


このうち，各層における計算は次のように行われる．

x
o
avoid =

�
xo + nl (llimit � l) if llimit � l > 0

0 otherwise
（2）

C
m = �c

Z
t=0

sgn(�h � �
h
o ) dt 2 R

3�3 （3）

G
a = diag

�
1

1 + exp(i(l � llimit))

�
2 R

3�3 （4）

ここで，ベクトル nl は把握対象の重心 xo
2 R3 と障害物の重心

xobst
2R3 の間の単位方向ベクトルを表し， l はその間の距離を表

している．また， llimit は回避行動発現のための閾値である．一方，
�h は把握力を表しており， �ho は把握判定のための閾値である．ま
た， �cや i (i = 1; 2; 3)は適当な係数値である．
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