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２．技術ＰＲ事項 

『 遠隔操縦や自律移動できるロボットの開発とAI 応用研究 』
１．概要 
本研究室では、遠隔操縦型ロボットや自律移動ロボットの研究、近年では AIによる物体認識の応用研究やマ

ルチコプター型ドローンの自律制御に取り組んでいます。 

（１） 遠隔操縦型レスキューロボットの開発・・・震災時にプラント災害や被災者発見に活用するレ

スキューロボットを開発し、「ロボカップ レスキュー実機リーグ」や経産省共催の「WRS2025 ワ

ールドロボットサミット」で国内外の大学などと実験評価しています（図１参照）。 

（２） AI と画像認識技術を用いたバルブや被災者の自動認識・・・被災者やバルブ画像を機械学

習させ、マニピュレータ搭載の深度カメラで認識し、距離や位置も自動計測する手法を研究し

ています（図２参照）。 

（３） レスキューロボット搭載用自律マニピュレータの研究・・・ROS(Robot Operating System)と MoveIt!

を組み合わせ、バルブの自動開閉を実現しています。（代表論文参照） 

 
ﾛﾎﾞｶｯﾌﾟ Web ｻｲﾄ 

 
WRS2025Web ｻｲﾄ 

２．希望する連携内容(共同研究、試作品作りなど)と相談に対応できる技術分野 

◆ 各種ロボットの技術開発（レスキューロボット、マニピュレータ、自律移動ロボット、ＡＩ応用画像認識など） 

◆ エレベーターなどの各種振動問題に関する技術相談（メーカー勤務時に研究開発に従事） 
 

３．特記事項 

⚫ 代表論文： 
1) H.HAGIWARA, and Y.YAMAZAKI，"Autonomous valve operation by a manipulator using a monocular camera 

and a single shot multibox detector", The IEEE International Conference on Safety, Security, and Rescue 
Roboticss (SSRR2019), Wurzburg,0055_FI_pp.1-6, September, 2019. 

2) J.SEO, and Y.YAMAZAKI,” Design of a robotic gripper with two servo motors for infinite wrist rotation and 
performance evaluation for valve operation”， Proceedings of AROB 30th 2025, p.960-965, Jan, 2025. 

 

 
 

(a)VR環境での圧力制御バルブの６点自動認識 

 
(b)ドローン搭載カメラ画像 

 
(c)赤外カメラと機械学習によ

る被災者認識(紫枠内) 

図１ ロボップ2025@滋賀でのレスキューロボット
( MeiseiRescue-MkVII )による不整地走行と 
マニピュレータ操作（3Dプリンタ適用グリッパ） 

図2 AIによる６個のバルブ自動認識と仮想空間上での 
3D位置測定と６自由度マニピュレータ、 

および、赤外カメラと機械学習による被災者の発見 
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