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産総研臨海副都心センターと情報通信･エレクトロニクスの研究概要

○伊藤　日出男 * 1）

　独立行政法人産業技術総合研究所（産総研）は、平成
13年4月に経済産業省系の国立研究所が統合され発足し
た、国内最大級の公的総合研究機関である。産総研では
研究の対象となる産業を情報通信・エレクトロニクス分野
および他の5分野に区分し、合計42の研究ユニットが研究
を推進している。
　産総研と都産技研は、のべ18件の共同研究を実施する
と共に、平成19年12月26日には協力協定を締結し、より緊
密な関係を構築している。

 1 .   はじめに

　産総研は研究の拠点として、つくばセンターに加え全国
8か所に地域センターを配置し、それぞれ特色のある研究
を進めている。産総研臨海副都心センター（図1）は平成
13年に東京都江東区青海に設置され、関東における唯一
の地域センターとしてバイオとITの融合を旗印に研究を推
進している。臨海副都心センターには、生命情報工学研究
センター（R C）、バイオメディシナル情報 R C、デジタル
ヒューマン工学RC、そしてサービス工学RCの４つの研究
センターと、技術研究組合3組織が配置されている。

 2 .   臨海副都心センター

　情報通信・エレクトロニクス研究は、産業全体に共通の
重要な研究領域である。このため、産総研においても11の
研究ユニットで構成される研究分野として研究活動を推
進しているだけでなく、他の研究分野の中にも情報通信・
エレクトロニクスの研究を実施している部署がある。本発
表ではその中のいくつかの研究の概要と成果について述
べる。例えば、デジタルヒューマン工学RCでは、都産技研
のシステムデザインセクターと連携して、平成 2 4年3月に
クリエイティブ産業活性化ワークショップを開催した（図2）。
また、ヒューマンライフテクノロジー研究部門における、触
れる立体テレビシステム技術（図3）やカメラ映像からの来
場者デモグラフィック調査技術（図4）等の研究を進めて
いる。

 3 .   産総研の情報通信・エレクトロニクス研究

　産総研臨海副都心センター、および産総研における情
報通信・エレクトロニクス研究の概要について述べた。産
総研はこれからも都産技研など外部との連携を取りつ
つ、「社会の中で社会のために」貢献していきたい。 

 4 .   まとめ

*1)  独立行政法人産業技術総合研究所臨海副都心センター
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図1.  産総研臨海副都心センターの外観

図2.  工業デザインにおけるブランディング、
　　   ディストリビューション、
　　 クリエイションの拠点形成構想

図3.  触れる立体テレビやAR

図4.  来場者デモグラフィック調査技術
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脚車輪型ベースロボットのシミュレーション

○坂下　和広 * 1）、益田　俊樹 * 2）、薬師寺　千尋 * 1）、上野　明也 * 1）

　中小企業が独自のサービスレイヤを盛り込んだ各種のサービスロ
ボットの事業を展開できるように、移動ベースロボットを研究開発中で
ある。ベースロボットにはエネルギー効率のよい脚車輪型のロボット
（図1）の適用を考えている。
　この構造における事前のシミュレーションの結果、何も走行制御し
ないで等トルクの直進走行を実施しようとすると、横方向に変進し最
終的に転倒する場合があることが観察された。本発表では、脚車輪型
ロボットにおける平地の安定走行の条件を、構築した開発環境の一部
であるODE（O p e n  D ya n m ic  Eng i ne）を用いてシミュレーションし、
変進のメカニズムの解明とそこからの設計指針を得たので報告する。

 1 .   はじめに

　図2に脚車輪型構造の各種のパラメータを示す。膝の突
き出し方向、股関節の前後 k 2、左右 k1の接続位置、重心
の前後位置o（x ,y, z）をパラメータに、等トルクの直線走行
を約10 0 m程度走行させるシミュレーションを実行し、直
進安定走行の条件を抽出した。

 2 .   実験方法

　シミュレーションの結果、安定走行には重心の前後位
置（Ox）、脚の左右取り付け位置の対称性が依存し、脚の
取り付け位置の中心からのずれk1、前後車輪の間隔k 2、
ひざ下いわゆるすねの垂直度合いは直進安定性にあまり
影響しないとの結果を得た。図3にこの結果を考察した取
り付け位置と転進の関係を図示する。たとえば前脚では、
取り付け位置のずれLf 3:Lf4の比がモーメントM f 1:M f 2
の比になることで、左右どちらかに曲がる傾向が生じる。
これが後輪の曲がる傾向M h1: M h 2と釣り合えば直進す
るが、取り付け位置の比と重心の位置により、そのバラン
スが取れないとその分に応じた左右の転進が発生するも
のと考察される。

 3 .   結果・考察

　実験の結果、脚車輪型の平地の安定走行を維持するた
めには、重心の位置を中心に持ってくることと、脚の取り
付け位置をシンメトリにし前後の脚で発生する回転モーメ
ントを相殺するように設計することがポイントであること
が判明した。以上のように、片持ち構造で、直進安定性に
不安があった脚車輪型ロボットの設計における重要な設
計指針の一つが得られた。

 4 .   まとめ

*1） システムデザインセクター、*2） 機械技術グループ
H22.10～H23.9　サービスロボットの開発環境構築と案内ロボットの試作
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図1.  脚車輪型ロボット

図2.  シミュレーション結果

図3.  脚の取り付け位置と転進


