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プロジェクト概要 

本プロジェクトでは、ロボットが人や物に触れたときの力や動き、エネ

ルギーのやり取りから、対象の性質や「何ができるか」を理解し、状況に

応じて自ら動作を組み立てる知能の実現を目指します。視覚・言語だけで

は捉えにくい接触や摩擦、変形などの物理情報を知能・身体・シミュレー

ションで一体的に扱い、未知の環境や外乱があっても、一連の作業を最後

まで安全にやり遂げ、人や環境の変化にも柔軟に適応できる汎用自律ロボ

ットの基盤を構築します。 

２０３０年までのマイルストーン 

2030 年までに、食品加工、建設土木、生活介護などの実環境において、

未知の外乱や条件変化があっても、一連のタスクを最初から最後まで 95％

以上の確率で完遂し、環境の変化には 30 分以内に適応できることを実証

します。また、人と近接する環境でも安全かつ社会規範に沿って行動し、

未知のリスクを自律的に回避できるロボットシステムを実現します。さら

に、3 社以上での試験導入を通じて、監査可能な運用方法、責任分界、ガ

イドラインを整備し、社会実装と標準化につなげます。 

研究開発体制（2026年 9月時点） 

PM のもとに「知能」「身体」「統合」「ELSI」の 4 グループを配置し、そ

れぞれの専門性を生かしながら密接に連携して研究開発を進めます。知能

と身体の研究成果を統合グループで結び付けるとともに、ELSI グループが

社会規範や責任モデルを研究開発に接続し、技術開発から社会実装までを

一体的に推進します。 

※一部のイラストは生成 AI で作成しています 


