
【研究概要】

機械的可変インピーダンスアクチュエータを用いたロボットマニピュレータの開発およ

び効率的な探査・廃止措置のための人工知能を使った制御手法の構築に取り組む。研究課

題は、(1)CVT-VIA*の設計、(2)衝突に頑健なロボットマニピュレータおよび把持力の計測

可能なグリッパーの開発、(3)センサの計測精度が保証される局所領域内における3次元環

境モデルの生成手法の開発、(4)マニピュレータのコンフィグレーション計画手法の開発、

という4項目で構成される。(1)、(2)については、英国Sussex大学において実施し、(3)、

(4)については、東京大学および連携ラボ（JAEA）において実施する。
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