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１． 研究課題

近年，ロボット技術の研究開発は様々な視点から進められているが，開発された技術が実際に社会で

使用されるには大きな隔たりがある．技術面では，これまでの実務機能のみを追及したロボットでは社

会実装後にメンテナンスが出来ず維持が出来ない，廃棄時の環境負荷が大きい，現場の作業者がロボッ

トを使いこなせないといった問題があるため，機能・メンテナンス性・廃棄性の全てを高水準で実現す

る設計方法や一般運用に必要な簡便な操作方法の確立が必要である．実装面では，ロボット技術が社会

実装された事例が未だ少なく分野が限定的であるため，ニーズや前提知識もそれぞれ異なるさまざまな

分野に社会実装するために必要な，現場に即した導入・運用方法といった社会実装方法の体系化が進ん

でいない．

そこで本プロジェクトでは，複数の形でロボットの製品化および実際の運用による社会実装を行い，

社会実装に向けたロボット技術開発・ロボット技術を社会実装するための実装方法論について研究を行

う．

２． 主な研究成果

初年度である 2019 年度は，すでに製品化され社会実装されているロボットの運用実態を調査し，こ

れまでに行っていたロボット実用化研究を進めるとともに，各分野の企業などと協力して様々な分野で

のロボット社会実装案件を立ち上げた．

株式会社フューチャーロボティックスと共同で小型不整地移動ロボットの社会実装に取り組んだ．小

型不整地移動ロボットは高西，石井らが本学において開発した環境モニタリングロボットの技術シーズ

を基盤として開発された小型の不整地移動ロボットで，災害現場や土木作業現場での調査やモニタリン

グでの利用が期待されている．2019 年度は，建設会社，道路インフラ維持管理企業に対して，このロボ

ットの提案を行い実用化に関する検討を進めている．

上記に加えて，ロボット技術と人間工学技術，福祉工学技術の融合によって生み出された全自動歯ブ

ラシの社会実装や，ロボット技術，空気圧駆動技術の融合によって生み出された管内移動ロボットの社

会実装についても取り組みを進めた．全自動歯ブラシの社会実装に関しては，大学関係者が主体となっ

た起業という手段を用いる事とし，管内移動ロボットの社会実装に関しては，産学連携という手段を用

いる事とした．今後は，各取り組みを進めるとともに，両者の比較を通してロボット技術の社会実装に

おける問題と効用の基本的枠組みの解明についても研究の対象とする．

また新規立ち上げについては，数年以内の実用化を目的として，人間の動作計測技術を用いた動作評

価システムの開発や作業支援システムの開発を開始した．具体的には，人間の作業支援のため，人間の

足底力覚を再現する装置を開発した．近年，VR 体験やロボットの遠隔操作のリアリティ向上のために，

人間が作業に用いる手や腕に力や触感を再現する研究がさまざま行われている．一方，足裏は手に次い

で感覚が鋭敏であるといわれており，立位や歩行など運動時の安定性に重要である．そこで，これまで



に実現されていない，人間の運動時の大きな垂直床反力を再現可能な足底力覚提示装置を開発した．足

底力覚情報のみにより歩行や跳躍などの運動を識別できることを確認した．今後はこれを利用したロボ

ットコントローラの開発を進める．
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５． 研究活動の課題と展望

ロボットの社会実装に向けた新規プロジェクト複数件の立ち上げを開始できたため，運用実態

調査を進めつつロボットの開発・改良を行う．また，開発するさまざまなロボットを非技術者で

も直感的に操作可能とするための簡便な操作方法の開発，機能だけでなく整備性や廃棄性も実現

する設計技術開発のため，hide kasuga1896 社と共同で金属に代わり新材料を用いたロボット設

計方法の開発を行う．


