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身体と感性に基づく直観的な
ヒューマンロボットインタラクション

情報学 ・1206 知能ロボティクス ・E 32 その他の製造業
・G 39 情報サービス業
 

産業分類
・感性ロボティクス
・ヒューマノイドロボット
・モーションコントロール
・テレロボティクス

キーワード研究分野

人間情報学

研究概要
　この技術を用いれば人型ロボットをとても簡
単かつ直感的に操縦できます。ユーザーは操縦
桿も特別なモーション制御知識も技術も一切不
要です。自分の身体を使って姿勢を取るだけで、
ロボットがそのとおりの姿勢に動きます。

特徴
　ティーチング・プレイバック方式でもイン
バース・キネマティックでもありません。運動
の連想生成（AMG）と呼ばれる、新しい運動
学習と制御の手法を開発しました。指示情報と
既獲得運動の類似性を認識し、連想値に対応し
た運動を生成する 2つのニューラルネットワー
クから構成されています。これに Microsoft 

Kinect センサーデバイスとロボットコントロー
ラーのインターフェイスをそれぞれ独自開発す
ることで、ユーザーの姿勢をリアルタイムにそ
のまま反映した直感的なロボット操作を実現し
ました。

実用化イメージ
　このシステムにカメラとインターネット通信
を接続することでロボットの遠隔操作が可能と
なるため、例えば、人間の立入りが制限される
エリアでの人型ロボットを用いた遠隔作業に実
用出来ます。また、人間同士の遠隔コミュニケー
ションのメディエーターや、高齢者の運動啓発・
リハビリ支援など、サービスロボットの開発も
考えられます。

　企業等への提案

　ICT やスマートデバイス・センサネットワークの要素技術が発達・普及した今、サービスロボッ
ト開発の機が熟しています。
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利用可能な設備・装置等
・ヒューマノイドロボット NAO
・フルボディモーションキャプチャシステム OptiTrack
・Microsoft Kinectセンサと独自開発 SDK
・ポータブルｆNIRS
・Association Motion Generation with Kinectの
  アルゴリズムとプログラム

共同研究を希望するテーマ
・遠隔操作ロボットの開発・実証実験
・サービスロボットのコンテンツ開発
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