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３． 事後評価結果 

 

○評点 

 

 

 

 

 

○総合評価コメント 

 

環境に柔軟に対応するロボットの開発は人類の夢の一つであり、そのヒントを生物に学び、自律分散制御によ

り、しなやかさを実現しようという目的の下、応用数学、生物、工学の 3 グループが結集したのが本チームである。

1 次元這行から始まり、アメーバ型、蛇型、4 足歩行など、様々なロコモーションを実際にその動物を飼育しつつ、

観察の原点に返り、中央制御型のロボットとは全く異なる思想で一定の条件下ではあるが、環境適応型ロボット

の製作に成功したことは特筆できる。Oscillexによる速度変化に伴う全歩容移行を世界で初めて実現させ、また

ロボティックスでは最も権威ある(IEEE/RSJ)国際会議で 2 件の受賞もあり、国内外での評価も高い。またイグノ

ーベル賞 2 件を含め、社会への発信も多数ある。残念なのは知財等への申請が十分でなかったことである。数

学的には齟齬関数という概念を自律分散制御によるロボット製作の設計指針の柱として抽出することに成功した。

しかしそれと表裏一体を成す陰的制御による身体性の設計との関係においては、その困難ゆえに数理的探索

の沃野は残されたままである。現実の災害現場にも耐えうるしなやかさをもつロボットの製作にはまだ少し距離が

あるが、自律分散型ロボットの有効性を具体的に示したことは今後の科学技術へのインパクトとして極めて大き

いものがある。 

 

A  期待通りの成果が得られている 


