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研究成果の概要 

本研究では、簡単に使えるマニピュレータを実現するために、ソフトロボット技術を活用した柔軟

マニピュレータの設計法と、機械学習を用いた汎用な物体操作技能の獲得法を探求する。 

具体的には、腱駆動機構やリンク機構の設計、電磁モータ以外のアクチュエータ、弾性体を利

用した柔軟機構の設計を研究する。加えて、ロボットの物体操作を物理法則に即し、汎用な形で学

習する機械学習手法を研究する。さらに、簡単に使えるロボットとなるよう、人間の意図や行動を推

測する機械学習手法、ロボット設計論を研究する。 

多様な接触や衝突を通じて操作技能を獲得する、簡単に使える柔軟マニピュレータの身体は、

柔軟さに加えて、軽量さ、小型さを備える必要がある。このため本年度は、可変剛性、固定解放、

拮抗駆動の腱駆動機構、弾性体と固定解放機構を備えた駆動機構、可変剛性の腱駆動機構、根

本から駆動するパラレルリンク系の自動設計法、軽量な形状記憶合金アクチュエータ、並列弾性

体を用いた腱駆動脚を研究した。加えて、根本から駆動する腱駆動マニピュレータの設計法を研

究した。 

簡単に使えるマニピュレータは、不完全な人間の命令から、自律的に作業内を解釈、計画し、

遂行する必要がある。このため本年度は、物理法則の知識を活用した動的な物体操作学習、人間

に納得感を与える物体操作の学習法を研究した。加えて、物理的な整合性を考慮して双腕作業を

学習する手法を研究した。 

本研究のロボットには、人間に簡単で使いたいと感じさせ、人間の行動や意図を理解する必要

がある。このため、人間の行動を認識する機械学習モデル、人間に快適に使わせるロボットの設計

法と行動生成法を研究した。 

 その結果、本年度は、具体的な研究成果として、根本から駆動する腱駆動マニピュレータの設計

法、物理的整合性を考慮した双腕作業の教示学習法の研究成果を査読付き国際会議で発表し

た。また、人間の行動認識手法に関する研究成果を、国内会議で発表した。 
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