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1. 緒言 
近年，人間との共生を可能とするロボットが増えているが，

共生する上で挙がる問題として，人間とロボットの歩行速度

の違いがある．その解決策としてロボットの高速な移動が必

要な場合には，歩行の能力を保有しつつ，モードを切り替え，

歩行以外に走行も行うことを検討する．走行には車輪を用い

るが，駆動装置を持たず，歩行用の駆動源を流用して走行す

るローラ・ウォークという走行法を用いる．  
 本研究ではローラ・ウォークにおける各種のパラメータの

影響について検討する． 
2. 走行法：ローラ・ウォークの原理と特徴 
原理はローラスケートと同様で，歩行運動を行うための関

節を使用し車輪を地面に対してスライド運動させ，その時に

生じる反力の内，推進方向成分を蹴り出し時(図 1-a)，引き戻
し時(図 1-b)に推力とする．足先は回転運動する必要があり、
滑る方向で車輪に発生する推力が変化し加減速する． 
特徴として歩行のための関節をそのまま使って駆動力にす

るので，余分な関節増加がないことと走行に必要な推力を摩

擦力から得るため駆動系重量の増加を回避出来る． 

    
  図 1-a 蹴り出し         図 1-b 引き戻し 

3. 実験装置および方法 
TITAN-Ⅷ(図 2-a)を使用し，足の底部にローラを取付ける

(図 2-b)．動作は，肩と足先の距離が Lを中心に r b変動する
とともに，角度を rα回転させる(図 3)．その結果，足先は図
のような半円運動になり，これを左右対称に行う．このよう

な動きによる移動距離が，α・L・bでどのような影響を受け
るかについて実験により検討する．そして，初期位置につい

て 2種類(図 3の A点，B点)の場合について検討する． 
さらに，実機実験に合わせて，Visual Basicにより，B点

開始でシミュレーションし，比較する． 

       
図 2-a TITAN-Ⅷ            図 2-b 車輪 

 
図 3 脚部略図 

4. 実験結果および考察 
図４はαに対する移動距離の変化を示しており，項目別に

L，中央のスペースを挟んで左が A点，右が B点開始となる． 
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図 4 実機実験の移動距離 
 図よりα，L は足先の前後変化に対して大きな影響がある
ことがわかる．図より前後変化量が増加すれば，逆に移動距

離は減少していることがわかる．このことから Lは小さい方
が大きな推力を得ると言える． 
 一方，b が増加すれば移動距離も増加している．したがっ
て，b の大きさは推力に大きく関わっていることがわかる．
さらに， bが大きくなるとαの変化による移動距離の変化も
大きくなっていることがわかる．  
αに関しては，0.4の場合がほぼ最適な結果になっている． 
開始位置については，B点開始の場合には，Lは小さい方

が移動距離は大きくなる．  
以上のことから，最大移動距離を出す条件としてはα=0.4

前後，b=可能な限り大きく，L=可能な限り小さく，開始位置：
B点，となる．bと Lは互いに影響しあっているため，両者
を関連付けて最適化を考える必要がある． 
 なお，シミュレーション結果については，当日発表する予

定である． 
5. 結言 
４足歩行ロボットによるローラ・ウォークに関して実験に

より，パラメータの移動距離に対する影響について検討した．

今後は，さらに詳しく検討するとともに前後で違う動作をさ

せることなどにより効率的な走行を検討していく予定である． 


