
【基盤研究（Ｓ）】 

 総合系（情報学） 
 
 

 研究課題名 人間共存型ロボットの能動的な働きかけによる人間協調

技術の研究 

 

早稲田大学・理工学術院・教授  菅野
すがの

 重樹
しげき

 

研 究 分 野： 人間情報学，知能ロボティクス 

キ ー ワ ー ド： 知能ロボット，知能情報処理 

【研究の背景・目的】 

少子高齢化・労働人口減少といった社会的背景か
ら、日常生活支援・医療・介護・福祉・公共サービ
ス等の分野における社会基盤として、「人間作業の支
援または代替が可能なロボット（以下、人間共存型
ロボット）」の技術高度化が期待されている。人間共
存型ロボットは、人間とロボットが混在して活動空
間を共有する環境において、安全性と作業性を両立
して運用される必要がある。しかし、接近～接触の
極近距離における人間とロボットのインタラクショ
ンに関する研究はこれまで限られてきた。その背景
には、ロボットの人間への接近・接触を禁忌とする
考え方が、従来の産業機械分野に端を発して浸透し
ていたことが挙げられる。 
そこで、応募者らは、能動的動作による作業性、

および、受動的動作による安全性の双方を実現可能
とする基盤技術が必須であるとの考えに至った。特
に、本研究においては、ロボットの知能（受動・能
動制御）人間の運動・心理情報処理に関する方法論
を確立することを目的とする（図 1）。 

 
【研究の方法】 

受動・能動的な人間・ロボット協調理論として、
人間とロボットの２個体間のインタラクションに焦
点をあて、「作業能力および安全性と安心感」を科学
的に保障するための方法論として、 

- 人間/ロボットからなる運動系/心理系のモデル化 
- モデルと実機を用いた制御/情報処理の理論構築 

を実施する。特に代表的な具体例として、接近～接
触の極近距離における人間共存型ロボットの基盤技
術として、特に次の 3 課題を代表的な例と設定し研
究を実施する（図 2）。 

(A) 接近～弱い接触による協調的な意図伝達  
(B) 人間‐ロボットの接触ダイナミクスモデル 
(C) 強い接触による協調的な人間運動の誘発 

【期待される成果と意義】 

人間共存型ロボット分野における従来研究の多く

がロボット１個体の移動技術に焦点を当てているこ
とに対し、本研究は人間とロボットの２個体からな
る運動系・心理系に注目した上で、２個体間のイン
タラクションによる協調動作に焦点を当てている。
これは、従来にないロボット工学の新領域を開拓す
るものであってその学術的価値は大きい。 
本研究の成果によって、ロボットが人間の活動空

間に入る際に問題となる、「人間との接触における安
全性と安心感」が工学的な保障をともない実現され
ることが期待できる。同時に、人間共存ロボットよ
りも前に社会に普及すると予測されているパーソナ
ルモビリティの各種装置や、介護・リハビリテーシ
ョン用ロボットの安全制御・移動制御の方法論確立
に大きく寄与できる。 
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