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力のフィードバックを用いたシステム

✓ネットワーク遅延に対する要求条件

が厳しい

✓ネットワーク遅延等によって、不安

定現象（振動）やサービス品質劣化

が発生

解決技術として、安定化制御やQoS

(Quality of Service)制御があるが、

✓いずれか一方だけの制御や、独立して制御すると、効果が不十分

等の問題があり、両方の制御を統合して行うことが必要である。

しかし、これまで個別に研究されてきている。

従来技術とその問題点
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ネットワーク

ロボット

触覚インタフェース装置

アーム

電動ハンド

力覚センサ

ロボットからの力のフィードバックを
感じながらロボットの遠隔操作が可能



• 新提案の安定化制御とQoS制御を統合
した制御により、高安定化と高品質化を
両立

• 力覚を用いた時空間同期制御等により、
協調作業の高精度化を実現

• 本技術の適用により、作業時間の短縮、
物体に加わる力を軽減

図や動画など
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デモビデオ（ロボットアームに付けら
れた金属棒でゴムボールを押す実験）

フィルタによる安定化制御+QoS制御

安定化制御なし＋QoS制御

新技術の特徴・従来技術との比較

同時に同じ高さ・角度で動作することが必要（時空間同期）



想定される用途・実用化イメージ 石橋 豊 研究シーズ
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地震に被災した人や集中豪雨によって孤立した人を救済し、
物資なども届けるレスキューロボットやドローン等への応用

倒壊

宇宙
空間

地滑り

遠隔医療

危険で人が入れない宇宙空間、深海、廃炉となった原子炉など
で働く作業ロボット等への応用

遠隔から精密な手術を行う医療ロ
ボットやリハビリ支援を行うリハ
ビリロボット等への応用

深海



• 現在、ロボットとして産業用ロボッ
トを用いて、一緒に物体を運ぶ作業、
物体を手渡す作業を行うことが可能

• 移動ロボットを考慮した実験を実施

しかし、実際に移動ロボットを使用

した実験が必要

• 今後、移動ロボットが凸凹した道路
を移動しながら作業する実験を実施
し、高安定・高品質・高精度な協調
作業ができるよう技術を確立するこ
とが必要

実用化に向けた課題 石橋 豊 研究シーズ
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図や動画など

力覚センサ電動ハンド ロボットアーム

デモビデオ（動きながら手渡す作業において、
大きな力が角材に加わらないように制御）



求める連携先とメッセージ 石橋 豊 研究シーズ
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• 移動ロボットのキャリブレーション（位置決めとアラインメン
ト）については、画像処理技術等により克服可能

• 安定化制御とQoS制御にAI技術を用いることによって更に改善
可能

• そのため、移動ロボット技術（車の自動運転技術も含む）を持
つ、企業との共同研究を希望

• また、遠隔医療や遠隔リハビリ分野等への

展開を考えている企業には、本技術の導入

を、是非ご検討いただきたい。
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本技術に関する情報

試作品の状況

文献・特許の情報

提示可
※提供の際は諸手続が必要となるため、問合せ先までご連絡願います。
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【お問合せ】
_

名古屋工業大学 産学官金連携機構
〒466-8555 名古屋市昭和区御器所町字木市29番

TEL:052-735-5627 FAX:052-735-5542
E-mail: nitfair@adm.nitech.ac.jp

URL: https://technofair.web.nitech.ac.jp/


	



