
模倣学習による不定形物操作を実現するロボットシステム

採択年度：2023年度

プロジェクトの概要

ビジネスモデル（申請時）

課題名

・運用開始まで2週間 ・初期費用数十万円 ・需給対応容易

・食品のような不定形物のロボットによる操作を実現。

・力覚を伝達できる遠隔操作制御「バイラテラル制御」で

人間がロボットに力制御技能を教示。AIが模倣学習して再現。

（2023年5月時点）

研究代表者：筑波大学システム情報系 准教授 境野 翔

活動計画（申請時）

START 大学・エコシステム推進型 大学推進型

サブスクリプションモデル
模倣学習は市販ロボットで汎用動作可能！
動作を教示するだけ、プログラミング不要！

・リファクタリングとGUIの開発

による導入障壁の低減

・ロボットデザインの一新に

ユーザ体験向上

・実証試験と顧客獲得
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