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進化ロボティクス：制御と形態の同時進化における動的安定移動の獲得 
（横井助教授・新井教授） 

進化ロボティクスは，生物の進化メカニズムを工学的に模倣した自動設計方法を利用し

て，自律ロボットシステムの構築を目的としている．この設計方法は人間の先見的な設計

知識を極力導入しないため，予期しない機能の獲得ができることに利点をもつ． 本研究は，

進化ロボティクスで注目されている「制御と形態の相互作用」に着目し，走る・跳ねるな

ど高度な動的安定性のある「移動」機能を有するロボットの設計開発を目指す．  
(i) 動的安定性と形態と制御の関係性を検証するため，三次元仮想空間において多脚脚ロ

ボットの形態と制御の同時進化を行った．その結果，多脚ロボットは三，四脚移動に

なる傾向があり，かつ，高い評価値を得るという結果となった（Fig.1）．また獲得され

た歩容は「逆位相駆動歩容」と「後脚跳躍歩容」の二種類であり，生物界におけるト

ロット歩容とギャロップ歩容に類似していた． 

(ii) 仮想空間で設計されたロボットの機能を現実空間で実現することは，進化ロボティク

スにおいて大きな研究課題となっている．このようなリアリティギャップ問題を解決

するため，本研究では，人間のバイアスを極力排除する進化設計法と人間の経験を利

用するヒューリスティック設計法を相互作用的に適用することで，動的安定性に必要

な評価関数・現実制約条件・効果的形態を明らかしようとしている．（Fig.2）． 
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Fig. 1 Coupled Evolution Between Morphology and Controller 

 

Fig. 2 Investigation of Reality Gap on Dynamics 


