
過去の研究実績 現在、注力し࡚いࡿ研究 今ᚋ取ࡾ組࡛ࢇいࡁ
 い研究ࡓ

1. 自ᚊ型移動ロボッ
 の動作計画ࢺ

2. 位相進行波ࢆ利用
しࡓ匿ྡロボッࢺ
集団のࢼビ࣮ࢤ
ション 

3. 昆虫頭部࡜機械身
体ࢆ融合しࡓハイ
ブࣜッࢻロボッࢺ 

4. RF-IDࢆ用いࡓ自ᚊ

移動ロボッࢺの誘
ᑟ情報自己組織化 

1. 化学感覚࡟基࡙く空間認知ࡿࡼ࡟自ᚊ型匂い源
探索ロボッࢻ࣭ࢺロ࣮ン 

2. 動的再配置ࢺࢫࢥ関数ࢆ用い࣐ࣝࡓチシࣕࣝࢺ
自動倉庫制御手法の構築 

3. 障ࡀい者アࢺ࣮ࣜࢫのうࡘ熱防止機器開発ࢆ目
指しࡓ身体温熱ࣔࣝࢹの構築 

 

 

1. 人࡜共存可能࡞安
全࣭ᑠ型ࡘ࠿知的
ࢸࢫシࢺロボッ࡞
࣒の開発 

2. 多数多様࡞感覚ࢆ
統合しࣜࡓアࣝタ
イ࣒ࢼビ࣮ࢤショ
ンア࣒ࣝࢬࣜࢦ 

 

URL http://www.irs.ctrl.titech.ac.jp/ 

生物機械融合シ५テム 

生物のもつ柔軟द適応的
ऩ行動アঝ०জ६ムप学
び，不確定要素の多い状
況दもタフप活躍दきる
ロ঎ッॺや人間支援シ५
テムの開発を目指しथい
ます． 

代表的研究例 

シ࣒ࢸࢫ制御工学 生物機械融合シスॸム 
自律分散シスॸム，動作計画，移動ロボッॺ，
生体モॹリング 

シ࣒ࢸࢫ制御系 教授 倉林大輔 

昆虫の神経信号ࡾࡼ࡟動作すࡿ匂い源 

探索ロボッࢺ 

এॣッॺ१イ६自律ॻローン 自律移動体群のॼビ।ーション 

手のひࢧࡽイ࡛ࢬ自ᚊ飛行し化学 

物質ࢆ探索すࢻࡿロ࣮ン 

 ࡾ࡜ࡾやࢆ隣ྠ士࡛タイ࣑ング情報࠾

すࡔࡿけ࡛ロボッࢺ集団ࢆ誘ᑟ 


