れた成果があげられている 

Ａ）優れた成果があげられている 

Ｂ）相応の成果があげられている 

Ｃ）部分的な成果に留まっている 

Ｄ）成果がほとんどあげられていない 

 


