
１． 研究課題

自然、あるいは人体を対象とした知能情報機械系の基盤技術の確立を目的として、対象の変化に

適応して働くセンサ・アクチュエータ系の理論的および実験的研究を行なう。また、既存の研究課

題の深化に加えて、ロボット製作の新しい方法、より柔軟なモビリティの探求、多自由度ヒューマ

ンインタフェースなど新しい研究分野の開拓を行う。

２． 主な研究成果

本プロジェクトは多くの共同研究者による研究であることから、多種多様な研究成果が生れてい

る。ここでは、新しい研究課題の成果を紹介することとする。その他の主な成果については、研究

業績に挙げた学術論文を参照されたい。

2.1 ペーパーメカトロニクス

紙に機能性インクを塗布することで電子部品を作製する「ペーパーエレクトロニクス」と呼ばれ

る分野が確立されつつあり

模な装置を用いて簡便に多様なロボットを作製する系統だった設計・製作法の開発を目的として

紙に機構・アクチュエータ・配線・制御部・エネルギ源を印刷することでロボットを作製する「ペ

ーパーメカトロニクス」を
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印刷法によるロボットの製作

高揮発性インクの揮発や紙の湿度の変化によって起こる紙の収縮過程

インクジェットプリンタによって印刷したパターンに沿って紙が自律的に折れ曲がり、
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ンを切断可能なカッティングプロッタを導入し、カッティングプロッタによって切断した紙

に成功した。切断された紙が自動構造形成する様子を図
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研究代表者 橋本
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橋本 周司

学科 教授）

自然、あるいは人体を対象とした知能情報機械系の基盤技術の確立を目的として、対象の変化に

適応して働くセンサ・アクチュエータ系の理論的および実験的研究を行なう。また、既存の研究課
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５． 研究活動の課題と展望 （MS ゴシック、太字、11 ポイント）

本長期大型プロジェクトは 2017 年に最終年度を迎えることから、これまでの研究活動を総括す

るとともに、印刷方式による構造形成、新しい移動方式など要素技術研究の成果を社会実装するた

めに、いくつかの応用システムの構築を行いたい。当面の課題は、自己組織型組立によるロボット

生産方式の確立、不整地の自在に移動する災害対応ロボットの実地動作検証、医療用能動器具に実

装するロボット技術、自然環境で活動するロボットのためのＩＯＴ技術などである。また、ロボッ

トの自由度を自在に制御するインタフェースのデザインに加えて、ロボットを駆動するエネルギの

供給方式も自然あるいは人体と共生する知能機械には重要な課題である。


