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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

カボチャ自動収穫
ロボット

負荷によって
減速比が変化する

指パワーアシスト装置

枝渡りロボット
～全方向移動可能～

近赤外線果実品質
センシングとケーブル
駆動ソフトグリッパの
統合による選択的収穫

ロボットにオムレツ
づくりを模倣させる

カウンターウェイト脚
による高速・安定歩行

コンデンサで
大トルク発生

buEnwa

高運動パフォーマンスを
実現する運動戦略の探求

熟した果実のみを収穫

ブルーベリー収穫ロボット

状況・表情から
感情を推定

表情だけでは
直接推定困難な感情を推定

悔しい

楽しい

失敗

笑顔

ブレーキで操舵する
折りたたみ電動
アシスト自転車

コンプレッサ搭載型
ヒューマノイド

爪を利用して壁面を
登攀する四脚ロボット

自然ダイナミクスを活用した
人型ロボットのテニススイング

ドラム演奏ロボット

モバイルマニピュレータ
でインピーダンス制御を
用いたカッティング

爪を刺して
壁をつかむ

壁登攀ロボット

アウトサイドパスに
おける靭帯の弾性効果

文脈領域ランダム化

慣性を活かした
ダイナミックな動き

反トルクは増加
するため歩行の
安定に利用

対称構造により
並進力をキャンセル

ワイヤ長調節による
スイング移動

NIRセンサ

光源

対象の品質を検出

KAR

スポーツ運動
コーチング用の装着装置

ワイヤーで吊られたアームで
物体・環境操作

表情

韻律

ロボットとの意思疎通改善システム

温柔ヒューマノイド
EVE

アボカドサラダを
混ぜる

縄回し

連続跳躍

恐怖20+怒り30+
幸福50 = パス

運動連鎖

体幹の回転

可変弾性な
バネ機構

カメラ

調理ロボ

励振・リリース

吸着

人や物を運ぶ
二足歩行ロボット

空気圧人工筋駆動
縄跳びヒューマノイド

装着型
装置

生徒コーチ

CVT+Motor



Robotics Inspired

by Living Systems

Including Humans

camera

cooking 

robot

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

Home

Agriculture

Baneoid

Kotaro
(小太郎)

Exploring 
High -Performance

Movement Strategies

Emotion estimation 
using facial expression 

Direct estimation when it is 
hard by facial expression

frustrating

enjoy

fail

smile

The warm -soft 
humanoid EVE

Wearable Robot for 
Sports Coaching

A finger power -assist device
With a load -dependent
Variable reduction ratio

High -Speed and 
Stable Walking with 
Counterweight Legs

Generating High Torque 
with a Capacitor

Wall -climbing 
robot grips wall 

with digging claw

A Quadruped robot
with claws 

for climbing walls

A brake -steered 
folding electric -assist 

bicycle

buEnwa

Compressor -
equipped humanoid

Communication system of robot
Facial 

expression

Prosody

A monkey -like 
swinging robot

~ 3 -Dimensional 
Movement ~ 

Emotional Influences on 
Cooperative Behavior

Whole -Body
elastic 

humanoid

Mixing sticked 
ingredients 

using robot arm

Using pin art sensor
Development of 

automatic pumpkin 
harvesting robot

Harvest only ripe fruits

Blueberry 
harvesting robot

Object -based contextual 
domain randomization

Dynamic motion
utilizing inertia

Utilize increased 
counter torque for 
walking stability

Cancel forward force with 
symmetric structure Swing locomotion by 

wire -length control

NIR Sensor

Light Source

Detect quality 
of the target

KAR

Tokyo University of Agriculture and Technology MizuuchiLab. The 8 th year of Reiwa era(202 6)

Imitation learning 
for a robot

making an omelet

A study of the Effects of 
Elastic Ligaments on the 
Outside Pass in Soccer

Impedance -
Controlled Cutting 

with Mobile 
Manipulator

Instructor Student
Wearable

Robot

Pneumatic -driven
Rope Jumping Humanoid

Drum -playing 
Robot

Rope 
Swing

Continuous
Jumps

Fear20+Anger30+
Happiness50 = Pass

Excitation ・
Release

Stick

Humanoid Robot 
Tennis Swing Utilizing 

Natural Dynamics

Kinetic
chain

Torso rotation

Bipedal robot carrying 
a person and an object

Variable
elasticity

Object and Environment 

Manipulation with a Wire-
Suspended Robotic Arm

Integrating NIR -based 
Fruit Quality Sensing 
and Cable -driven Soft 
Gripper for Selective 

Harvesting

CVT+Motor
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