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概  要 

 

ディーゼルエンジンを搭載した油圧駆動の 4足歩行ロボットにより、急斜面

における削孔が可能なシステムの開発を企業と共同で行っている。歩行動作

実現のための機構・制御回路を設計し、動作のプログラミング、現地試験を

行い、歩行および各種動作の確認をし、2008 年には実際の工事現場での削

孔作業に成功した。 

従来技術・ 

競合技術 

との比較 

（優位性） 

がけ崩れ防止のために、山を切り崩してできた急斜面（法面）をコンクリー

トで覆い、ドリルでの削孔とアンカーボルトで岩盤に固定する作業が必要と

されている。従来このような作業は、車輪やクローラを用いた移動方式の機

械で行われており、任意方向の移動、ドリルの微調整が難しいという問題が

あった。これらの課題を解決する多脚歩行ロボットの開発により、急斜面で

の建設作業の省力化が期待できる。 

本技術の 

有用性 

ロボットは地形に適応して脚を駆動することで自重を支え、歩行および各種

作業動作が可能である。 

関連情報 

（図・表・写真等） 

 

               図は法面での削孔作業の様子 
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