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研究成果の概要 

2024年度は主に, (1)シミュレータとブラックボックス最適化を用いた軸駆動型・ワイヤ駆動型身体設

計の最適化, (2)自律的に身体形状を変更できる実ワイヤ駆動ロボットの設計開発とアプリケーショ

ン, (3)レシピ記述から自律的に認識と動作計画を生成する料理ロボット開発を行った. 

(1) ワイヤ駆動ロボットの２次元平面上における手先トルクと手先速度の最大化に基づき, ワイヤの

始点・中継点・終点を最適化する多目的最適化を行った. また, 3次元空間におけるワイヤ同士の

干渉を考慮した設計最適化まで行った. 軸駆動型については, 直動関節を含む多様な身体構造の

最適化を行い, 多様な既存の身体が発現することを確認した. 

(2) CubiXと呼ばれるモバイルワイヤ駆動ロボットを開発し, CubiXがテーブルや台車, 掃除機, そし

て四脚ロボットや筋骨格ヒューマノイドまでの様々なロボットと合体してタスクを行うことがで

きることを示した. ワイヤの先端に取りついたドローンを構造物に巻き付けることで自由自在に

身体形状を変更でき, 例えば四脚ロボットは背中に載った CubiX のワイヤを構造物に取りつける

ことで, 歩行に用いていた脚をマニピュレータとしても活用することができる. 

(3) 料理ロボットがレシピ記述と変換例から自動的に動作計画や認識器の生成を行い, 目玉焼きやポ

ーチドエッグ, ブロッコリーのバター炒めなどを行うことに成功した. LLMや VLMを活用すること

で人間の常識を活用して効率的に動作することができる. 

この他にも, 強化学習に基づき自律的に歩行動作を行うこと, そして足音をより静かにしたり, 自己

感覚受容器のみから足平の摩擦や外部環境形状などを推定したりすることに成功している.  
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