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１． 研究課題

本プロジェクトでは，人間の習熟した動作を機械システムとの相互作用による教示を繰り返すこ

とで汎化されたロバストな機械学習を用いた制御器の構築に関する研究を行っている，人間が動作

を教示することにより，本体破損の危険がある試行錯誤の時間を大幅に短縮することが期待できる．

本プロジェクトでは，このような機械学習を用いたロボット制御器の構築方法について体系化し，

柔軟物体操作や，力覚制御による環境相互作用が必要なタスクへの，深層学習器を用いたロボット

制御法の応用可能性について明らかにする．

２． 主な研究成果

2.1 本文

近年，分散システムが一般化し，様々な場面で使用されている．ロボット分野には，分散システ

ムの構築を支援するソフトウェアやミドルウェアは多くあるが，構成モジュールの再利用やシステ

ムの拡張性を向上させるために，その物理的分散を隠蔽し，単一のコンピュータシステムと見せる

位置透過性を持つ.しかし，実世界で動作するロボットシステムでは，構成モジュールの実世界位置

がシステム運用管理に重要な情報であるため，この位置透過性が負の影響を与えることがある．

そのため本研究では構成モジュールが実行されているホストコンピュータを認識し，そこに構成モ

ジュールを重畳表示することで，実世界位置を明示することを目指した．

具体的には Microsoft Holo Lens をつかった ARシステムを構築し，ロボットや環境センサ，ま

たロボット制御を行う PCに AR マーカーを貼付し，これをカメラで認識しグラス上で実環境画像に

重畳表示させることとした．一方で，各 AR マーカーと PC の IP アドレスに代表される物理システ

ム内での論理的な位置との対応関係は，先行研究においても作り込みとされており，システムを拡

張するたびにこのルックアップテーブルを手動で拡張する必要があった．本研究では液晶パネルを

搭載した小型デバイスをホスト PC に搭載し，ホスト上でアプリケーションを実行することで，ホ

ストとなる PC の IP アドレス情報を含んだ AR マーカーを前述の小型デバイスの液晶パネルに表示

させることで，システムの拡張性を大きく改善した．



Figure 1 AR マーカーを表示した小型デバイスと，重畳表示させたソフトウェアモジュール

Figure 2 研究室内の移動ロボットと管理用 PC に重畳表示させたソフトウェアモジュール
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５. 研究活動の課題と展望

本フレームワークの汎用性を向上させ，公開することを目標としている．現状では，特殊なハ

ードウェアを用意しなければいけない点，起動するアプリケーションにブリッジソフトウェアな

どがあり，システムが複雑化している点を問題としており，異なるロボット用ミドルウェアを採

用する，ないしはミドルウェアを新たに開発すること等を念頭に研究を進めていく予定である．


