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研究成果の概要 

Reliable Interventional AI Robotics を実現するために、①あいまい性を考慮した Reliable 

Interventional AI基盤技術の開発（森グループ）、②内視鏡手術支援 AI Robot（長谷川グループ）、

③微細操作支援 AI Robot（青山グループ）、の 3つの研究グループを設定して研究を進めた。 

森グループでは、CT 画像、内視鏡映像、顕微鏡映像の画像解析に関する検討を行った。能動

学習やモデル出力の一貫性を利用して、少数の教師データから CT 画像や内視鏡映像中の解剖

学的構造などを抽出する手法についての検討を行った。また、腹腔鏡映像から深度情報を推定す

る手法や、顕微鏡映像から卵子の内部構造を解析する手法を検討した。開発した手法により、画

像中の解剖学的な構造などを認識することが可能であることを確認した。 

長谷川グループでは、内視鏡手術における自律的なロボット支援手術システムに関する研究開

発を行った。潜在空間での組織状態の予測に基づく最適なロボットアクションの選択により、自律

的な「三点支持」の支援手法を開発した。ダミー組織を用いた提案手法の実験的検証では、異な

る組織のサイズや特性に対してロバスト性が示された。また、手術のタスクフローを判断するフレー

ムワークも開発し、これによってオペレーターの認知的な作業負荷を軽減し、タスクパフォーマンス

を改善することが確認された。 

青山グループでは、ロボット顕微鏡の操作インタフェースの評価を行い、構築した操作インタフェ

ースによって、有意に微細操作タスクの時間が減少することを確認した。また、この操作インタフェ

ースを介して、熟練者の微細操作データの取得・保存を行った。熟練者の操作データを用いた機

械学習により、微細操作の理想軌道を推論する AIモデルを構築し、ロボット顕微鏡に AIを実装し

た初学者に対する微細操作支援システムを試作した。 

全体的には、若手を中心にグループ間でのデータ共有や連携テーマを検討し、画像 AI とロボ

ットとの連携を開始した。 
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