
人間に学び考える
ロボティクス

小太郎

Baneoid

ダイナミックな
全身運動

全身弾性
ヒューマノイド

弾性関節

東京農工大学工学府機械システム工学専攻 水内研究室 令和6年(2024)

複雑環境での
システム設計

人間に適応する
システム設計

力学に基づく
システム設計

家庭

農業

弾性活用

KAR
カボチャ

自動収穫ロボット

運搬用二足歩行ロボット

直列弾性アクチュエータ
を用いたロッカーボギー

空気圧ウェアラブル椅子

単リンク
ブラキーエーション

見栄えの良い構図を提案
+自動撮影システム

深い凹凸に対応する
草刈りロボット

バリカン
(SIDE VIEW)

投球モデル
投球フォーム

ボールの速度
パラメータ

強化学習で最適フォームを導出

投擲フォーム戦略

文脈領域ランダム化
アボカドサラダ

を混ぜる

ロッカーボギー

重り

モーター バネ

SEAユニット

オムレツ調理ロボット

引き出し内物体を
セグメンテーション

ON/OFF弁での
空気圧制御

1２3

バイラテラル
群ロボット

対称構造により
並進力をキャンセル

カウンターウェイト脚

アウトサイド
パスにおける

靭帯の弾性効果

エネルギー回生
ブレーキ

ヤモリを模倣した
天井移動ロボット

buEnwa

創作システムが生成した絵画

絵画創作システム

深層学習

バネを活用した
車輪+脚跳躍ロボット

熟した果実のみを収穫

ブルーベリー収穫ロボット

表情だけでは
直接推定困難な感情を推定

状況・表情から感情を推定

悔しい

楽しい

失敗

笑顔

ロボットとの意思疎通改善システム

表情

韻律

VR機器で直感的に操作

操縦による
遠隔ロボット調理

コンプレッサ搭載型
ヒューマノイド

温柔ヒューマノイドEVE



Robotics Inspired

by Living Systems

Including Humans

Elasticity

System design
based on
dynamics

System 
design

to adapt to
human

System 
design

In complex
environments

Elastic 

joint

Dynamic Whole-

body 

motion like an 

athlete

Whole-Body
elastic 

humanoid

Using pin art sensor
Development of 

automatic pumpkin 
harvesting robot

Home

Agriculture

Tokyo University of Agriculture and Technology MizuuchiLab. The 6th year of Reiwa era(2024)

kitchen assistant 
robot

Baneoid

KA

R

Bipedal robot carrying 

a person and an 

object

Depends on air pressure 

half-rising posture  

Stand-up support

Robot with simple structure 

to move in the air

Propose good composition

+Automatic filming system

Rocker bogie overcomes 

the step using series 

elastic actuator

Kotaro
(小太郎)

Suspension mowing robot

Clipper

(SIDE VIEW)

Press the wheels evenly

Varies according to the ground

Throwing form strategies 

according to thrown object 

or body parameters

pitching model

pithing forms

ball speed

parameters

simulator

Deriving forms using reinforcement learning

Object-based 

contextual domain 

randomization

Segmenting objects in 
a drawer using object 

manipulation

Realize

・recognizing the border

between the ingredients 
・loosening and mixing 

the ingredients

by reinforcement   

learning

Mixing sticked ingredients 

by robot arm

Rocker bogie

Inertia

Motor
Spring

SEA unit

Dynamic walk control that prevents 
the load from rolling and slipping

Adjusting
acceleration,

angle,
angular acceleration,

etc

Wrapping Motion by a Robot for 

Food Surfaces 

with Different Brittleness 

Distribution

Food surfaces with 

different brittleness 

distribution
Design of 

motion without 

collapsing food 
surfaces

Image 
Processin

g

Force 
Contro
l

Manipulation

Distinguish objects in 

drawers based on 

movement

Rule of thirds, 

center ...etc.

Learn from film and 

photography 

techniques, etc..

Long time operation with 

air regeneration

1２3

・Moving like monkey

・Increase the amplitude

like a swing

Proposed object 
detection method 
using only tactile 
information

Target 

position

Contact 

force

Control device can 

manipulate a swarm 

robot.Control device presents 

the force applied to the 

swarm robot.

Manipulating robotic swarm for 

handling object＆provide 

pseudo-force 

cancel 
translational 
force by 
counter weight

High speed 
walking

Counter 
weight robot

Valve open/close time 

Control method

Outside pass

Analyzing 

human motion data

Seeking to find new ligament function

A study of the Effects of 

Elastic Ligaments on the 

Outside Pass in Soccer

Utilize energy 

regeneration brake

on a quadruped 

robot
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