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論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
 
 本論文は、球型移動ロボットの駆動機構設計とモデリング、状態推定手法、特異姿勢回避、動

作計画の各問題に対し、環状パイプ内のコアを流体力で駆動する新しい駆動機構、慣性センサとフ

ィルタによる状態推定手法、慣性質量に振動を付加することで特異姿勢を回避する方法、微分幾何

学で用いられる座標系の導入による新しい動作計画手法を提案しており、これらは球型ロボットの

研究を発展させる成果と考えられることから機械工学における貢献は大きい。よって本論文は博士

（工学）の学位論文に値するものと認める。 

   


