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杉並区制70周年記念企画　リレーライブ　学校発未来行 
科学：『The Power of Dream Honda 人間型ロボット“ASIMO”開発ストーリ
ー』 
会場　富士見丘中学校体育館 
日時　2002年12月１日 
主催／杉並区学校教育コーディネーター：生重幸恵・伴野博美・平田敬子 
共催／城西・西南・杉並ロータリークラブ 
後援／杉並区・杉並区教育委員会 
企画／ＮＰＯスクール・アドバイス・ネットワーク 

講演者：広瀬　真人氏（（株）本田技術研究所　和光基礎技術研究センター上
席研究員） 
広瀬　真人氏のプロフィール 
1956年２月７日生まれ　栃木県出身 
1980年３月　国立宇都宮大学大学院　工学研究科　精密工学専攻修士課程卒
業 
1986年７月　工作機械メーカーを経て株式会社本田技術研究所入社 
1986年７月　ロボットの研究に従事 
2001年６月より和光基礎技術センター上席研究員として現在にいたる 

●司会者 
　皆様、今日はようこそいらっしゃいました。 
学校発地域として、『大人にも子供にも学校発未来行、夢と希望を』、これを
テーマにして、「地域と暮らす日本、杉並区制70周年記念企画、リレーライ
ブ、学校発未来行」。 
今日は最終回、４回目となりまして、この富士見丘中学校の体育館をお借りい
たしまして、トークライブを行います。 
　株式会社本田技術研究所の広瀬真人さんにおいでいただいております。 
広瀬さんは、２足歩行人間型ロボットASIMOの開発研究に携っていらっしゃい
ます。 
今日は、その開発経緯についてのお話しをして下さいます。 
とても興味深いお話しがうかがえると思いますので、どうぞ最後までごゆっく
りおくつろぎ下さいませ。 
それでは、広瀬さん、よろしくお願いいたします。 

■講演者　広瀬　真人氏 
　本田技術研究所から参りました広瀬といいます。 
今日は１時間ちょっと、楽しく映像を交えながら、本田の２足歩行ロボットを
如何に開発してきたかについてご紹介したいと思います。 
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　まず、今日のテーマですが、『科学』の範疇で、ロボットもその一環だろう
とのお考えでお願いされました。確かに、私達は16年間、ロボット開発を進め
ています、ただ16年間を振り返ってみますと、皆さんには意外に思われるかも
知れないようなドロくさい部分が多く、“科学”と言えるような高尚なことで
はなかったような気がします。ですから、このようなアプローチをして現在の
成果が生まれたのだと見ていただければありがたいと思います。 
　本田は2000年11月20日にASIMOを発表しました。 
小さいお子さんいらっしゃいますけど、ASIMO知ってますか？　知ってる方は
手を挙げてくれます？　ASIMO知らないかな？ 
意外と知らないんですね、それでは是非今日はASIMOがどんな動きをするかも
ご覧いただければありがたいと思います。 
　ASIMOは、私達チームは16年間開発を進めてきたのですが、21世紀を切り開
く新しい技術になるだろうと、あるいは人間の生活を今後大きく変えていくの
じゃないか、というようなことを考えながら進めて参りました。 
一昨年11月20日に世間に出しましたが、ソニーのAIBOとか、日本を中心に、
かなりロボットブームが出てきた、と感じています。 
＜資料を見ながら＞ 
　ところで、ASIMOという名前ですが、『ネーミング』のところ
に“Advanced Step in Innovative Mobility”とあります。これは、“新しい時
代に進化した革新的モビリティー”という長い名前なんですが、これは後付け
て付けたものです。 
　私達の会社では移動する物を“モビリティー”と呼んでいます。バイク、こ
れは車が二つあるので二輪、ですから“二輪モビリティー”、自動車、これは
四輪、ですから“四輪モビリティー”と呼びます。人間型のロボットは、“ア
シ”、人間は脚で動くものですから、“脚移動体”、“脚モビリティー”とい
うことで、“ASIMO”はそこからきているんです。 
　ASIMOは2000年にデビューして以来、いろいろな所で活躍しています。 
たとえば、2002年から、宇宙飛行士の毛利さんがいらっしゃる日本科学未来
館、ここで説明員のアシスタント役をしていたり、海外では、ニューヨークの
証券取引所で、人間以外では初めて、機械が証券取引所のオープニングベルを
鳴らす、という事をやってきました。現在では、アメリカだけではなくて、タ
イ、シンガポール、オーストラリアなどで、いろいろな方々にASIMOの動作を
ご覧いただいています。 
　では、私達がなぜASIMOをいろんなところで動かしているのかを説明しま
す。 
現在のロボットは、まだまだ人間と同じようにいろいろなことができるわけで
はないんですね。けれども、いつまでも研究所の中だけで研究をしていると、
どんな使われ方が考えられるか、あるいはどういった機能が必要になるかとい
うのが全く分からないんです。それを求めて、ロボットを積極的に外部へ出し
ながら、実際の環境で使いながら成長させているところなのです。 
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　私達は一年間ASIMOをいろいろ活動させてきましたが、なかなか人間と同じ
ように、いいタイミングで動くようなロボットにはまだまだなりません。その
中でも、人間と如何にコミュニケーションをきっちりと取れるかというところ
が非常に重要で、平日、研究所に私達はいるんですが、そこのロビーなどで実
際にやっている実験風景をご紹介したいと思います。 
＜ＶＴＲを見ながら＞ 
　これは、研究所のロビーですが、お客さんが来ると、こういうふうに「よう
こそいらっしゃいました」としゃべりだしたり、空いている席まで案内すると
いうようなことをやらせています。人間の方を見て分かると思うんですが、話
しかける時にかがみながら、どうしてもロボット寄りに気を使われるんです
ね。本当はこうしたことがないように、今後は、非常に自然に会話ができるよ
うにして行かなければいけないと、こういったところから我々は勉強させても
らっているわけです。 
　これは、お客さんを席の所までご案内しているシーンなんですが、まだまだ
ASIMOのスピードが時速1.5キロなんです。私達は、通常、歩いている時という
のは時速３キロとかで歩くわけで、そういう意味ではまだまだ、こういった一
つ一つの動きをとっても人間のように滑らかにスムーズに歩かない。従って、
こういったところも、どんどん、開発、研究を進めて行かなければならないな
と感じています。 
　普通、人間は立ち止まるのにこんなに方向転換を何度もするわけじゃないで
すから、その意味では、やらねばならないことがまだたくさんあるなと、ご覧
いただけるかと思います。 
　それから、もう一つ重要なものがあって、私達の環境の中ではいろいろな障
害物が置いてあるわけですね。ロボットがそれを見て、障害物らしきものを判
断したら、よけて通るとか、立ち止まるとか。これは目標地までよけて通った
わけです。 
　もう一つ、パーソナル・コンピューターとか、そういったものから簡単に操
作するというやり方もあるんですが、そうじゃなくて、このように呼びかけて
動かす、こんなことも簡単に操作するという意味で重要なものになっていま
す。そういう意味では、言葉を理解し、理解した通りの動きをロボットがして
くれるというようなことが課題になります。 
　それから、このシーンは、ご主人と称している左側の人間の後を付いて回る
んですね。人間が立ち止まるとASIMOも立ち止まる。実はこういうのをやって
いたら、うちの会社の偉い人が、「いつまでも付いて来るんで気持ち悪い」
と。そういう意味では、程々に付いて来ながら見失わずにという、そういうも
のが非常に重要です。見えなくなってしまうと「おーい、ちょっと待ってよ」
というような会話の使い方のコミュニケーションというのも、非常に重要かな
と思っています。 
　以上、今私達が研究所などで実験をやっているシーンをご覧いただいたわけ
ですが、それでは、なぜ本田はこういったロボットをやったのかという理由と
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開発経緯についてお話ししたいと思います。 
　本田はご存知のように、自動車、オートバイ、それから研究用ですが飛行機
も造っているという、“モビリティー”の企業です。この中で、私達は“モビ
リティー”にこだわりながら、ロボットを生んできたという経緯があります。
ロボットは研究開発に着手して16年、始めたのが1986年です。 
　この時に、なぜこういったロボットに着手したかというと、16年ぐらい前と
いうのは、日本の企業、世の中が、今やっている現業だけではなくて、将来何
か製造に結びつけられるような新しい研究の種を蒔いていかなければいけない
ということで、基礎技術に着目していた時代なんですね。いろんな会社が研究
所を作り、新たな研究開発をスタートしたというのもこの頃です。 
　本田も、これに呼応したわけではないんですが、バイク、自動車、それに変
わるような将来の技術、こういったものをやるという意味で研究所を設立しま
した。その中で、こうしたロボットの開発が行われました。 
　私は1986年に本田に入ったんですが、実はその時に、「鉄腕アトムを作れ」
と言われました。これは会社に入って二日目のことなのですが、当時このロ
ボットというのは、社長、専務、常務ぐらいしか知らないというトップシーク
レットの中で下された業務命令です。私の配属になった所は、こういった体育
館のような広い所ではなくて、非常に狭い部屋に、しかも窓がなくて鍵がかか
るというような部屋の中で研究をスタートしました。 
　しかし、実は、私は本田というのには若い頃から憧れていて、本田に入っ
て、「鉄腕アトムを作れ」というようなことを最初に言われたわけですが、そ
ういう意味では、まさにイメージ通りの会社だったなと感じています。 
　この、「アトムを作れ」っていう言葉なんですが、これは決して手塚治虫さ
んが描いた、とんがり頭と黒いパンツをはいたロボットを作れという意味では
ありません。将来、人間の近くにいて、フレンドリーでいろんな意味で役に
立ってくれるというロボットを作ろうじゃないかというような意図で出された
言葉です。 
　あともう一つは、この頃ロボットというのは、なかなか実用的に動いている
というものはなかったんですね。そういう意味で、世の中のなかなか実現され
ていないところにチャレンジするという意味合いもあったようです。 
　それと、ロボットというのはいろいろな技術が総合して入ってるんですね。
これは、電子制御技術もそうですし、小型軽量化する材料技術もそうでしょう
し、いろいろなものが入っていると。そういった意味で、たとえロボットが出
来なかったとしても、それをやっていく研究過程の中でいろいろな技術が蓄積
されるであろうというようなことも踏まえて研究開発をスタートしたと聞いて
います。それで、いずれにしても、私達はロボットをやると目標が定まったわ
けです。 
　その中で、もう一度、なぜロボットかというと、車、私達は“２次元モビリ
ティー”と呼んでいますが、これはあくまでも人間が人工的に作り出した環
境、それを自由自在にいろいろなところへ行きたいという夢を叶える、という
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ようなモビリティー。 
もう一つは３次元ですね。これは海の中であるとか、大気中、宇宙、こういっ
た、いろいろなところに行けるという意味の３次元モビリティーです。 
それから、もう一つは４次元。これは何かというと、今私はここで杉並区の方
とこうやってお話しをしているわけですが、本来、日常であれば、家族と一緒
に団欒をし、テレビを見ていたい、ということになるわけです。そういうこと
を叶えるためには、私の分身がいたらいいなと。たとえば、私は家にいて家族
と共に団欒をしているのですが、ある指示のもとで、私の分身であるロボット
がここに来ていろいろな講演が出来る。あるいは、自分がやりたくない事をロ
ボットにさせる、というような、分身、これはあくまでも時空を超えて存在す
るということから、若干こじつけにはなるかと思いますが、４次元モビリティ
ーと名付けて、スタートしたわけです。 
　それから、もう一つ言っておかなければならないのは、本田という意味での
文化です。本田には、夢の実現に向かってチャレンジする、というような精神
があって、これはレースによって養われてきました。本田は創業から６年、一
番経営が苦しい時に、苦しい時だからこそ余裕が必要だ、ということで２輪グ
ランプリレースに参戦の宣言をしています。当時の本田は、日本国内では屈指
のオートバイメーカーと呼ばれるようになっていましたが、世界ではまだ認め
られていなかったと聞いています。だからこそ、世界企業を目指すメーカーの
登竜門であるグランプリレースに参加して優勝しよう、ということで参戦した
わけです。そのような、一番厳しい時にこそ何かにチャレンジして、方向性を
見失わずにやり遂げるという文化が本田にはありました。 
また、それも一番過酷なところに挑戦する。技術というのは、いろいろな意味
で、頂点を目指して一緒になって頑張ってやって行くということから磨かれて
いる、と我々も感じていますし、当時の経営陣達もこういった思いを新たにし
ながら、本田という文化、カルチャーを築いて行ったと聞いています。こう
いった文化がある本田で、あるいは、ならばこそ、こういったロボットという
ものが大きくなったというように聞いています。 
　それでは、ロボットの開発経緯、16年間かかっているわけですが、どういう
ふうに進化していったかということについて簡単に述べてみたいと思います。 
先ほども言いましたように、1986年の7月ぐらいからスタートしていますが、
一番最初は、まず歩かせてみようじゃないか。本当に実現出来るのかどうか、
ということをやったという時期です。 
　次は、どのように歩かせたらいいのか、それから安定して倒れずに歩かせる
にはどうしたらいいのか、最後に、人の形にしていくというステージを辿って
います。 
これを大きくステージごとに分けると、２足歩行というものの原理、それから
実際、２足歩行を使った機能を完成させる。それから、人間型ロボットに作り
上げるという過程です。 
　この中で、我々は“車”というものを中心にした移動体を作ってきたわけで

http://www.chinoichiba.com/datas3/eturan.cg...0&img4=0&img5=0&img6=0&img7=0&img8=0&img9=0 (5/24)2006/01/16 1:07:19



"Select Menu"

すが、２足歩行ロボットというものをもう一度考えてみると、そのエネルギー
は、車の方が効率がいいわけです。なぜかというと、単純なことを言うと、人
間というのは立っていて寝るというわけにいかないわけですね。やはり、寝る
時は寝そべるわけで、ということは、立っているだけでもエネルギーを使って
いるということなんです。 
そういったモビリティーよりも、むしろ車の方が高効率でいいわけですが、車
以外、人間のような手足を使ったような機能、もう一度言い替えれば、人間と
いうのはどこへでも行けるわけで、エベレストにも登ることが出来るし、ジャ
ングルの中にも入って行くことが出来る。こういった手足を持ったような機能
を私達が手に入れることができれば、地球上のいろんなところに行ける、とい
うようなことで、やりました。 
　この中で、我々がやるために考えなければいけないことの中で大きなポイン
トは、何もかも学術的にアプローチするということではなくて、“歩く”とい
うことをもう一度思い起こす。現場に行って、現実を知りながら、現物を見
て、いい判断をする、というような考え方の元でやって来ました。 
　では、具体的にどのように進めて行ったかというポイントについてだけ、ご
紹介したいと思います。 
＜資料を見ながら＞ 
　後ほどビデオ等をご覧いただきながらご説明しますが、一番最初に作ったロ
ボットはここに書いてあるようなロボットで、これは一番最初のロボットでし
たので、どういうスタイル、サイズにするか分からなかったんですね。 
　私が悩んでいたら、当時の社長が来て、「どうした、ロボットの形は出来た
のか」と言われたんですが、「いや、まだ出来ていません」と言ったら、社長
に何を言われたかというと、「あまり、文献を読んだりして頭で考えるという
のはやめろ」と。「今まで世の中に無いものを作るんであれば、もうちょっと
体を動かしながらやれ」、というアドバイスをもらって、それであれば、自分
が今までやって来て持っているものを最大限に生かしながら作ってみよう、と
いうことで作ったものです。 
　実は、このロボットのサイズは、私の脚の寸法なんですね。これは、どうい
うふうに作っていいか分からなかったものですから、私の股関節とか膝関節と
か、そういった長さを計り、作ったロボットです。 
　後々言われるんですが、「広瀬さんてやっぱり、脚が短かったね」と。それ
は「いい加減にしろ」と言いたくなるんですが、いずれにしても、一番最初の
ロボットはこういう形で作りました。 
　その後やったのがこのロボットなんですが、後々またビデオを見てもらいま
すが、これは、前後方向だけではなくて左右方向にもバランスが取れるように
したロボットです。『静歩行』と書いてありますけど、これは何かというと、
足の裏に必ず体の重心位置があって、物理的には倒れない、というような歩行
です。 
それでは先ず、“静歩行”をした実験の模様をご覧いただきたいと思います。 
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＜ＶＴＲを見ながら＞ 
　これが一番最初に作ったロボットなのですが、非常に遅い歩行をしたロボッ
トで、今思うと、“歩行”と言っていいのか何ともいえないくらい遅いんです
が、必ず足の裏に重心位置を置きながら歩くというのを行いました。 
それから、次にご覧いただくのは、左右方向に上体の運動を振ってるんです
が、正面から見る映像が出てくるんですが、必ず着いた足の上に上体の重心を
置きながら歩いて行く、こういうようなロボットをやりました。こうして、よ
うやく制御ロボットというのを作り上げたんですが、これで何とか２足歩行と
いうのが現実的なものになるんじゃないかということで、ようやく、会社とし
てはプロジェクトという形でスタートさせてもらったんですね。 
ただし、その時要求されたのは、本田という会社はこんな遅いものを求めては
いないと。元々、人間の歩行を実現しようとしたわけですから、「人並みって
どんなにスピードがあるの？」ということで、実際に測定したんです。そうす
ると、みんな歩き方がけっこう速いんですよ。 
　だいたいの例で示すと、会社の中で測っていると一番よく分かるのですが、
朝、会社に来る歩行スピードは、３、４キロぐらいで、意外と遅いんですよ。
ところが、会社が終わると速いんですよね、帰るのが。だいたい、時速７、８
キロぐらいで帰って行くんです。それから、横断歩道なんかは、５、６キロぐ
らいのスピードです。ウィンドウ・ショッピングなんかすると、３キロぐらい
です。最も速いのは競歩で、確か、スピードは十数キロになると思います。そ
のぐらい、いろいろな歩行スピードがあるわけですが、私達は普段散歩するよ
うな、４、５キロぐらいのスピードを目指す、ということで研究をスタートし
ました。 
　そういう意味では、“動歩行”と我々は呼んでるんですが、通常の足の裏に
重心を落とすような歩行だけではなくて、足の裏からバランスを崩しながら倒
れる方向に脚を出していくという歩き方があり、そういったものをやろうとし
ました。 
　ただし、実際には、足のコントロールをどういうふうにしていいかというこ
とを悩んでいたら、これも当時の経営の方って面白くて、「２足っていうのっ
て、難しい文献とかいろいろなものがあるけど、我々って歩いてるんだよな」
と。「我々は歩いてるのになぜ実現出来ないんだろう。そこら辺に何かヒント
がありそうだな」、ということで、自分達が歩いてるんだから自分達を参考に
してやっていったら何かできるんじゃないか、ということで人間の歩き方を参
考にしながら進めてきました。 
　でも、私達は、そう言われたからといって、それだけを見ても全然面白くな
いものですから、それじゃ“歩く”とはどういうことか、我々は“脚式”と呼
んでるんですが、２本足、４本足、６本足、こういった形態のいろいろなもの
がどんなふうに歩いているのかも観察しました。 
＜資料を見ながら＞ 
　ここにカブトムシも描かれていますが、これは６本ですね、それから、４本
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足、キリンとか犬とか馬ですね。それから２本足は人間などです。 
こういうのを観察すると、会社でビデオを見ていてもつまらないものですか
ら、よく私達は動物園へ行きました。私がよく行ったのは上野動物園と東武動
物公園です。 
　上野動物園、これは冬で、ダチョウの２足歩行を観察してたんですが、今ぐ
らいの時期だったと思うんですが、寒くてなかなか歩いてくれないんです。そ
れで、係の人を呼び出して、餌をちらつかせながらやったんですが、なかなか
歩かなくて、２、３時間待ったらちょうど昼食時期になって、ようやく歩いて
くれたのを観察しました。 
　何度もそういうことをやっていると、けっこう動物園の方とも仲良くなれる
んです。 
一番苦労したのが、カバが歩いているシーンを観察しようとした時なんです
が、水の中に入ったきりなかなか出て来ないんです。何度か見に行ってもやっ
ぱりだめで、ある時、「あなた方、何をしてるんですか？」と言われました。
そりゃそうですよね、大の大人が動物園へ時々来てるわけですから。研究の事
は言えませんから、車のアクティブサスペンションの研究をしてるんだ、と
言ったんです。伸び縮みするような、そういった要素を観察したいんだと言っ
たら、「今度は、カバがいる所を水を抜いて清掃する日があるから、その時に
来るといいよ」と言われて、その時出かけて行ってようやくカバが歩いている
様子を観察したということがありました。 
　それで、これは２足歩行とは全く関係ないんですが、カバ、キリン、いろい
ろな４足の歩行を観察してみると、どうも胴体の長さと足の短さ、それから、
胴体が長くて足も長い、そういった、プロポーションによってだいぶ歩き方が
違うと。極端な言い方をすると、キリンのような、胴体がちょっと短くて首が
長くて足が長い、これは、今度ご覧になる時見て観察していただいたら分かる
かと思うんですが、２足歩行に非常に近い歩き方になっている、というような
ことも我々なりに推測して、やった覚えがあります。 
　それから、もう一つ、逆に、“体を使って研究”と書いてありますが、よう
やく人間の歩行の観察に入るわけです。 
人間というのは、206個の骨から出来あがってるんですね。206個の骨と、そ
こに繋がっているたくさんの筋肉がある。これをここに全部使っているのかと
いうとそうではないだろう。 
それでは、どういうふうに観察していったらいいのか。それで一番良いのは、
何の筋肉を使っていないのかというのを調べればいいわけですね。 
　１回麻酔を射って、筋肉を動かなくしてしまったらいいのではないかという
ことを会社のお医者さんに訊ねたことがあるんです。そうしたら、麻酔を打っ
て確かに筋肉を動かなくしてしまうことは出来るが、元に戻るかどうかは分か
らない、と言われたんです。だからそういう危険な事はやらない方がいいよと
いうことで、結局断念して、何をやったかというと、当時のメンバーの中で一
番体が痩せている人を探したんです。その人を整形外科へ連れて行って、全身
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の型を取ったんです。骨盤、それから背骨が動かないようにしたり、それを外
部からコルセットをはめるような形で固めたんです。それによって、歩行中、
首、それから背骨、骨盤の動き、手を振る、それから脚をどう動かすか、それ
から足部が固まってしまったらどうなるか、というところも含めて検討しまし
た。 
そういうことをしながら、やって来たわけです。 
＜資料を見ながら＞ 
　それで、ロボットの“必要な関節”ということで検討した中身がこの７項目
です。 
一つは、脚関節というのは、どこがどう加わっているかですね。結論から言う
と、膝関節はけっこう重要で、階段の上り下り、これに重要だということが分
かりました。 
それから、足関節っていうのは非常に足と路面との“なじみ”というんです
か、これをうまくやってるというようなことを我々は観察しました。 
それから、骨盤の動きとか背骨の動きというのは、平らなところを歩く意味で
は、あまり関係ないなということを感じました。 
それから、これは関節の位置ですね。 
それから、実際にどういうふうに歩行しているのか。これは横から、いろいろ
な関節にランプを付けて、ストロボで撮影した様子です。これで、いろいろな
ところの関節がどれくらい動いているかというのが分かるわけです。 
それから、これはお医者さんに行って教えてもらったんですが、大腿骨部下腿
部の重心位置、これは、実際に、コンチャー・マップス法という、人体を輪切
りにして中心を計って求めるというものがあって、こういうようなデータも教
えてもらって参考にしました。 
それから、各関節がどのくらいの力を出してるんだろうということも、こう
いった装置を使いながら計ったわけです。 
　それから六つ目は、歩行中に必要なセンサーです。大局的に、どういうふう
に歩行して行くかというのは、意外と目を使っている。ただし、全身のバラン
スは耳石、まさに薄い膜の上に石が乗っかっていて、垂直にかかる力を検出し
ている。それから、三半規管、中に流体が入っていて、これが動くことによっ
て外部からの動きを知る。それから、脚の筋肉には、ゴルシ腱鞘体、これに
よってトルクを検出できる。それから、足の裏に特に多いんですが、パチニ小
体というのがあって、これは触覚、どこが触ったか分かる。こういうようなセ
ンサーがあることが分かりました。そういったセンサーから、実際には体の傾
きを知るための傾斜計、それから、力を知るための加速度センサーと、こうい
うようなものをロボットに搭載しました。 
　それからもう一つ重要なのは、先ほど歩行スピードの話をしたわけですが、
私達は、スピードを上げて行くと、踵が着いた時の“着地衝撃”と呼んでるん
ですが、この大きさが大きくなって行きます。これはなぜかというと、時速２
キロ、４キロ、６キロとやると、体重に対して約1.2倍から1.8倍ぐらい、踵に
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力がかかるんです。これは不思議なもので、人間の踵は何で出来ているかとい
うと、犬や猫の手をご覧になるとよく分かるかと思うんですが、肉球という
か、プクプクしたのがありますね。あれと同じようなものが人間の踵にはある
んです。これは何かというと“エラスティック・セプター”と呼んでるんです
が、ブドウ状の細胞になっていて、力を受けると潰れるんですね。それによっ
て着地衝撃を和らげている。この細胞というのは特殊で、調子が悪くなると再
生しないそうです。そういった特殊なものが人間の足の裏とか踵にあると。こ
ういったことによって、歩行中の着地衝撃をなどを機械的に和らげているとい
うことが分かりました。そういったことから、軟らかくて着地衝撃を和らげる
ようなメカニズムを足の裏に入れてあげようとしました。 
　それから、これはある研究者がひらめいたんですが、体操選手が着地した時
に、膝を折り曲げてバランスを取る。それから、倒れそうになった時、倒れる
方向へ足をポンと出す、というような動きも入れていかないと、なかなか安定
した歩行にはならないだろうということで、やった内容です。 
　それから、これがけっこう重要で、バランスを取る制御というので、三つの
輪が書いてありますが、人間がやっている内容をそのままロボットにやらせた
という内容です。これは何かというと、『床反力制御』って書いてあります
が、これは目をつぶって片足立ちをやると分かるんですが、その時に、足で床
を押してることが分かると思うんですが、こういった床面を押すような動きを
出来るようにしようと。 
あともう一つは、着地位置制御。これは先ほども言ったように、倒れる方向に
足をポンと出せる。 
それから、『目標ＺＭＰ制御』と呼んでるんですが、これは何かというと、上
体を使ったバランスです。例えば、車に乗っている方は分かると思うんです
が、思いっきりアクセルを踏むと、前側が上がって後ろ側が沈むんです。それ
から、思いっきりブレーキをかけると、前側が沈んで後ろ側が上がる。これは
なぜかというと、加速減速させることによって、上体の重心に対して回転モー
メントがかかるんです。この回転モーメントを使うことによって、倒れる方向
とは逆方向に上体を動かしてやる。こうして、バランスを取るというようなや
り方をやったわけです。 
今までのものを、実際の映像をご覧いただきながらご紹介したいと思います。 
＜ＶＴＲを見ながら＞ 
　これは、“動歩行”という足の裏からバランスを崩して歩く歩き方で、時速
1.2キロです。私達の生活環境にはこういった階段もあるわけで、それらを登り
降り出来るために、実際にカメラを搭載して、このような実験を当時やりまし
た。 
　それから、一方では、よりスピードアップをするためにトライしたのは時速
３キロです。後々ご覧いただきたいのですが、この頃のロボットは、床が真っ
平らな所しか歩くことが出来なかったんですね。これが、時速4.7キロです。こ
れは、後々上体をのせるために、実際に70キロの重りを乗せながらやった様子
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です。 
　こうやって何歩か歩けるようにはなったんですが、たった1センチの段差が
あると倒れちゃうんですね。これだと、実際の私達の環境の中では、歩く事が
出来ないわけです。従って、さっきも言いましたように、足の裏でふんばった
り、倒れる方向に足を出すとか、それから、上体を使うとか、そういった、姿
勢を安定させるコントロールというのを入れて、こうして、配管パイプをまた
ぐとか、斜面を上り下りするとか、そういうことをやったわけです。 
　このようなことをやって、当時もう６、７年も経ってたんですね。６、７年
経っていて、世界中のロボットがどのような状況かというのを我々もウォッチ
ングしてたんですが、今、世の中に発表すればかなり良い線で評価を得られる
だろうと思ってたんです。それで、すぐ、社長に「ここまで来たんですから何
とか発表したいんですけど」と話したら、その時言われたのは「でも一番最初
は『鉄腕アトムを作れ』で、まだ下半身以外出来てないんじゃないの」と。
「下半身だけじゃただ移動するだけで、何の意味もないよね」、「せっかくこ
こまでやったんだから、今度は手を付けなさいよ」と言われたんですね。 
これは確かに人間型を作ると言ったんだから、手まで付けないとどうしようも
ないということで、ようやく、手の研究に入ったわけです。 
＜資料を見ながら＞ 
　これからまたビデオでご紹介しますが、これはプロトタイプⅠ型で、93年に
作っています。この後に、プロトタイプⅡ型というのを作り、プロトタイプⅢ
型、こういう形で人間型ロボットを作り上げています。 
　私が一番好きなロボットは、一番左側にあるプロトタイプⅠ型なんですね。
これは、機能を実現する上で、非常に理論的に我々が考えて作ったロボットな
んです。ちょっと見にくいかも知れないんですが、実はロボットの目がどこに
あるかというと、『1993』と書いてあって、頭に白いのがあるんです。そこに
赤いのがちょこっと見えると思うんですね。実は、その下にロボットのカメラ
があるんです。人間でいえば、ここに当たるのはどこかというと、ちょうど肩
と肩の、この辺にあるんですね。それで、目がここにあって、そのあとすぐ足
になっちゃうんですね。 
　これは会社で評判悪くて、当時トップシークレットですから、社長、専務な
どしか知らないんですが、その両者に何て言われたかというと「悪役ロボット
みたいだなあ」と。「これだと『ロボコップ』に出てくるロボットに似ている
から、これじゃ良くないな」と言われました。 
　それと、もう一方では、本田の研究者というのは、「視点がそんなに低く
ちゃだめだよ。人間がなぜ目が上にあるかというと遠くを見るためだろう」
と。「もう少し、人間のように高い視点で物事が見えるように目を上に持って
来い」と言われたんですね。従って、プロトタイプ２というロボットは、目を
上に持って来て、頭らしい形にして行ったわけです。 
　それと同時に、やはり私達機械屋、あるいは研究屋が勝手に考えるよりも、
やはりデザイナーを入れようということで入れました。 
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そして人間に比べて大きかったものですから、それならば宇宙飛行士が背中に
生命維持装置を持って動いているような、そんな感じに似ているだろうという
ことで、宇宙飛行士的なデザインを取り入れたのが最初です。 
　それから、重量が210キロあるんですね。本当に210キロって、自分達の家
の中歩けるのかというと、ピアノだって２、３百キロありますけど、そんなの
がドカドカ動いたら、床が抜けちゃうわけですよね。それで、もう少し軽くし
ようと。 
　それから、一番大事なのは目線ですね。人間と同じような目線で、何とか対
応出来るようにしようということで、調べたら、女子高生の平均身長が160セ
ンチぐらいなんですね。高校時代はまだみんな身長を計ってるんですが、会社
へ行くと、身長は統計的に計ってないらしいので、平均身長も体重もよく分か
らないんです。ただ、その時記録に残っていたのが160センチの50キロだった
んですが、そういうものを参考にしながらこういったロボットを作って行きま
した。 
それでは、このロボットについての動きをご覧いただきたいと思います。 
＜ＶＴＲを見ながら＞ 
これは、“プロトタイプⅠ型”で、これには視覚カメラを搭載しました。そし
て、扉らしい物がある。扉らしい物に対して、鍵とか扉のノブの位置を予測し
て、扉の開閉とか施錠とかが出来るようにしたものです。191センチの175キ
ロですから、今考えると、かなり大型のロボットを動かしていたんだなと思い
ます。 
その次にご覧いただくのは、これは96年に初めて本田が世の中に公表したロ
ボットで、“プロトタイプⅡ型”です。当時時速２キロで歩き、実は、中国の
李鵬首相が日本に見えた時にも、このロボットと李鵬首相が握手をしていま
す。当時を考えると、一国の偉い人と、まだまだ完成度の低いロボットと握手
をさせるというのは度胸がいるもので、まかり間違っても、倒れてしまった
ら、私は一介のサラリーマンですから、辞表ぐらいじゃ済まなかったんじゃな
いかなと思っていますが、なんとか無事、そういった対応もしながら作った覚
えがあります。 
　それから、これは、本田の発電機を積みながら運搬しているロボットです。 
それと、一方では、人間が操縦装置を動かすと、それに習ってロボットが作業
をするというようなこともやらせました。これは、私達の研究所の屋内にある
通常の階段なんですが、こういった階段も上れるようにして行ったわけです。 
　これは安定性を示す実験で、下に敷いた物、こういった角度をもったり、台
形状の凹凸をもったり、こういった所も難なく歩けるようなレベルになりまし
た。 
さらに、このロボットは、160センチのサイズにして、通常の環境、どこに扉
があるよとか、何メーター先には階段があるよというのを教えておくんです
ね。ロボットの背中にあるコンピューターの中に地図情報として書き込んであ
るんです。この地図情報をベースに、今、ロボット自身がどこにいるかという
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自己位置の推定をするわけです。 
ですから、このロボットは、今押している物が扉ということは分からない。で
も、押して行けば前に進めるという状況だけは分かるわけです。それがなぜ分
かるかというと、ちょうどロボットが指している下に白黒の四角いマークがご
覧になれると思いますが、あれは、マーク検出なんです。ああいうマークをベ
ースに、ロボットが背中にあるコンピューターに書き込まれた地図と照合しな
がら、今どこにいるかというところを認識しているわけです。 
　後で、ASIMOの映像をご覧いただきますが、この頃のロボットは、必ず、直
線を歩くと立ち止まって、方向を変えて、またそちらの方へ直接歩くという、
そういう歩き方をするロボットです。これは、ロボットの音です。 
　このロボットには、どうも、前方なんメーターぐらいの所に階段らしい物が
ある、階段は、どのくらいの高さで奥行きがどのくらいで何段だというのを教
えています。ただし、実際に私達が使っている階段というのは、一段一段寸法
が微妙に違ってるんですね。こういった、違った寸法でも踏み外さないよう
に、ロボットの足裏で階段のエッジを検出しながら、一段ごとに補正しながら
歩くことが出来るようにしています。 
　この頃実験は非常に高価なものでしたから、倒してしまうと実験が出来ない
ことから、倒れた場合のために、上から吊って実験しました。一度間違って、
吊らないでオペレーターがスイッチを押してしまって、ロボットが勝手に動き
出してしまったんですが、この時は神頼みで、ひとえに無事に倒れぬようにと
思って見てたんですが、無事戻り、このように、ある程度、地図情報を与えて
あげればロボットは自力で判断しながら移動することが出来るようになりまし
た。 
　このロボットは、降りるために階段の手前で一旦立ち止まって、階段に貼っ
てある白黒マークをもう一度見ます。見た上で、階段のちょうど中心線、真中
を推定しています。 
　以上、こういった人間型ロボットをつくるところまでの経過でしたが、この
頃からこのロボットを実際何に使おうかという議論がなされ始めました。その
時に、冷静に考えてみると、元々スタートした時は、人間の近くにいて、フレ
ンドリーで、いろいろなことが出来るようなロボットというのを想定したわけ
ですが、どうもそのイメージとはすごく離れて行ってしまっているなあ、とい
うような実感を我々は思ったわけです。 
　ちょうどこの頃から、いろいろなペットロボットというものがどんどん出て
きて、世の中を賑わしているような状況になっていました。例えば、ソニーの
ロボットや、ＳＤＲと称している人間型ロボットもそうです。こうしたロボッ
トを見ながら、私達はどこへ進むのかということなんですが、やはり、みんな
で、一緒に使って役立つ。例えば、人間がやっている仕事を変わりにやってく
れる。それから、一緒に仕事が出来るといったパートナー。こういうロボット
にして行こうと。 
　あと一つは、例えば、自分に何か起き時のために、自分のために自分が使っ
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て便利に何かしてくれるというような、“サーバント”というか、こういうロ
ボットにして行こうと。そういうことで、本田のロボットの方向性を決めまし
た。 
　それで、先ほどの大きさ、サイズから、より人間のそばにいて、便利に動い
てくれるというサイズをもう一度検討し直して、こういうASIMOというのを
作って行きました。小型軽量化、歩行技術、簡単に操縦出来る、それからデザ
インです。 
　そこで、一つ考えなければいけないのは、生活環境に適合し、身近で、か
つ、役に立つ、ということです。そういう意味では、照明スイッチとか、ドア
ノブの高さ、部屋のコンセントの高さ、それから作業台、台車押し、こういっ
たものは人間のサイズに合ってるんですね。従って、これに適応出来るような
サイズで一番小さいのは何かと検討してみると、右側に示すような寸法になっ
たわけです。それから階段の上り下りですね。こうしたところから脚の長さも
決めて行きました。 
　もう一方では、連続的に歩かせるようにしようということで、先ほどのＰ３
のような立ち止まって方向転換してまた動き出すというロボットではなくて、
非常になめらかで、歩幅とかスピードを変えられるというようなロボットにす
るための歩行技術を開発しました。それから、そのためには、曲がる時に一々
停止していたんではどうしようもないわけで、次、どういうような歩き方をす
るという動きを予測して、ロボットの内部で自動生成する。そういった予測制
御するような技術も取り入れました。 
　具体的に作ったのが、ここに示すような、身長120センチ、重量が50キロ。
歩行スピードはやや遅いんですが、こういうロボットにしました。 
それから、手に持って歩いている重量なんですが、これは500グラムです。 
これは、当時私がリーダーだったんですが、何をベースに決めたかというと、
実は、私の家内が一日何を持ったかを記録させたんですね。そうしたら、一番
重い物を持ったのは俎板なんですね。俎板が1.6キロぐらいですかね。包丁とか
そういう物はそれほど重いものじゃない。ただ、当時のロボットは、まさか、
洗濯した物をたたむというわけにいかなかったので、どんなものを持つかを記
録してもらったんですけども、意外と重い物は持ってない。家内に、「なん
だ、お前そんなに重い物持った仕事してないんだな」と言ったら、「そんなこ
とないわよ」と言われたんですけども。いずれにしても、だいたい統計を取っ
てみると、それほど重い物は持ってないので、だいたい500グラム、これは
ちょうど私なんかが、「冷蔵庫から缶ビールを取って来い」と言うと、じゅう
ぶん持って来れるような手頃な重さだったものですから、これぐらい持てれば
いいということで決めました。 
　それから、もう一つ特徴的なのは、ASIMOのデザインですね。あまりお話し
したことはないんですが、ASIMOのデザインを考えるにあたって、いろんなこ
とを検討しています。 
実は、紀元前８世紀頃、ホメロスという方が書いた『イリアス』の中で『黄金
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の少女』というロボットが出て来るんですね。これが、どうも、最初というふ
うに思われるんですが、その頃からいろんなこういったロボットの歴史があ
る。人間が人間のようなものを作るという観点でデザインを考えると、非常に
難しいところがあるわけです。 
＜資料を見ながら＞ 
　従って、私達が考えたのは、こういった世の中の漫画に出て来る、こういう
絵があるんですが、冷静に考えてみると、１台しか存在してないんですね。と
ころが、私達が狙うのは、いろんな環境の中である程度たくさん動くようなロ
ボットであって、そのためには本当はどういったデザインがいいのか、という
ところも含めて検討しました。それで、デザインの方向性もあるんですが、人
間とそっくりな人間もどき、こういう方向性と、家電機器のようなすごくイン
テリジェント化された、こういった方向があるかと思うんですが、私達のロ
ボットというのは、あくまでも機械であり機能的な動きを実現するという意味
でのデザイン、というところに固執しました。 
＜資料を見ながら＞ 
　それと、もう一つ、「人形は顔が命」というんですけれども、ロボットも顔
が命だなと感じて、何をやったかというと、今のASIMOと同じような顔と、そ
れから、右側のクリクリ目玉の顔を二つ用意したんですね。それで、この二つ
のロボットを、いろんな方に見ていただいたんです。私もそうだったんです
が、「どっちが良い？」と最初に聞きくと、右側が良いって言うんですよ。目
のクリクリしたやつ。可愛いって言うんですね。どちらを向いてるかもよく分
かるって言うんですが、これを延々とディスカッションしながら、３時間ぐら
い眺めてたんですね。そうして、最後どうなるかというと、なんと、現在の
ASIMOのデザインがいいと。なぜかというと、飽きちゃうらしいんですね、３
時間も見てると。ところが、目が見えるようでいて見えなくて、ヘルメット型
の、フェイスが隠れてるっていうんですか、これを見ていると、飽きずに自分
がどんどん、いろいろあったことをロボットに転写できる、という意見が出て
来て、右側よりも左側のデザインがいいだろうということで決めました。 
それでは、これは発表当時のビデオなんですが、そういったASIMOの動きをご
覧いただきたいと思います。 
＜ＶＴＲを見ながら＞ 
　で、この時、私達が感じたのは、デザイン的な話を申し上げますと、顔だけ
ではなくてですね、腕があって手があって、指がある。手は５本指にしたんで
すけども、要約された方がいいということで非常に単純に作ったんですが、指
が、いろいろな動きというか、表現力を持つということが分かりました。あ
と、いろいろな前後左右の動きですが、これは将来、一番最初に冒頭で見てい
ただいたように、障害物があった時に咄嗟によけられるように、バランス能力
をアップするためにやらせようとした動きです。これが後々、コマーシャル・
フィルムとか、そういったところに使われたりするんですが。以前の大きなロ
ボットよりは、歩き方も少し洗練されましたし、なめらかに歩けるようになっ
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たわけです。 
　それと、この頃から、歩きながら手を振るようにしたんですが、実は、この
手はただ振ってるんではなくて、脚を振った時の慣性モーメントというのを
計ったことがあるんですが、これをキャンセルする役割も持ってます。これ
は、サッカーなどでボールを蹴る時に、上半身、それから手を振る時と同じで
す。 
　それから、これは、ゲーム機などで使っているジョイスティックですが、こ
うしたジョイスティックを使って、簡単にASIMOを歩かすことが出来るという
ようなことを実現しています。 
　以上、ASIMOの動きを見てもらったんですが、私達は、ある意味で、まだ、
ロボットというのはいろいろな意味で、やって行かなければいけないことがた
くさんあるなと感じています。 
実は、この頃、14、5年、ロボットをやって来て、ASIMOを作り上げて、私達
チームが、若干、世の中の出来なかったことを実現した。「やったね」という
感じで、若干の驕りもあったんだと思うんですね。 
　ASIMOを登場させたのは2000年の11月20日で、誕生日は10月31日なんです
が、２ヶ月も経っていないのに、発表した後に、ＮＨＫ紅白歌合戦に出てくれ
ないかという依頼があったんですね。それで、車やバイクでは紅白に出ること
はまずないだろうと。それから、うちの社員が歌手になってデビューするとい
うこともまずないだろうから、これはいいチャンスだなと思って、何の考えも
無しに紅白歌合戦の出場をＯＫしてしまったんですね。これは我々自らがＯＫ
したんですけども、ところが、これが大変なことになるわけです。 
これはエピソードとしてお話ししますが、紅白歌合戦というのは、ご存知のよ
うに生番組になるわけですね、生放送ですね。これは、１分１秒が管理された
中で動いてるんですね。 
　それで、まず何点か大変な事があったんですが、まず、時間の問題ですね。
「ASIMOは12月31日の21時24分50何秒に、ちゃんと出られますか？」という
わけです。舞台の所にですね。これは、そんな正確な時間に出られないんで
す。 
それはなぜかというと、ASIMOは何で動いているかというと、無線で動いてる
んです。無線で動くっていうことは、こちら側から指示を出すと、空中を飛ん
で行って、ASIMOの背中にあるコンピューターのところへコマンドが行って、
そこから動き出すわけです。ところが、無線というのは我侭なもので、確実に
届くということはなかなか考え難くて、たまに届かないことがあるんです。届
かないともう１回、必要ならば何度もコマンドを送るんですが、その分遅れて
しまうんですね。ということは、まかり間違えば、数秒遅れるということです
ね。数秒遅れると、周りの人間が舞台で踊ったり歌ったりしてるわけですが、
その動作に合わなくなってしまうという状況が起こるわけです。まず、それが
守れるかどうか、ということが一点ありました。 
　あともう一つは、私達はロボットを動かす大変さというのを知ってるんです
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が、ＮＨＫへ持って行ったら、ＮＨＫの方もびっくりしてたんですね。大型ト
ラック２台で、ASIMOを３台持ち込んだんですよ。ワークステーションとい
う、今でこそこういったパソコンで動きますが、当時作った時はワークステー
ションてブラウン管のテレビ画面の大きいやつとか大型のコンピューターを
持ってったもんですから、どこでASIMOを動かしたらいいかといった時に、場
所が無かったんです。ＮＨＫの方は、こういった椅子を二つ用意してくれて、
そこで動くだろうというわけですね。いや、冗談じゃないと。まずASIMOは立
ち上がらなきゃいけないし、オペレートするスペースも必要だと言ったら、そ
んな場所どこにも無いよと。よくよく地図を見たら、これは小林幸子のスペー
スなんですが、大きく取ってありますね。もうすごい大きい場所を取ってある
んですよ。「ここまでとは言わないけども、この３分の２ぐらい下さい」と
言ったら、「馬鹿を言ってんじゃない」という感じになって、それでも交渉し
て、とにかく、ASIMOを動かすためには、控え室とオペレーターのスペースが
必要だということで、会場の内部にはクレーン型のカメラを操作する場所が
あったんですが、そこを畳一畳もらいました。 
　それから、もう一つは、白組控え室側が食堂になってるんですが、ここを４
メーター角ぐらいもらって、小林幸子には負けたけど他の人には勝ったぐらい
のスペースをもらって、そこで立ち上げました。 
それで、そこで簡単に動かそうとしたところが動かなかった。 
　それから、もう一つ大変なのは、時間通りにASIMOを登場させなくてはいけ
ないということで悩みました。 
これは今でこそオフレコで話しが出来るんですが、場所の確保、無線は、なん
とかＮＨＫと相談をして、通常の無線では何が起こるか分からないんで、舞台
の上だけで確実に動くというASIMOの専用の無線を取り付けて対応するように
しました。これによって、何とか、21時25分50何秒だったか忘れましたが、
すぐ出せるようにしたわけです。 
　それで、私達は、実際12月31日が本番なわけで、27日から準備に取りか
かったわけなんですが、大変だったのは、まず、昼間は舞台のリハーサルは使
わせてもらえないんですね。これは、もう、いろんな歌手の方がリハーサルと
して来るわけです。それも、最初の頃はみんな代理が来るんですね。それで、
スマップと共演だったんですけども、スマップは来ないのですね。代理ばっか
り来て、だから頭に来て、ASIMOの代理に私が行ったんです。これはリハーサ
ルなんですけども、スマップが来ないんだったらASIMOも俺が代理人だという
ことで、首から『ASIMO』という札をぶら下げて、舞台の上で、「場合わせ」
というのか、そういう向こうの言葉があるんですけども、それに則りながらや
りました。それで、ようやく本番の前の日になって、全体リハーサルがあるか
らみんなで見ようということで、全体リハーサルを見ました。 
　これは後ほどビデオをご覧いただきますが、実際の日に見て驚いたんです
が、舞台の上で、50人ぐらいが歌ったり踊ったりするんですよ。50人が舞台で
跳んだり跳ねたりすると、これはいくら「安定して倒れずに歩けますよ」とい
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うロボットも、床がトランポリンのように跳ねてるんですね。人間が跳び上
がったりすると、振動して、目で見て分かるのですね、床がへこんだり。こん
なところを本当に歩けるのかなあと。「悪いけど人数減らしてもらえないか」
と言ったら、「何を馬鹿なこと言ってんだ」と。もう明日が本番で、全部が出
来上がっているのにASIMOのために人数を減らせるわけがないと。本田の技術
で何とかしろと言われたのですが、一日前で、本田の技術で如何様にもしよう
がないわけですよ。でも、これは、やってみるしかないと私は思いました。 
　それは何かというと、実は紅白へ出る前に、社長に話しをしてあったんで
す。その頃は、若干驕っていたので、「良いASIMO出したでしょう。ですから
紅白へ出るんですよ。社長も喜んで見て下さいよ」と言ったら、社長は一言、
「31日は炬燵に入って蜜柑食べながら出て来るのを見ているからな」と。その
一言が、万が一、31日に、倒れちゃったり、舞台に登場させることが出来な
かったら、私は一介のサラリーマンなわけですよ。これは、昔の李鵬首相との
握手じゃないけれども、無事じゃすまないだろうなと思って、正月気分じゃな
くなっちゃいましたね。ただ、いずれにしても、もう、引くに引けないわけで
す。引くに引けないわけですから、出さざるを得ない。 
そういうような思いをしてやった舞台映像なので、ご覧いただきたいと思いま
す。 
　それから、最後にスマップが登場して全員で手を上げるシーンがあるんです
が、ロボットASIMOは非常に時間通りに手を上げています。ところが、人間と
いうのは、やっぱり機械に対して配慮するんですね。いつ手を上げたらいいん
だろうかなあ、というふうに配慮するので、スマップが間違っちゃうんです
ね。だから、人間の方が過ちを起す。ところが、機械の方が時間通りに動かす
ときちんとやる、というような特徴的なシーンも盛り込まれています。 
　ただ、私は兼ねがね願っていたのですが、一つだけ嬉しい事があって、キム
タクと中居さんとお話しが出来た事ですね。これだけは、紅白へ出て良かった
なと思いますがそのような思いをしながら、最後にご覧いただきたいと思いま
す。 
＜ＶＴＲを見ながら＞ 
　時間通りに出るんですが、『鉄腕アトム』の音楽の中で「ドッカーン」て音
が流れるんですね。それがASIMOがスタートを切る瞬間です。その後、ASIMO
は後ろ側を向いてるんですけれども、これは画面では見えません。万が一倒れ
た時に見えないようにするために、武者が30人ぐらい、人間の壁を使って見え
ないようにしてるんですね。 
今、「ドーン」って、これでスタートが切られるんです。 
で、この時、私は、審査員席の前に行ってはいけないのですが、実は行ってい
て、ASIMOの足だけチラチラ見えるんですが、とりあえず真中に行ったな、と
いう感じで眺めていた覚えがあります。 
両サイドにいる、この鉄腕アトムの格好をした女性なんですが、これは何のた
めにいるかというと、ASIMOに手を触れないで下さい、というために両サイド
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に立っていただいたんです。 
最後にみんなで手を上げるんですが、配慮してくれたのですよね。 
こんなことがあったというのが裏話です。 
　それで、この後、ASIMOは舞台から引っ込まなければいけないんですが、あ
のスピードで引っ込んでいたんでは次の歌手と重なっちゃうんですよね。それ
で、何をしたかといいますと、これは人力で、大人二人が籠やさんみたいなの
を持って来て、ASIMOを強引に吊って持ち上げて運んで行った。これは、ＮＨ
Ｋの本番を見てると、審査員席で木村佳乃さんが話してるんですが、後ろ側に
いるお客さん達はみんな見てないんですね。舞台の方を見て笑ってるんです
よ。これは何かというと、ASIMOを横へ持って行くために、何と人間が２、３
人で抱え込んで持って行ったっていうのを見ながら笑いを誘っていたというの
が、裏側で行われていました。 
　いずれにしても、今後の展開なんですが、まだまだ開発は終わったわけじゃ
なくて、実際にはスタートを切ったというレベルです。軽くしなければいけな
いとか、益々知能を持って便利に動かなければいけないとか、スピードアッ
プ、それから、いろんな状況にもきちんと対応するようなことをやらなければ
いけないなと思っています。 
　それと、最も大事なのは、ロボットと人間が上手くかかわることが出来るの
かなあ、それから、本当に、人間共存という形でロボットというのを捉えてい
いんだろうかという、社会常識との整合です。それには、安全とか、いろいろ
なことをやらなければならないと思っていて、ようやくスタートが切れた段階
で、今後、そういうものを含めながら、研究開発を継続して行こうというふう
に考えています。 
本当に長い間、どうもありがとうございました。 

●司会者 
　どうもありがとうございました。 
ロボット研究の、開発のお話しですので、機械的なことの開発になるのでしょ
うけども、それだけじゃなくて、医学的なこととか動物学的なこととか、あと
はデザインのことについても、いろいろな分野で観察をされて、そして、研究
を粘り強く続けられて来て、そしてようやく出来たものだなということをつく
づく感じました。 
　最後に、紅白歌合戦の舞台裏なんていう話も出ましたけれども、まあ、人間
も、成長して行く上では、いろんな経験を積んで、一歩一歩大きくなるわけで
すけれども、ASIMO君も正にそういう形で、今後ね、もっともっといろいろな
機能が充実されて大きくなって行くんだなということを拝察しました。 
　さて、皆様方の中から何か聞いてみたいこと、質問、あれば、感想でも結構
です。 
いかがでしょうか。 
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●質問 
　あまり関係ないかも知れないんですが、バッテリーはどれくらいもつんです
か？ 
■広瀬さん 
　バッテリーは50分ぐらいしかもたないですね。 
今後を考えると、ロボットが自分でコンセントの所まで行って、自分で差して
充電をするとか、そういったいろんな運用面も考えて行かなければいけないな
と思いますし、やっぱり、人間と同じような作業をさせたいわけですから、少
なくても４時間とか５時間ぐらい動けるようなバッテリーの開発も必要になっ
て来ると考えています。 

●質問：どうしてASIMOっていう名前にしたの？ 
■広瀬さん 
　ASIMOの名前は、かなり時間をかけて検討したんですが、これは、誰かが一
言、「人間は脚、ASIMOも脚で動くもんだから脚モビリティー」、それ
で“ASIMO”という名前にしたというのが本当のところです。 
あるいは、いろんな意味で、明日のモビリティーとか、それから、
『Advanced Step In』という長ったらしい、そういう名前もありますが、『脚
モビリティー』っていうことで“ASIMO”にしました。 

●質問：世界中にはASIMOは何台いるんですか？ 
■広瀬さん 
　今、ASIMO君はシンガポールに２台出かけて行ってます。それから、アメリ
カにも２台ほど行っていて、これは本田という会社のイベントなんですが、そ
ういうところで動かしたり、それから、アメリカには、子供達がいる病院があ
るんですね、そういった病院にもASIMOは出かけて行きながら、動きを楽しく
見ていただいたり、そんなことをしております。従って、世界には、今４台、
あと、日本の中には約10数台いて、今でも全国津々浦々、いろんなところで動
いているはずです。 

●質問 
　２点あるんですけれども、まず１点目は、一体、今だったら、ASIMO君はい
くらで買えるのか、ということと、この素晴らしいロボットですけども、世界
中で、このような２足歩行のロボットを作っている会社は他にあるのか、とい
うことをお願いします。 
■広瀬さん 
　まず、いくらぐらいで出来ているか、ということは、実際、研究開発をして
いるレベルのものなので、一概に言えないんですが、今、レンタルリースをし
ていただいてるんですね。これが、年間約２千万円ぐらいでレンタルリースし
てるんですが、そのようなレベルで使っていただいているということと、あ
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と、やっぱり、将来は私も使いたいなと思ってるんですね。もっと頭が良く
なって、いろんなことが出来るようにならないと私もまだまだ使おうとは思わ
ないんですが、その時は、何とか、ホンダのシビックとか、そういった、軽自
動車ぐらいには出来たらしたいなと、私が買えるような値段にしたいなと思っ
ています。 
　あともう１点、世界中でどんな研究者がいるかというと、いろいろな有名な
方が、人間型ロボットをベースにいろいろな研究をしようという動きがすごく
高まっています。ただ、本田と同じように、人間型ロボットそのものを開発し
ようというところで名立たるところはまだ出て来てはおりません。けれども、
いろいろ、アメリカですと、スタンフォード大学であるとか、ＭＩＴとか、中
国でもいろいろな大学が２足歩行というのをもう一度いろいろな観点から研究
開発して、医学、それから、工学分野もそうですし、そういったところに、幅
広く、“ツール”というか、研究材料として使えるようにはなって来ていると
思います。 

●質問：ASIMOの背中に背負っているやつは何ですか？バッテリーですか？ 
■広瀬さん 
　背中の部分は、ちょっと後ろで見にくいんですが、上の部分がコンピュータ
ーです。 
コンピューターといっても、これは『分散システム』というふうに我々は呼ん
でるんですが、これは人間と同じで、人間の脳のような、計画を立てるという
ような部分は、こちらにメインのコンピューターを持っています。 
ただし、筋肉を動かすとか、そういったところをコントロールするようなコン
ピューターは、腕の中とか、脚の中とか、そういったところに、約24個、非常
に小さくしたコンピューターが入っています。 
　それで、メインのコンピューターがあると同時に、バッテリーはこのお腹か
ら背中にかけて入ってるんですね。そのバッテリーの電圧を、いろんなセンサ
ーであるとかコンピューターであるとか、そういったところに電気を分配する
ための、電源部分、これが真中ぐらいのところに入っていて、それで大体、背
中の部分を占めています。 
だから、コンピューター、電源、それから一部、脚側の小さいコンピューター
が背中の部分に付けています。 

●質問：じゃ、その頭は何も無いんですか？ 
■広瀬さん 
　頭は、まだ、空って言ってしまうと語弊があるんですが、実際はいろいろな
種類を認識するような視覚カメラであるとか、それから、首を振るモーターを
動かす、そういった意味での電装関係が入っています。それと、マイクとか、
それから音声を発生するためのスピーカーですね。 
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●質問 
　今のお話しで、ASIMO君は、見る事と聞く事の機能があって動作がついてい
るわけですよね。それで、例えば、嗅覚、臭いだとか、味覚とかというのを付
け加えるという段階はないんですか？ 
■広瀬さん 
　嗅覚は今のところ五感の中ではちょっと考えてないんですが、これは私達、
冗談で話したことがあるんですけれども、犬というのは嗅覚がすごく発達して
いて、ご主人がいなくなっても後を追いかけて行くことができるわけですよ
ね。ところがASIMOは、目で追いかけて、角からご主人がいなくなった時に、
どっちへ行ったんだろうと、そういった時の、嗅ぎ分けるという意味では必要
かも知れない。 
　ただし、嗅覚っていうのは、それが何の臭いなのかっていう特定する分析装
置っていうのが、とんでもなく大きいんですね。従って、ロボット技術として
の嗅覚の応用というのは、今のところは考えてないんですが、後々あるかも知
れない。難しいと思います。 

●質問 
　今、そのASIMO君は、人が話しかけたりすると、一応の受け答えが出来るわ
けじゃないですか。それは、一応、そういうふうにプログラムされてて出来る
わけですけど、そういうのはちゃんと、人工知能みたいなので、完璧に、コン
ピューターだけで、自分で判断して受け答えが出来るまでというのはどれくら
いかかるんでしょうか。 
■広瀬さん 
　まず、成立するかというと、人間と同じような、自然に会話が出来るとい
う、この辺がすごく重要だと思っていて、現在世の中にある、音声認識である
とか、ロボット関連に使われているものも、そこまで行っているものは現在な
かなかありません。例えば「おはよう」っていうことも、「オッハー」とか、
「おっはよう」とか、それからイントネーションを変えるとか、今日は“おは
何とか”だとか、そんな、周囲に文章をちょっと付け足してあげる。こういう
のをASIMOが持ってる背中のコンピューターの中に登録しておくんですね。そ
れで、その登録の中から、マイクから聞き取ったものが、どれが近いのかとい
うのを選択して、選んで出して行くっていうのが現状です。 
　ただ、そういった音声とか、そういうものが、なぜこのASIMOがいろいろな
意味で難しいかというと、環境が変わるんですね。例えば、こういった体育館
の中で話していると、いろいろなところから反響するわけですね。そういった
ことによって飛び込んでくる信号がすごく微妙に変わるものですから、そうい
う意味で、言葉を認識する、その信頼性というか確率が、けっこう環境によっ
て左右されるんですね。 
その意味では、こういう移動する機械、ロボットが、自然会話のように、うる
さい環境の中でも○○さんの声だというように認識するというのはすごく難し
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い技術でして、でもそれは非常に重要な技術で、やって行かなくてはいけない
と考えています。 

●質問 
　中学生の方とかもたくさん聞きにいらっしゃってるんですけども、広瀬さん
は、小学生時代ですとか、中学生時代に、将来にどんな夢をお持ちだったんで
しょうか。 
■広瀬さん 
　まさか自分がロボット開発とかそういうものに携わるとは、実は思っており
ませんでした。 
まず、小学校の頃は何をやってたかといいますと、私は栃木県宇都宮というと
ころで生まれたんですが、やたら工事をやっていて、下水道のマンホールみた
いのを埋め込んでたんですね、その土管の中を動きまくったり、遊んでたのが
現状です。 
　それで、当時、何になりたかったかというと、実は、私の両親は両方とも教
員なんですね。それで、私は、教員にはなりたくないなあと思っていて、教員
以外だったら、何かになりたい。じゃ、何になりたいの？といった時に、憧れ
は海だったものですから、それはなぜかというと、栃木県は海がなかったせい
かも知れないですね。だから船乗りになりたいなと思ってました。 
　ただ、現実は全く別の方向で、お金をもらうためにサラリーマンになって、
サラリーマンになりながら、実は、今、一番、楽しい仕事をしてるというのが
現状です。 

●質問 
　この開発の一番始めにされた時は、トップシークレットで、社長さん以下、
２、３人というふうにおっしゃっていましたけれども、今はどれくらいのプロ
ジェクトで作ってらっしゃるんですか？ 
■広瀬さん 
　開発人数とかそういうのは何とも申し上げられないんですが、一番最初にス
タートした時というのは、本当に４人ぐらいだったんですね。だから、ちょっ
とみんなで食べに行くのにも、１テーブルですんでしまうというところからス
タートしたので、そういう意味では、今はずいぶん変わったなあと思っていま
すが、ただ、面白かったのは、トップシークレットですから、知ってる人は上
だけなんですよ。部屋に入っちゃうとみんな楽しくやっていましたね。 
　だから、上野動物園とかに行けたのも、あまり管理下に置かれないで自分達
が自由にやれたのが良かったのかなあと。ただ苦労したのが、交通費などの申
請をする際に上野動物園へ行って、領収書がもらえないんですよ。上野動物園
は、チケットの裏に判を押してくれて、精算の時に、使いましたと持って行く
んですが、なんで上野動物園に社員が行っていたか、この人達は何をやってる
人達なんだろう、というような目で見られたことがありますけど。 
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●司会者 
　それでは、今日はいろいろなお話をうかがう事が出来まして、本当に充実し
た時を持つことができたと思います。あと、ASIMO君と記念撮影もＯＫですよ
ね。 
お子様方は特にいいチャンスですので、お写真をお持ちの方はどうぞお撮り下
さい。 
それでは本日は本当にどうもありがとうございました。 
広瀬さん、どうもありがとうございました。 
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