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論 文 題 目 電子回路の実時間動的改変による自律移動ロボットの
実環境上での制御

　本研究では，進化ロボティクスにおけるシミュレーションと実環境のギャップ問題の
克服を可能とする，自律移動ロボットの制御器の小規模実装手法を提案する．
　自律移動ロボットは，未知環境探索から産業，アミューズメントなどの広い範囲にわ
たって活躍しており，その制御器の構築手法として，近年進化ロボティクスの分野が注
目を集めている．進化ロボティクスは，シミュレータを用い，遺伝的アルゴリズムなど
の進化過程を通じてロボットの制御器を自律的に構築するアプローチである．そのた
め，設計者の介在を抑えることができ，ロボットの身体性や環境との相互作用を反映し
た制御器の構築が可能である．しかしながら，シミュレータと実環境の間にはギャップ
が存在するため，獲得された制御器が実環境で適切に動作することは困難である．
　一方，真に自律的なロボットを構築するためは，種々の構成部品をロボット内部に格
納するパッケージングの概念が充足される必要がある．特に，制御器の観点から眺めた
場合，制御器をハードウェア化して小規模化実装することが重要となる．ハードウェア
化により，物理的な空間の節約ならびに消費電力の低減による電源の小型化が期待さ
れる．
　そこで，本研究では，ギャップ問題を克服するため，生物の神経回路における神経修
飾メカニズムをロボットの制御器に応用し，ロボットの動作中に制御器を動的に改変す
る能力を有する制御器を自律的に獲得した．さらに，パッケージング実現のため，制御
器をハードウェア化してワンチップ化を行った．そして，提案した制御器を搭載した自
律移動ロボットを製作し，実環境上でのペグ押しタスクに応用した．その結果，進化過
程で獲得された制御器が，実環境においても適切に動作することを確認した． 　
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