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る研究 

〔論文審査の要旨〕 

 宇 宙 や 深 海 な ど に お け る 自 律 探 査 ロ ボ ッ ト は ， 非 常 に 過 酷 な 状 況 で 用 い られ

る．そのため，これらのロボットには，想定外の状況下においても，ロボットが

構造的に破壊されることなく稼働し続けられるロバスト性が求められる．本研究

では，従来の硬いアクチュエータをやわらかいアクチュエータに置き換えること

で，外力をいなすことができるロバスト性の高い柔軟ダイレクトドライブ式イン

ホイールモータと，これに対する外作用を評価できる柔軟ひずみセンサを実現す

る．まず，はじめに，外力によりケーシングが変形しても，駆動できる変形モー

タを検討した．次に，この変形モータを自律探査ロボットに搭載するために，シ

ステム全体をホイール内に格納することでインホイールモータ化し，歯車などの

硬い変速機が無いダイレクトドライブモータに発展させ，バックドライバビリテ

ィを評価した．さらに，自律探査ロボットが衝突などにより受けた外力の影響を

評価するために，柔軟ひずみセンサを検討した． 

 本研究で実現したダイレクトドライブ式インホイールモータと柔軟ひずみセン

サを融合することで，過酷な環境に耐えうるロバスト性を持つ自律探査ロボット

の発展に貢献できる．さらに，これに組み込むことができる静電接着デバイスを

検討した． 

 1 月 26 日（木）， 13:00～ 15:00 までの 2 時間，最終審査会（公聴会）を実施し

た．発表時間を 1 時間，質疑応答時間を 1 時間とした．第 1 著者の学術論文を 1

本，国際会議論文を 2 本，執筆しており，基準を満たしている．また，修士課程

在籍中に投稿し掲載されている第 1 著者の学術論文が 1 本，博士課程在籍中に投

稿準備中の第 1 著者の学術論文が 1 本ある．本論文は新規性や独創性を有し，国

内 外 で の 位 置 づ け は 明 確 で あ る ． 予 備 審 査 で 指 摘 さ れ た ， 学 術 的 な 背 景 ， 新規

性，独創性，学術的な問いなどの不十分な点をすべて改善することができた．  

 本研究は，博士学位論文としてふさわしいものであることを審査委員会におい

て確認し，審査員全員一致で合格とした． 



 


