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これまで工場等の閉じられた環境内で活躍してきたロ
ボットが，近年は一般人の活動範囲を始め，宇宙や医療
現場への活躍の場が目覚ましく拡大しつつあります． 
本研究室は，人とロボットとのインタラクションを軸と
して，一般人の活動する複雑な環境下で活動できるロ
ボット技術やインテリジェントシステム，実世界指向シ
ステム，インタフェイス等の研究を行っています． 
コンピュータやインテリジェントシステムを社会に溶け
込ませ，より自然な操作やコミュニケーションを実現す
るために，ロボティクス，ロボットビジョン，制御，認
識，計測等の要素技術から，人の行動や行為また周辺環
境をロボットに理解させるための人工知能による学習認
識技術，それらを組み合わせたヒューマン=マシンイン
タフェイスやインテリジェントシステム等の応用研究ま
で，幅広く行っています．ソフトウェアからハードウェ
アまで，様々な知識や技術を学ぶことができます． 
藤澤研究室と共同でゼミを行っており，物理シュミレー
ションやCG等についても学ぶことができます．

この時期のおすすめ
情報がありますよ !
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小惑星表面探査 
センサネットワークロボット顔インタフェイスの検討

人工知能による顔画像生成
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柔軟な知覚情報処理系を有するロボットを構築するため
に，人間の意識状態，特に睡眠/覚醒状態を数理モデルと
して表現する研究を進めています．本モデルにより，覚醒
時には外部(視覚や聴覚)情報を主に処理し，睡眠時には内
部(記憶)情報を主に処理したり，処理を休止したりするこ
とができる動的な情報処理系が実現できます．限られた
計算機資源の有効利用が可能となります．

稚内北星学園大学と中部大学の共同研究で，積雪寒冷地
の公共/商業エリアにおいて，観光者や地域住民に対して
有益な情報を提供する移動ロボットシステムの研究を進
めています．ロボットに搭載の多様なセンサに基づく環
境認識，自己位置推定，ロボットの行動制御，人の行動
予測機能等の要素技術，人とのコミュニケーション機能
や情報提供機能等の少し高度な技術，それらを組み合わ
せた遠隔操作インタフェイスや全体のシステムを設計し
つつ，簡便かつ安全なシステムの実現を目指します．

数理物質科学研究科数学専攻との共同研究で，ロボット
マニピュレータの逆運動学問題の新たな解法，それを応
用した新たな応用例を模索しています．工学は基礎理論
の応用が主ですが，基礎理論自体を新たに作り出す数学
者の考えに触れることができ，難しいですがエキサイ
ティングな研究分野です．

マニピュレータの基礎研究

半自律移動ロボットによる簡便な遠隔操作システムと積雪寒冷地での実証実験

人間の睡眠覚醒機能に基づく知覚情報並列処理システムの研究
研究紹介

卒業研究の研究室配属について
定員: 3名

ロボットが好き 
インタラクションに興味 
インタフェイスに興味 
人工知能に興味 
画像処理等の知覚に興味 
制御に興味 
計測に興味

こん
な方
を募
集し
ます
!!

ソフトウェアをバリバリ書きたい 
ネットワークプログラミングに興味 
ハードウェアに強いプログラマーに
なりたい
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小惑星探査ロボットの研究・開発
複数の小型ロボット群がメッシュ型無線センサネット
ワークを構成し，小惑星上の広範囲を効率良くかつトラ
ブルに対して頑健に，探査活動が可能なロボットシステム
の研究開発を行っています．通信機能を有する組込マイ
コンを複数用い，センサネットワークの構築や相対位置
推定の実現を目指しています．機械学習によるロボット
の姿勢推定，進化計算アルゴリズムによるロボット間の
相対位置推定といった人工知能技術を駆使します．

これらの研究テーマはほんの一例です． 
テーマは，配属者の希望を優先しつつ，
相談しながら自由に設定します．

試作機

伊豆大島での評価実験
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レム睡眠 人発見->覚醒->CPU使用率上昇 
人不在->睡眠->CPU使用率低下

雪上走行

駅ビルで情報収集


