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1 はじめに

University of California, Los Angeles (UCLA) の機械航空宇宙工学専攻 Ph.D.課程にて，ロボティクスを

研究している白井有樹と申します．先日 COVIDの booster shotを打ってきました．今回は，2021年の下半

期についてご報告させていただきます.

2 研究

夏のインターン終了後から，Mixed-Integer Nonlinear Programming（MINLP, 非線形混合整数問題）と

いう最適化手法を, 僕の興味がある，脚型ロボットの motion planning へ応用する研究を行っています．脚

型ロボットのダイナミクスは非線形ハイブリッドシステムで，最適化を用いて可能な限り一般的に解こうと

すると，MINLP の問題へと帰着します．特に研究室で推している崖登りロボットでは，崖上においてつか

む場所が離散的に多く点在しており，最適化問題を立式すると，非常に large-scaleな問題になります．そこ

で，この問題をロバスト性を考慮しながら，うまいこと解いて，ハードウェアで実証することが現在の研究

テーマです．最適化問題は，脚型ロボットとロボットアームの融合した問題になっており，非常に面白い研

究テーマで楽しんでいます．現在この研究を 3 月上旬の学会に提出することを目標に研究しています．その

研究終了後，以前のレポートでも述べさせていただいた，Model-Based Reinforcement Learning チックな

Trajectory Optimization with Chance-Constraints for Legged Robotsについてガンガン研究をしていきた

いと思います．

また，個人の研究に加え，以前から行っている新型 climbing robotの開発も進んでいます．色々成果が出

てきており，open-loopのコントロールを人が行うことで，傾斜角度 70度の崖を登ることができました．こ

の成果は指導教官が TEDにて発表したので，それを通して色々な人に僕たちが行っている研究を認知しても

らえたら嬉しいと思います．目下，修士や学部生の学生たちと，grasping force controlや force MPC, state

estimation, MuJoCoとの融合などを指導しています．
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