
技能伝達ロボットWG活動計画技能伝達ロボットWG活動計画

●時間・空間的制約を超えて技能を伝え・再現する技能伝達ロボットプラットフォームを研究開発する。
●技能教育の実現に必要な技能伝達ロボット通信の確立を目指す。
●技能伝達ロボットのある未来のアプリケーションシナリオを構築し、そのアセスメントを行う。

黒田知宏（京都大学、主査）、鈴木保成（日本ビクター、副主査）、日本ビクター、アクティブリンク、神戸大学
(大須賀教授)、京都大学（横小路助教授、堀口助手、黒田助手）、大阪大学(河村助手)、奈良先端科学技術大
学院大学（中尾助手）、群馬県立県民健康科学大学(堀講師)、ATR、同志社大学、スキューズ、ＮＴＴ－ＡＴ、
NICT

活動スケジュール

活動目標

活動体制

研究開発課題

Ｈ１８年度

9月
Ｈ１９年度

4月
Ｈ２０年度

4月

•分身／技能伝達ロボットプラットホームの構築
•技能伝達アプリケーションの研究開発とそのシナリオの構築

ゆめはんな
公開実証
実験

ICT未来
フェスタ
出展（新潟）

技能伝達実験
（けいはんな・
東京間）

技能伝達実験２
（けいはんな・
東京間）

国際技能伝達実験
（けいはんな・韓国
間）

国際技能伝達
実験２（けいはんな・
ヨーロッバ間）

技能伝達シンポジ
ウム・公開実証実験
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技能伝達ロボット技能伝達ロボット

ネットワークを介し時空の壁・能力の壁を超えて技能を伝え再現する

分身ロボットを研究開発する。

超臨場感ロボティクス超臨場感ロボティクス
ロボットに乗り移った感覚でロボットに乗り移った感覚で
遠隔操作遠隔操作・技能伝達・技能伝達ができるができる
超臨場感時空通信超臨場感時空通信

ギガビットネットワークギガビットネットワーク JGNIIJGNII

人の人の網膜網膜に迫る超高精細に迫る超高精細
ロボットビジョンロボットビジョン

人の手に迫る人の手に迫る
人工筋肉５指ハンド人工筋肉５指ハンド

視覚限界に迫る視覚限界に迫る
超高精細画像ディスプレイ超高精細画像ディスプレイ

人の微細動作に迫る人の微細動作に迫る
無誤差ロボット制御無誤差ロボット制御

人の手の細やかさに人の手の細やかさに
迫る操作グローブ迫る操作グローブ

技能の「守・破・技能の「守・破・
離」を伝える離」を伝える
伝達手法伝達手法

環境条件に合わせて環境条件に合わせて
技能を再現する技能を再現する
調整機構調整機構

超臨場感時空通信超臨場感時空通信

技能の

伝達・再現



H17年度までの成果
• 世界初のロボットに搭載可能な4K2Kカメラを開
発し、これを用いた遠隔ロボット操作実験を実
現、報道発表を行った

• 京都大学吉田キャンパスと桂キャンパスを結び
、問診・視診・聴診を可能とする遠隔診断環境
を構築した

• 仮想空間上での技能提示プラットフォーム”VR 
Annotation“を提案し、医学領域用のプロトタイ
プを開発、VR医学会奨励賞を受けた

• メーリングリストなどを活用し、将来の技能伝達
ロボットの利用シナリオを複数提案した



H18年度以降の活動へ向けて
• プラットフォーム整備状況

– NICTオープンラボ内に部屋を一つ借り受
け、ネットハンドロボット、VRグローブなど
からなる技能伝達ロボット研究プラット
フォームを構築。

– NICT=京都大学=群馬県立県民健康科学
大学=奈良先端科学技術大学院大学 (奈
良はプロジェクト必要時に接続)のJGN2環
境を構築。

• 研究プロジェクト状況

– 遠隔超音波診断を想定し、二重フィードバ
ック系を持つ遠隔ロボット操作支援環境
の基盤技術開発に着手

– 技能伝達ロボットの高度化に着手

– 京大遠隔診断環境の改良に着手



けいはんなオープンラボに関する要望けいはんなオープンラボに関する要望

技能伝達ロボットを研究開発するにあたり、以下の事項を検討する

ようお願い申し上げます。

（１） NICT研究グループとの連携

技能伝達ロボットを共に研究していただける組織を考えていただきたい。

（２） 超高精細3D画像伝送装置

今年度、けいはんな－東京間技能伝達実証実験を計画していますが、

既存の超高精細画像伝送装置では不十分です。超高精細3D設備及び
伝送設備の整備をお願い申し上げます。
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