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●研究テーマ（Research theme） 

 ①ロボットの遠隔操作に関する研究 

  （Study on robot teleoperation） 

 ②自律移動ロボットに関する研究 

  （Study on autonomous robots） 

 ③人の行動誘導に関する研究 

  （Study on behavior navigation system） 

 

 ①ロボット操作オペレータへの操作負担の軽減や安全で簡易なロボット操

作の実現を目指し，ロボットの遠隔操作に関する研究を行っている．ロボッ

トの揺れに起因する画像の揺れを抑制する画像安定化技術，ロボットを三人

称の視点から眺める三人称視点画像生成技術（右図）などロボットの遠隔操

作に関連する研究開発を行っている． 

Robot teleoperation is investigated to realize the reduction of operation load for a 

robot operator, and to realize the safe and easy robot teleoperation. Studies that 

are related to robot teleoperation such as image stabilization technology, the third 

person’s view point image generation technology (image on the right), and so on 

have been developed. 

②ロボットの自律機能により，作業の効率化や作業現場での安全性の向上

を図ることを目指し，自律移動ロボットに関する研究を行っている．その

一例として，非線形制御を用いたホイールローダの自律制御（左図）など

を行っている．人の遠隔操作とロボットの自律制御を組み合わせた半自律

制御の研究も行っている． 

Autonomous robots are investigated to improve the work efficiency and safety 

at a work site by autonomous function of robots. One of the examples is the 

autonomous control of a wheel loader using nonlinear control (image on the 

left). Semi-autonomous control that is the combination of robot teleoperation 

and robot autonomous control is investigated as well. 

③直感的に人への作業指示や移動指示を遠隔から行うことができる人の行動

誘導に関する研究を行っている（右図）．開発した行動誘導システムによ

り，非熟練者でも直感的に熟練者からの指示を理解でき，その作業指示のも

と作業を行うことが可能となり，また，熟練者も直感的にその知識を生かし

た現場の作業者への作業指示や移動指示を与えることが可能となる． 

Behavior navigation for human that can provide work and moving 

instructions from a remote site intuitively is investigated (image on the right).     

A non-expert person at a work site can intuitively understand instructions 

from an expert person and can work according to the instructions, and an 

expert person can provide work and moving instructions for a work site using 

his/her knowledge intuitively by the developed behavior navigation system. 
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