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○池俣吉人，佐野明人

受動歩行研究の自然な流れとして，受動歩行に基づいた平地歩行ロボットの研究が多く行われている．本研

究では，平地歩行における最適なエネルギーの供給法と移動効率の理論限界を解析した．結果は以下のとお

りである．

1) 供給エネルギーを小さく抑えるには，着地直後にエネルギーを瞬間的に供給すればよいことを示した．

2) 受動歩行よりも移動効率の高い平地歩行が存在することを示した．
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平地歩行における移動効率の理論限界


