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概要

少子高齢化、QOL向上などの社会課題解決に

向けて人共存モバイルマニピュレータ（MM）

の研究を行っている。併せて、研究領域の活性

化のために多拠点連携の共創研究体制を構築し

てきた。 

技術的には、自然で確実な動きの実現に向け

て、移動含めた全身8自由度のMMの動作生成技

術の研究に取り組んでいる。また、遠隔操作と

自律機能を組み合わせて、誰でも簡単にロボッ

トに対して指示、操作できるインターフェース

の研究を進めている。

セールスポイント

１．人と共存する空間でMMが人の作業を代替、支援するための基本技術である。

２．国際競技（World Robot Summit、RoboCup等）や国際イベントで活用されている。

３．国内外の研究機関で共通プラットフォームを用いて共創的に研究を進めている。 

——12p 空行—— 

企業等での活用例、今後の展望等 

１．少子高齢化、QOL向上等の社会課題解決に向けた将来、有用となる技術である。

２．国内では日本ロボット学会研究専門委員会の下、コミュニティが運営されており、

複数の大学、企業が参加し、オープンな研究議論、情報共有が実施されている。 

SDGs、ゼロカーボンへの寄与

様々な技術の融合システムであり、シミュレータなど教育環境も整備されている。

（SDGs目標 4、9番）
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