
E valu ation  b y K ob e FD  (M arch , 2 0 1 9 )

 Kobe Super-Eagle H yper R escue 14 firefighters

 Q uestionnaires for usability for future deploym ent
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 Pros
• H igh m obility for entering sm all 
gaps w here pushing operation 
does not w ork

• H igher m obility at obstacles
• C om m unication w ith victim s
• A pplicable to duct fires, oxygen-
shortage accidents in m anholes 
and ships

[Konyo, Tadokoro, Tohoku U]

 C ons
• H igher m obility is desired
• A utonom y is expected for easier 
operation

• D ust by air jet affects victim s
• Insufficient situation aw areness
• A ppropriate training program  to 
learn the basic operation is 
necessary
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D rag o n  Firefig h ter
A  Flyin g  R ob ot H ose b y W ater Jets

Levitate an d  Fly b y Jets o f W ater
D ash  to Fire P o in ts an d  E xtin g u ish

O u r S olu tion
• R em ote/autonom ous m otion control of the hose
• R educe the risk of firefighters
• R apid extinguishing w ith less w ater

C on ven tion al P ro b lem s
• W ater does not reach the fire points from  distance
• H ose cannot m ove after discharge

[Konyo, Tadokoro, Tohoku U]

[ICRA 2018]
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E x tin g u ish in g  S m all Fire
4/27/2018 Tohoku U

[Konyo, Tadokoro, Tohoku U]
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Thick Serpentine Robots [Matsuno, Kyoto U
Kamegawa, Okayama U]
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Thick Serpentine Robot [Matsuno, Kyoto U
Tanaka, UEC]
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Tou g h  Jam m in g  S oft H an d
"O m n i-G rip p er" [Tadakuma, Tohoku U]
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Firep roof S oft G rip p er

37
[Tadakuma, Tohoku U]



サイバー救助犬
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Cyber-enhanced Rescue Canine (CRC)
New method for searching victims 
by fusion of human, dog, and robot technologies
Dog (Excellent olfactive & mobility) 
Human（Excellent judgment）

Robot technology
Sensing, Recognition, Control

[Ohno, Tohoku U]
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G U I for D og  H an d ler

M apping of m otion and behavior (run, w alk, sniff, found victim )
[Ohno, Tohoku U; Dawn; Murphy, TAMU]
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E m otion  of D o g  d u rin g  Train in g  

[Kikusui, Azabu U; Ikeda, NAIST; Ohno, Tohoku U]
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D og  N avig ation  u sin g  Laser B eam s

[Kikusui, Azabu U; Ohno, Tohoku U]
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Thomson Reuters Top 100 World’s Innovative Universities
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C yb er R escu e C an in e（Im PA C T）
Tohoku U  JR D A  IR S A zabu U  Shinshu U  
N A IST Furuno D ohn - Softbank

[Ohno, Tohoku U]



成果のまとめ
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ロボ 主要な成果 および 要素技術

サイ
バー
救助

・ の •動モニタリングと •動指 ができ
るサイバー救助 スーツ（世界初）
・ 6侵襲的に に作業を指 する 法̋（世
界初）
・軽量で疲れないスーツ（世界 ‡）
・激しく動く映像から３次元運動とマップ
を推定（SLA M ）（世界 ‡）

・ q拍・加速度から、 のやる気を精度 ¨
く推定（世界 ‡）
・ の運動と、何をしているかを推定（世
界 ‡）
・遠隔映像伝送、機械学習での遺留品発 ˜
・ '本救助 協会訓練に毎 参加． •動計
測は試験により実 化に近づく

索
状
ロ
ボ

細
径

・  礫内の数cm の隙間を ‰ ・浮上しな
がら進 し̧，内部を調査（世界初）
・ボディを浮上させて移動能 Æと捜索能 Æ
を向上（世界初）
・ •する消 Lホースロボ ドラゴンファ
イヤーファイター（世界初）
・騒  を除去し  礫内の  声聞き取り（世
界初）

・  響で索状ロボの姿勢推定（世界初）
・  礫内で触覚により操作 M援（世界初）
・狭隘、急激姿勢変化、照明移動、超 ı型
の条件下でカメラ映像から3D マップ作成
と位置推定（SLA M ）（世界 ‡）
・空気圧による 速̈配管内移動
・機械学習による  礫内物体の識別・発 ˜
・福島原発でプロトタイプ使

太
径

・配管内外・ダクト・不整地・垂直はしご
を ‰ 移動できる索状ロボ（世界初）
・様々な物体を精密位置決め無しに把持可
能で，尖った物体でも持てる，柔軟ロ
ボットハンド O m ni-G ripper（世界初）
・ Lの中でも物体を把持できる，柔軟ロ
ボットハンド（世界初）

・ボディ ¶さ1.7m に対して，1m の さ̈の
段差を昇降可能な索状ロボ（世界 ‡）
・配管内での位置推定とマッピング
・ボディ接触分布を計測する接触・近接覚
センサ
・超多 ‰由度を遠隔操作する ‰律機能
・プラントや建築物での試験
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達成した世界初・世界一・世界有数 (1/2)



ロボ 主要な成果 および 要素技術

脚
ロボ

・プラント内を移動し，遠隔 ‰律で点検ができ
るロボット
・50kgの物体を無通電把持できる30cm サイズ
のロボットハンド（世界初）
・脚ロボットによる ト̈ルク(100N m )のバル
ブ開閉（世界有数）
・４ 、２ 、はらばい、 d輪移動、垂直はし
ご昇降（世界有数）

・過去画像による遠隔操作のための仮想
俯瞰映像 M援
・ ‰ 位置推定と周囲環境の３次元地図
作成
・周囲の  源定位情報マップ
・VRと仮想 速̈による遠隔操作 M援
・フィールド評価試験により，プラント
災害対応機能確認

•
ロボ

・悪環境での •と情報収集（世界有数）
・搭載マルチマイクロフォンによる地上  声聞
き取り、位置推定（世界初）
・悪環境下のロバスト •（強 15m /s、降
300m m /h、構造物隣接1m ）（世界有数）
・プロペラ２枚停 で̂も •継続（世界有数）
・荷重2kg変化で 度̈変化50m m （世界有数）

・アームによる物体把持、運搬
・ •ロボの位置共有システム
・ 精̈度３次元地図作成
・多重解像度データベース
・九州北部豪 災害における有視界外 ‰
律 •、 精̈細映像撮影、2D オルソ画
像の提供

建設
ロボ

・ x重旋回機構による重作業と精密作業の両 ˝
が可能な双腕ロボット（世界 ‡）
・双腕作業に必要な 出̈ Æ・ 精̈度制御を実現
（世界有数）
・ハンド先端にセンサを搭載しない Æ覚・触覚
フィードバックによる遠隔操作（世界有数）
・低摺動摩擦油圧シリンダ（世界有数）

・ドローンによる実俯瞰映像、および、
複数カメラによる仮想俯瞰映像による
遠隔操作 M援
・煙霧を透過する視覚
・没 型̧遠隔操作コクピット
・腕で Mえながら遠隔操作による移動
・ z腕で Mえながらもう z腕で遠隔作業
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達成した世界初・世界一・世界有数 (2/2)



産業的 6連続イノベーションの進捗

研究協 Æ企業以外でも，数 社̇以上が成果を活 ・波及
ロボ 研究者 所属 活 企業 活 ・波及内容 （* C O C N 災害ロボットPJ参加企業）

“野 東北 “
古野電気
ドーン

サイバー救助 スーツの製造を委託．事業化検討中
スマホH Iの製造委託． 岳救助 ドローンとの連携（共同研究）

索状 昆陽 東北 “

モリタH D *
清 7建設*
三徳商事
＊＊
＊＊
＊＊

D ragon Firefighterの本格開発を検討（共同研究）
能動スコープカメラプロトタイプを福島第 ‡原発内調査に使
触覚インタフェースの利 を検討（共同研究）
福島第 ‡原発廃炉に使 検討（共同研究）
速̈道路料 ‚所設備定期メンテナンス活 の検討（試験検討）
ビルメンテナンス検査への活 検討（試験検討）

索状
川・
¿中

岡 “・
電通 “

住友重機械
＊＊
多数
＊＊
W R S

索状ロボのボイラー点検活 を検討（共同研究）
索状ロボの発電設備点検活 を検討（現場試験）
配管・ダクト内，天井裏，床下の点検作業を検討（現場試験）
製品化の相談
ロボットテストフィールドでの実証試験

索状 多 ¿隈 東北 “

' 製作所*
＊＊
ベンチャー

福島第 ‡原発の格納容器内調査での利 検討（共同研究）
産業 とでの活 を検討（現場試験）
ベンチャー設 準備中，官 ファンド東北 “学ベンチャーパート
ナーズ BIP投資採択

脚 ¨ ’ 早 “
JA X A *
多摩川精機
＊＊

宇宙ステーションきぼう搭載アームの設計協 Æ（JA X A予算）
脚ロボのビルドインモータ技術での協 Æを相談
脚の使 の検討

脚 中村 並 =精密
＊＊
＊＊

福島第 ‡原発内作業へのハンドの適 を検討（発注）
ロボットハンドとしての使 検討
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産業的 6連続イノベーションの進捗

研究協 Æ企業以外でも，数 社̇以上が成果を活 ・波及
ロボ 研究者 所属 活 企業 活 ・波及内容 （* C O C N 災害ロボットPJ参加企業）

• 野波 AC SL A C SL 開発技術を搭載，D JI等との明確な差別化，東証マザーズ上場

• ¨ = 広島 “
モーチュ，啓 §社
製作所，H IV EC

実 化アームの開発，操法・教育のメニュー化．商品販売を 指
す（共同研究）

• 三浦 N IC T

＊＊
電源開発
スカパー
東北通信局

無 fl航空機運航管理システムへの拡張と実 化（共同研究）
中電 Æ設備点検への実験評価（実証試験）
ドローン位置情報共有技術の ı型化（共同研究）
ドローンの •位置把握に関する調査（実証試験）

• 鈴 = 早 “ テラドローン 製品化・実 化に向けた協議

• 鈴 = 信州 “ ＊＊ インフラ点検ドローンの開発（共同研究）

建設 吉灘 阪 “

ゼネコン＊
鉄道＊
＊＊
＊＊

=建設 u事への適 の検討
架線 u事への適 の検討
u場内での重量物ハンドリング，組み て機への適 の検討
次世代遠隔操作ステーションへの適 （共同研究）

建設 永 ƒ 東北 “
=研究所

＊＊
＊＊

建設機械の遠隔操作にドローンの適 を評価（共同研究）
橋梁点検での有線給電ケーブルを使った位置計測の検討
ヘリパッド張 Æ調整機構に関する技術提供と製品開発

建設 下 東京 “ 清 7建設 福島第 ‡原発の建設機械の遠隔操作に適 を検討（共同研究）

建設 ¿中 東 u “
＊＊
N EC

可視・遠 §外線同軸カメラの防塵対策を活
煙環境模擬装置の活

建設 “道 名城 “ ＊＊ 不定形状の把持ハンドとして適 を検討
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産業的 6連続イノベーションの進捗
ロボ 研究者 所属 活 企業 活 ・波及内容 （* C O C N 災害ロボットPJ参加企業）

油圧 鈴森 東 u “
H -M uscle
＊＊
＊＊

出̈ Æ低摩擦油圧コンポーネントのベンチャーH -M uscle設
産業 油圧ロボの開発への応 （受注）
重量物運搬 歩 •ロボットへの適 の検討

油圧 桜井
ブリジ
ストン

＊＊
＊＊

油圧 fl u筋の使 に関する問い合わせ
災害現場への適 に関する検討

油圧 神 ¿ 岡 “ ＊＊ 冷媒の流量制御への使 の検討

画像 岡 ƒ 東北 “ オープンソース 活 事例多数．問い合わせ多数

画像 崎 信州 “ IH I* 物体性状識別の ‰社製品への適 を検討（共同研究）

 響
奥乃・中
臺

早 “・
ホンダ

オープンソース
＊＊
＊＊
＊＊

オープンソースH A R Kのパッケージとして公開．活 事例多数．
問い合わせ多数
タブレット端末の  声認識フロントエンドに適
 源探索ドローンの活 の検討

学習 多数 複数 多数 問い合わせ，共同研究等多数

H I 佐藤 名 u “ ＊＊ 点検作業に使 を検討

シミュ
レータ

‚広 産総研

ベンチャー
オープンソース
JA EA
福島県
W R S

ベンチャー起業設
シミュレータのソフトウェアを公開．広く利 可能とした
楢葉遠隔技術開発センターへの導 ¸
福島ロボットテストフィールドへの導 ¸
トンネル事故災害対応復旧チャレンジシミュレータとして活

フィー
ルド評
価

=村・
Sheh

¶岡技
科 “・
Curtin

W R S

N IST

プラント災害予防チャレンジ，災害対応標準性能評価チャレン
ジの競技フィールド開発・情報収集制御システムへの適
災害ロボットの標準評価試験法の検討（共同研究）
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災害への出動・調査・訓練等の事例

50

ロボット 災害出動・調査・訓練等の事例

•ロボット
・PF-1, A C SL
・ロボハンド，広島 “

九州北部豪 災害（20 1 8年7 7 98 '）ドローンPF-1 (A C SL) が、3 km のエ
リアを 60 km /h で •し、 解̈像度オルソ画像 (1 cm /pixel) を収集、消防庁、
防災科学技術研究所、他に提供。
尾道市防災フェア公開訓練（20 1 8年1 0 1 4 '）消防局， ‰衛隊との公開訓練
で，海で溺れているよう救助者に浮き輪を搬送する実証試験デモを実施．
南相 市 病院（20 1 8年1 1 2 '）病院からの情報把握，対応指 を実施．
20 1 6年台 10号被災地 地形と地盤構造の調査を実施．
20 0 8年岩 宮̀城内陸地震被災地 断層の地形計測を実施．

細索状ロボット
・能動スコープカメラ、
東北 “

福島第 ‡原発事故（20 1 6年4 ，2 0 1 6年1 2 92 0 1 7年2 ）能動スコープカ
メラプロトタイプが、福島原発1号機の  礫内狭隘箇所内部の映像を撮影し、燃
料棒搬送機、ウェルプラグ等の状況の3D 把握に寄与。ウェルプラグ内の線量を
測定。
熊本地震（20 1 6年4 ）能動スコープカメラによる建物被害調査
’ '本豪 災害（20 1 8年7 2 5 92 6 '）岡 市半 ¿ 砂崩れ倒壊家屋調査

太索状ロボット
・太索状ロボ、京 “，
岡 “，電通 “

・O m ni-G ripper，東北 “

’ '本豪 災害（20 1 8年7 2 5 92 6 '）O m ni-G ripper， d輪型太索状ロボッ
トが、倒壊家屋の貴重品を調査、回収。家屋内調査の実証試験を実施

サイバー救助
・サイバー救助 スーツ、
東北 “

スタンバイ（多数）
'本救助 協会と定期訓練を実施。イタリア国 岳救助隊の救助 で試験。
2017年より、救助 組織に貸し出され、実災害への適 のためにスタンバイ。
岳救助隊からの活 の要請あり．地 ˝ ‰治体からの 獣被害調査への活 の要

請あり．省庁の管轄する使役 に対して適 試験．



プロジェクトマネジメント
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ソソリューション ユユーザが求める不可能・困難点 何が可能になったか

犬の行動と状態をモ
ニタし，行動を誘導で
きるサイバー救助犬
スーツ

遠隔では犬の行動や状態が不明で，
行動指示もできないため，救助犬が
人の近傍でしか使えない．活動記
録もとれず，使用効果が不明瞭．

救助犬が活動できる範囲が数kmに拡大し，
遠隔地からの活用が可能になった．（世界
初）
人命救助

瓦礫内の数cmの隙
間を自走・浮上して
進入し，調査できるロ
ボット

ギャップや段差での運動能力が不
足で，調査範囲に限界があった．瓦
礫内の位置が不明．要救助者の声
が聞こえない．

飛躍的に調査範囲を拡大，見渡すことも可
能に．瓦礫内の被災者の声を聞き，瓦礫内
のマップ作成が可能になり，捜索性能が大
幅に向上．（世界初）
人命救助・緊急対応・災害予防

プラントの配管・ダク
ト・不整地・急階段・
段差・狭所を移動で
きる索状ロボ

プラントでは運動能力が不足してい
るため，調査できる箇所が限定的で，
省力化にならない．

プラントにおける重要点検箇所について，
困難だったいくつもの箇所に移動可能にな
り，視認検査が可能に．（世界初）
災害予防・緊急対応

多様な物体を把持で
き、尖った物体や熱
い物体も把持可能な
柔軟ロボットハンド

災害で求められる多様な形状の物
体をハンドリングするには，複雑な
制御が必要．尖った物体を持てない．
熱い物体を持てない．

尖った物体や，熱い物体を把持可能な，柔
軟ロボットハンド．（世界初）
災害予防・緊急対応・人命救助

50kgの物体を無通電
把持できる30cmサイ
ズのロボットハンド

災害や産業施設で必要な小型で高
出力のハンドが存在しない．把持力
維持のために電力を使うため，熱の
発生が大きな問題．

無通電で把持力の維持が可能となり，高温
にならず，指1本あたり150Nの把持力を発
生．（世界初）
災害予防・緊急対応・災害復旧
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ユーザが求める不可能・困難の克服（例）



ロボ 出 戦略 プログラム終了時の達成 標 達成 TR L
達成/ 標

サイ
バー救
助

サイバー救助 スーツによ
る救助 能 Æの 躍的拡 “
と全世界の救助隊への配備

モニタリング・マッピング・作業指 ・情動推
定の機能を持つサイバー救助 スーツの実現．
'本救助 協会，イタリア 岳救助隊他の訓練
使 とフィードバック．

100%
救助 組織
へ貸出

5-9 / 9

索状ロ
ボット

 礫，プラント配管等の狭
隘部・ り̧組んだ場所での
捜索・調査・点検の実 化

アクセスが困難な  礫内（倒壊家屋等），プラ
ント内（配管のジャングル等）， L災家屋内の
移動と，状況の計測・伝送・認識・マッピング
による救助活動，点検作業 M援，消 Lの実現

100%
プラット
フォームを
福島第 ‡原
発に適

6-9 / 8

脚ロ
ボット

被災プラント等の危険箇所
で調査・点検ができる脚ロ
ボット技術の実 化

プラント内移動（梯 ・階段昇降等）と 6破壊
検査（超  波探傷等），修繕作業（ハンマード
リルでのボア 2開，バルブ開閉操作等）

100% 4-6 / 6

•ロ
ボット

従来の •ロボットをはる
かにしのぐタフな •ロ
ボットによるサービス実現

悪環境下でのロバスト •（ 15m /s,
100m m /h,構造物近傍30cm ）と状況の計測・
伝送・認識・マッピングによる作業 M援の実現

100%
九州北部豪
災害適

6-9 / 9

建設ロ
ボット

災害・鉱 開発・都市 =
における遠隔 ‰律双腕化に
よる作業効率・安全性向上

従来の遠隔 ‰律建機が不可能な移動（ギャップ
越え，登坂など）と，双腕作業（ドアこじ開け
など）による作業 M援の実現

100% 6-8 / 8
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出口戦略の達成目標と進捗

達成をフィールド評価会で公開実演して せ̃る
技術的・社会的・産業的な 6連続イノベーションの実現



★ 的・ニーズ
 倒壊家屋奥深くの fl命捜索（阪神淡路以降， “震災が世界中で発 ．̇ fl命・ fl材の損失甚 “）
 建物内の L元へのアクセス・消 L（ “規模 L災に打つ が̀ない． L元に直接放 7する必要）
★ そのために必要なこと
 索状体が空中に浮上してターゲットにアクセス（索状ロボ浮上の実現例はない．制御が困難）
  礫内部の調査・マッピング
移動・直射 '光と暗闇が共存・超 ı型・リアルタイム）

 オペレータが な̃がら，聞きながら，触りながら遠隔操作
 響反射・超 ı型・軽量・  礫内耐久性・全体ボディ制御）

★ Im PA C T終了（H 30年度末）時点での成果イメージ
 浮上索状体に視覚・聴覚・触覚を統合し，移動能 Æと遠隔操作能 Æを 躍的に向上
 （限界性能試験で改良）
 を実証
★ H 30年度以降に必要な取り組み

社会実装へのマイルストーンの例：索状ロボット細径
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Im PA C T-TR Cのマネジメント

 フィールド評価会
– 劇場型プロジェクトマネジメント

 出 イメージと 標の共有による 的指向の研究開発
– プラットフォームロボット毎に， 的指向に，実現したい価値を共有
– 標を定めて，分科会の中での協 Æと，システムインテグレーション
– フィールド評価会の結果を反映して， 標を定め直す

 ‰主性の尊重
– トップクラスの研究者にとっていい成果が出しやすい環境
– 細かい 段̀を指 せず， 的実現に貢献する技術を ‰主的に u夫し，提案し，実現
– 研究者間での ‰主的な切磋琢磨，相互刺激，協 Æ

 ‰由な発想を促進するマネジメント
– 既存分野の枠にとどまらず， ‰ の専 Eに限定せず， 的にかなう技術を提案

 現場主義
– フィールド評価会，災害現場，企業の現場での試験を重視

 重点的予算配分
– 戦略的研究開発資 ‚＋予算増額により，戦略的，機動的に重点的に予算配分
– 優れた成果を選んで，次の段階に進めることが出来た
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フィールド評価会，災害適 ，企業現場適

 フィールド評価会の実施
– 研究成果を，年2回，公開で，模擬現場でロボットを評価デモ（ れ̃ば誰でもわかる）
– C O C N 災害ロボットPJからの全 的バックアップ，毎回数百名の来場者
– 研究者，ユーザ，企業間の直接ディスカッションの機会，相談開始のきっかけ
– 技術カタログ作成，配布（調達のためのデータベース，国交省N ETISを参考に）
– アンケート実施，分析（注 評価点，問題点など），フィードバック

 研究者へのフィードバック
– 研究開発のマイルストーン
– ユーザの潜在ニーズ，潜在必要条件などの直接聴取
– 問題の本質や隠れた問題点に ‰主的に気付く機会  ユーザに寄り添った成果の実現
– 企業現場での成果活 ，新たな事業の相談
– 確実に動作する， flから感 qされる成果を上げたい，競争的協調
– 研究者の未来への夢と，社会のベネフィット，との結合

 防災ユーザへのショーケース
– 最新の技術・研究成果を知る，どこに限界があるかを理解する
– 調達計画，技術活 計画（短期・ ¶期）が てられる

 企業（メーカー，サービス事業）へのショーケース
– 成果の活 ，研究者への相談  企業内の技術課題の解決
– 企業独 ‰の事業創造との結合（新規事業，既存事業の差別化） 事業展開
– 新規事業へのビジネスインスピレーションの種を醸成  破壊的イノベーション
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フィールド評価会
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回 時期
規
模

環
境

技術的 標 社会的・産業的 標

1 2015
11

中
規
模

模
擬
環
境

的イメージ共有，個別技術が機能すること
を せ̃る，統合のための指針を得る

ユーザ評価・事業化
マッチング

2 2016
6

的イメージの明確化，プラットホームへの
統合を試みる

ユーザ評価・事業化
マッチング

3 2016
11

プラットホームへの統合，機能を果たすこと
と現状の限界を せ̃る

ユーザ評価・事業化
マッチング

4 2017
6

本格環境に向けた実証試験，問題点の洗い出
し

ユーザ試験導 （̧1件）
第1次事業化（3件）

5 2017
11

本格環境に向けた実証試験，問題点の洗い出
し

6 2018
6 大

規
模

本
格
環
境

本格環境での実証試験，問題点の解決，実
化へのチャレンジ

ユーザ試験導 （̧3件）
第2次事業化（7件）

7 2018
11

本格環境での実 性能を せ̃る



フィールド評価会 (2018.6.14)
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フィールド評価会



フィールド
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索状ロボット細径 2018年11 アンケート集計



技術成果のアピール
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 研究成果を「技術カタログ」として取りまとめ，アピールを図る
 N ETISに準拠
 6公開来場者に配布  フィールド評価会毎に更新



フィールド評価担当：国際レスキューシステム研究機構
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 N PO 2002年 2億円／2018年度
 国プロの主要実績

 2002-2006 §科省 “都市 “震災軽減化特別PJ レスキューロボット等次世代防災基盤の開発 全体とりまとめ実施
 愛知万博 災害情報収集ロボット U M R Sのデモンストレーション
 2006-2011 N ED O 先端戦略ロボット要素技術開発 Q uinceの開発
 2014-2019 Im PA C Tタフ・ロボティクス・チャレンジ フィールド評価会の実施（ 森̈理事）

 ロボット適 の主要実績
 福島第 ‡原発事故 Q uince 東京電 Æ社 ¶感謝状受領
 建設現場倒壊事故（ Œ国） 能動スコープカメラ
 歴史 §書館倒壊事故（ドイツ） 能動スコープカメラ ケルン市 ¶感謝状受領

 国際標準化の実績
 N ISTとの共同で災害対応ロボットの標準性能評価試験法開発，ASTM 標準化

 贈賞の実績
 競基弘賞（若 研̀究者の表彰，特別賞，IR O S賞，SI賞，レスコン表彰，ロボカップジュニア表彰）

 共同研究の主要実績（国プロ以外）
 オリンパス 能動スコープカメラ製品化（ ‰ 式ガイドチューブ）
 神 œ市機械 ‚属 u業会 ロボット開発 M援

 教育研究の実績
 ロボカップ世界 “会 2005年 9 “阪 “会，名古屋 “会
 ジャパンオープン レスキューロボットリーグ実施 M援
 R O S講習会，他，講演会実施
 神 œ市ロボット u作教室実施

 産業振興の実績
 神 œ市RT構想実施 M援
 神 œ市ロボットアイデアソン 中 ı企業振興



fl材育成，産業界からの協 Æ
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 fl材育成
• Im PA C T-TR C
「10年経って若 の̀ ˝々 がビッグになったときに，あのプロジェクトがあったから今の
‰分があるのだ，と Iってもらえるようにして欲しい．若 の̀いい研究活動が ち，
将来のポジションにつながるようにして欲しい． 」

• 若 研̀究者が主体となって活躍できるように
• 若 研̀究者の顔が え̃るように，広く知られるように
• 出 重視・現場主義・実証主義のマインド，協 Æして総合成果を出すマインドを醸成

 A C SL（ •ロボット）
• 研究開発主体として ‰社内リソースを ‰発的に投資
• ‰社ロボットに研究開発成果を搭載，要素技術試験に積極的に協 Æ

• 九州北部豪 災害適 ， い̈実績，消防庁による配備検討に貢献
• 東京証券取引所マザーズ上場（2018.12），時価総額400億円

 コマツ（建設ロボット）
• 数名の fl員を4年間にわたって供出（数億円の投資）
• 実 に近い建設ロボットの実現，フィールド評価試験

 三菱重 u業（脚ロボット）
• プロトタイプの開発に ‰主投資（合計1億円の投資）
• 設計，開発等に全 的に協 Æ



サイバー救助犬の産官学民連携
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D isasters b y G lob al W arm in g

 W arm ing of Sea Tem perature
 H urricanes, typhoons, cyclones and tornadoes have becom e
m ore frequent and stronger recently. 

 C lim ate C hange and R aise of Sea Level
 Floods happen in larger area m ore frequently than ever.

 U N  IC C P R eport 2019
 Sea level w ould be 1.1-m  higher in 2100.
 H uge disasters w hich have occurred once per 100 years w ould 
occur every year.

 The big environm ental change w ill cause huge extrem e disasters 
exceeding our past experience.
 W e have to change the assum ptions to prepare for disasters. 

 Science and technology w ould have pow er for the solution.

What Can Robotics Do?



Thank you for listening !!

Book: https://www.springer.com/gp/
book/9783030053208

YouTube Video
- ImPACT-TRC R&D Achievement (17 min) 

https://youtu.be/lj3pQP_DzsI
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