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[ 研究概要] 

 「ヒューマノイドシステム研究室」（玄研究室）では、油圧サーボの力制御を用いた柔軟で軽量・俊敏なヒ

ューマノイド（人型）ロボットの研究開発を主軸に、パワーショベルのロボット化、新しい回路を用いた油

圧マニピュレータ、サーボプレス、歩行アシストロボットの開発を行っています。動力学に基づいた機構設

計、制御・学習理論とシミュレーションを駆使したアルゴリズム開発、マイクロプロセッサを活用した実装

技術ノウハウを蓄積しています。 
 [アドバンテージ] 

 歩行ロボットや跳躍ロボットから油圧の研究を開

始したという特殊な経緯から、軽量、コンパクト、フ

レキシブルという観点から油圧技術の可能性を捉え

ています。動歩行ロボットではあたりまえの機構最適

設計、動力学シミュレーション技術、多自由度運動制

御理論を基礎に置きつつ、既存の技術に捉われない新

しい発想で次世代ロボットの実現を目指します。 
 
[事例紹介] 

・油圧駆動式跳躍ロボット（1999） 

・最適制御による２脚歩行、2足走行制御理論（1999～） 

・油圧による力制御（2005～） 

・全身ヒューマノイドロボット（2005～） 

・トルク制御による多自由度ロボットの全身接触力制御に

よる動的バランス制御、2足歩行の実現（2009～） 

・油圧ロボットの機械学習による最適制御（2009～） 

・4脚歩行ロボット（2010～） 

・双腕マニピュレータの開発（2010～） 

・デジタルコントローラと多軸実時間制御系（2010～） 

・空気・電動ハイブリッド外骨格ロボットの開発（2008～） 

・データ学習によるアシスト制御（2010～） 

・ブースト型油圧ハイブリッドサーボ技術（2011） 

・油圧ハイブリッドサーボプレス（2013） 

・油圧ハイブリッドマニピュレータ（2015） 

・エアハイドロサーボ技術による精密サーボプレス（2013） 

・パワーショベルの力制御による高度化（2012） 

・ヒューマノイドロボットの見まね学習（2014～） 

・脚車輪移動ロボットの開発（2013～） 

・4輪4脚油圧ローバーの不整地走行制御（2015～） 

・油圧駆動のモジュールロボットの開発（2018～） 

  
■相談に応じられるテーマ 

・油空圧ロボットの制御アルゴリズム開発 

・油空圧ロボットの設計製作 

・油空圧ロボットのシミュレータ開発 
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