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90秒でわかる今週 エグゼクティブサマリー
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ドローン・ロボティクス:個別発表から認定証拠へ境界
が移動
日本語記事48件を棚卸しし、意思決定に重要なテーマを選定した。

シグナル 01 | 知覚・AI

AppScaleブログがVision-Language-Action(
VLA)基盤モデルのアーキテクチャガイドを公
開
AppScaleブログは、ロボット工学エンジニアとMLプラットフォー
ムリード向けに、Vision-Language-Action(VLA)基盤モデルの
2026年版アーキテクチャガイドを公開しました。このガイドで
は、OpenVLA、NVIDIA GR00T N1、Google DeepMind Gemini
Robotics 1.5、Physical Intelligence pi0.5という4つの主要な
VLAモデルを、オープン性、アクションデコーダー、システム分
割、トレーニングデータの観点から比較分析しています。

シグナル 02 | 機体・ロボット

MicroVision、IAA Transportation 2026で次
世代LiDARベース「Percepを評価
MicroVision, Inc.は、IAA Transportation 2026で次世代の「
MicroVision Perception PlatformTM」を発表すると明らかにし
ました。このモジュラープラットフォームは、同社のLiDARハー
ドウェア、知覚ソフトウェア、オープンセンサー統合を柔軟な
アーキテクチャに統合します。

シグナル 03 | 作業実行

DRS-VPT、画像から3Dスキャンへの直接再ロー
カライゼーションで最先端性能を達成:自動運
転のLiDARキを評価
新しいフィードフォワードトランスフォーマーアーキテクチャ
「DRS-VPT」が、画像から3Dスキャンへの直接再ローカライゼー
ションにおいて最先端の性能を達成しました。このモデルは、
クエリ画像と参照3D点群から、スキャンポーズと点群マップを
予測します。DRS-VPTは、自動運転におけるカメラ-LiDARキャ
リブレーションや屋内カメラからマップへの再ローカライゼー
ションなどの重要な下流タスクを統合し、その精度と効率性が
評価されています。

シグナル 04 | フリート運用

人型ロボットの触覚認識が飛躍的進化:漢陽大
学と中国・英・蘇州大学チームが電子皮膚セ
ンサー開発
韓国の漢陽大学の研究チームが、タッチ、圧力、近接物体を検
出できるコンパクトな二重ゲート型摩擦帯電トランジスタを開
発した。この垂直統合型設計はセンサーサイズを大幅に縮小し、
感度を電気的に調整可能にしている。同時に、中国鉱業大学、
バーミンガム大学、蘇州大学の研究チームは、グラフェンと微
細鉄粒子を組み込んだ容量性圧力センサーを開発し、5本指ロボッ
トハンドで10種類の物体を100%の精度で識別することに成功し
た。

編集判断

今週の経営判断は 安全な自律、作業原価、フリート運用、規制アクセス に集中する。自社条件で
関連証拠を再現できる場合だけ次へ進む。

経営の3アクション
1. 事業会社: 人型、ドローン、ロボタクシーを成功率・介入・安全・原価で比較する.
2. 供給企業: センサー、駆動、計算、保守を実運用条件の証拠で示す.
3. 経営層: 介入、安全、稼働率、責任、規制、台数、原価.

証拠の読み方
FACTは収集記事に書かれた内容、事業への読みとACTIONは編集判断、UNKNOWNは記事だけでは確定しない項目を示す。リンク先が
あることだけで、全主張が独立検証済みとは扱わない。



今週の主要数値 条件付き証拠
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条件と一緒に読む主要数値・証拠5件

2026年
A14

数値の条件

AppScaleブログは、ロボット工学エンジニアとMLプラットフォームリード向けに、
Vision-Language-Action(VLA)基盤モデルの2026年版アーキテクチャガイドを公開しました。
このガイドでは、OpenVLA、NVIDIA GR00T N1、Google DeepMind Gemini Robotics 1.5、
Physical Intelligence pi0.

100%
A02

数値の条件

韓国の漢陽大学の研究チームが、タッチ、圧力、近接物体を検出できるコンパクトな二重ゲー
ト型摩擦帯電トランジスタを開発した。この垂直統合型設計はセンサーサイズを大幅に縮小し、
感度を電気的に調整可能にしている。同時に、中国鉱業大学、バーミンガム大学、蘇州大学の
研究チームは、グラフェンと微細鉄粒子を組み込んだ容量性圧力センサーを開発し、5本指ロボッ
トハンドで10種類の物体を100%の精度で識別することに成功した。

11分
A11

数値の条件

Skild AIは、NVIDIAのPhysical AI技術を活用し、単一のビデオデモンストレーションからロボッ
トに新しいタスクを学習させる「S1ロボット基盤モデル」を発表しました。このモデルは、重
みの更新やタスク固有の事後学習なしにタスクを理解・実行できる「in-context learning」手
法を採用しています。

60億
A17

数値の条件

Unitree Roboticsは、60億パラメータを持つ次世代汎用人型ロボット基盤モデル「
UnifoLM-WLA-1.0」をGitHubで公開しました。このモデルは、大規模マルチモーダル知覚・理
解データと相互作用中心のワールドモデリングに基づいて構築され、空間知覚と理解能力を大
幅に向上させています。

P05
A16

数値の条件

Agility Roboticsは、物理的な安全バリアなしで人間と大規模に協調作業できる次世代汎用人型
ロボット「Digit 5」を発表しました。これは同社初の人型ロボットで、独自のAIアルゴリズム
と複数のセンサー技術により、人々の近くで自律的に安全を確保しながら動作します。Digit 5
の登場は、倉庫や製造現場における人・ロボット協働の新たな標準を確立し、自動化の柔軟性
と効率を飛躍的に向上させる可能性を秘めています。

数値の読み方
数値は収集記事が示した条件と一緒に掲載する。試験法、寸法、温度、商用段階が異なる値を、条件補正なしで比較しな
い。



境界はどこで動いたか バリューチェーン / 証拠
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バリューチェーンはどこで動いたか
各段階に主テーマと補助テーマを接続する。矢印は装飾ではなく、次工程へ渡す証拠を示す。

1

知覚・AI
P01/P06

AppScaleブログは、ロ
ボット工学エンジニア
とMLプラットフォーム
リード向けに、Vision-L
anguage-Action(VLA)基
盤モデルの2026年版アー
キテクチャガイドを公
開しました。

2

機体・ロボッ
ト
P02/P07

MicroVision, Inc.は、
IAA Transportation
2026で次世代の「
MicroVision Perception
PlatformTM」を発表す
ると明らかにしました。

3

作業実行
P03/P08

新しいフィードフォワー
ドトランスフォーマー
アーキテクチャ「
DRS-VPT」が、画像か
ら3Dスキャンへの直接
再ローカライゼーショ
ンにおいて最先端の性
能を達成しました。こ
のモデルは、クエリ画
像と参照3D点群から、
スキャンポーズと点群
マップを予測します。

4

フリート運用
P04/P09

韓国の漢陽大学の研究
チームが、タッチ、圧
力、近接物体を検出で
きるコンパクトな二重
ゲート型摩擦帯電トラ
ンジスタを開発した。
この垂直統合型設計は
センサーサイズを大幅
に縮小し、感度を電気
的に調整可能にしてい
る。

5

規制・保守
P05/P10

Agility Roboticsは、物
理的な安全バリアなし
で人間と大規模に協調
作業できる次世代汎用
人型ロボット「Digit 5」
を発表しました。

各受渡しで必要な証拠

知覚・AI → 機体・ロボット 試験条件、受入基準、故障データ、担当、判断日を渡し、再確認する: 介入、安全、稼働率、
責任、規制、台数、原価.

機体・ロボット → 作業実行 試験条件、受入基準、故障データ、担当、判断日を渡し、再確認する: 介入、安全、稼働率、
責任、規制、台数、原価.

作業実行 → フリート運用 試験条件、受入基準、故障データ、担当、判断日を渡し、再確認する: 介入、安全、稼働率、
責任、規制、台数、原価.

フリート運用 → 規制・保守 試験条件、受入基準、故障データ、担当、判断日を渡し、再確認する: 介入、安全、稼働率、
責任、規制、台数、原価.

共通管理点

担当者が関連証拠を再現し、次を記録するまで商用判断へ進めない: 介入、安全、稼働率、責任、
規制、台数、原価.



プライオリティマップ 成熟度 / 事業インパクト
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プライオリティマップ:実装成熟度と事業インパクト

事業インパクト ↑

実装成熟度 →

研究 試作 共同評価 製品採用 量産

単一用途

複数顧客

複数供給階層

P01

P02

P03

P04

P05P06

P07

P08

P09

P10

P01 AppScaleブログがVision-Language-A
ction(VLA)基盤モデルのアーキテクチャ
ガイドを公開

P02 MicroVision、IAA Transportation
2026で次世代LiDARベース「Percepを
評価

P03 DRS-VPT、画像から3Dスキャンへの直
接再ローカライゼーションで最先端性
能を達成:自動運転のLiDARキを評価

P04 人型ロボットの触覚認識が飛躍的進化:
漢陽大学と中国・英・蘇州大学チーム
が電子皮膚センサー開発

P05 Agility Robotics、AI搭載人型ロボット
「Digit 5」を発表 - 安全バリア不要で
協調作業が可能に

P06 Square Robot Inc.が「Prevention
through Design Award」受賞

P07 Skild AI、NVIDIA Physical AIを活用し
単一ビデオからロボットにタスク学習、
成功率を7を評価

P08 人間型ロボットの全身制御向けクロス
エンボディメント基盤フレームワーク
「X-WBC」発表

P09 Unitree Robotics

P10 韓国生産技術研究院、3D設計からロボッ
ト縫製まで統合した「超小型オーダー
メイドスマートウェア工場」を開発

再現可能な配置ルール
横軸は研究・試作・共同評価・製品採用・量産の5段階、縦軸は単一用途・複数顧客・複数供給階層の3段階。円径は週次選定基準によ
る編集スコアを示す。



重点テーマ 01-02 FACT / 事業判断 / ACTION / UNKNOWN
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FACTは収集記事に接続し、事業への読み、ACTION、UNKNOWNは編集判断として分離する。

P01
AppScaleブログがVision-Language-Action(VLA)基盤モデルのアーキテクチャガイド
を公開

A14 | 知覚・AI | 研究 日付未収録

FACT
AppScaleブログは、ロボット工学エンジニアとMLプラットフォ
ームリード向けに、Vision-Language-Action(VLA)基盤モデル
の2026年版アーキテクチャガイドを公開しました。このガイド
では、OpenVLA、NVIDIA GR00T N1、Google DeepMind
Gemini Robotics 1.5、Physical Intelligence pi0.5という4つの
主要なVLAモデルを、オープン性、アクションデコーダー、シ
ステム分割、トレーニングデータの観点から比較分析していま
す。この比較は、VLAモデルの選択と実装における重要な洞察
を提供し、ロボットAIの進化を加速させます。

なぜ重要か
判断上の焦点は「安全な自律、作業原価、フリート運用、規制
アクセス」である。見出しだけで採用せず、用途と運用条件で
再現できるかを確認する。

事業への読み
事業会社は現在の認定・調達・製品ロードマップへの影響を比
較する。材料・装置・技術企業は、センサー、駆動、計算、保
守を実運用条件の証拠で示す。

ACTION
30日以内に、人型、ドローン、ロボタクシーを成功率・介入・
安全・原価で比較する。結果と担当者をP01の評価票へ記録す
る。

UNKNOWN
記事だけでは確定しない項目: 介入、安全、稼働率、責任、規
制、台数、原価。

編集スコア 19/25 | 成熟度 1/5 | 影響 2/3

P02 MicroVision、IAA Transportation 2026で次世代LiDARベース「Percepを評価

A42 | 機体・ロボット | 研究 日付未収録

FACT
MicroVision, Inc.は、IAA Transportation 2026で次世代の「
MicroVision Perception PlatformTM」を発表すると明らかに
しました。このモジュラープラットフォームは、同社のLiDAR
ハードウェア、知覚ソフトウェア、オープンセンサー統合を柔
軟なアーキテクチャに統合します。自動車、商用車、産業、セ
キュリティ、防衛、航空機といった多様なユースケースに対応
可能であり、顧客が特定の要件に合わせてセンシングソリュー
ションを構成できる柔軟性を提供することを目指しています。

なぜ重要か
判断上の焦点は「安全な自律、作業原価、フリート運用、規制
アクセス」である。見出しだけで採用せず、用途と運用条件で
再現できるかを確認する。

事業への読み
事業会社は現在の認定・調達・製品ロードマップへの影響を比
較する。材料・装置・技術企業は、センサー、駆動、計算、保
守を実運用条件の証拠で示す。

ACTION
30日以内に、人型、ドローン、ロボタクシーを成功率・介入・
安全・原価で比較する。結果と担当者をP02の評価票へ記録す
る。

UNKNOWN
記事だけでは確定しない項目: 介入、安全、稼働率、責任、規
制、台数、原価。

編集スコア 19/25 | 成熟度 1/5 | 影響 2/3



重点テーマ 03-04 FACT / 事業判断 / ACTION / UNKNOWN
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FACTは収集記事に接続し、事業への読み、ACTION、UNKNOWNは編集判断として分離する。

P03
DRS-VPT、画像から3Dスキャンへの直接再ローカライゼーションで最先端性能を達成:
自動運転のLiDARキを評価

A45 | 作業実行 | 研究 日付未収録

FACT
新しいフィードフォワードトランスフォーマーアーキテクチャ
「DRS-VPT」が、画像から3Dスキャンへの直接再ローカライゼー
ションにおいて最先端の性能を達成しました。このモデルは、
クエリ画像と参照3D点群から、スキャンポーズと点群マップを
予測します。DRS-VPTは、自動運転におけるカメラ-LiDARキャ
リブレーションや屋内カメラからマップへの再ローカライゼー
ションなどの重要な下流タスクを統合し、その精度と効率性が
評価されています。この技術革新は、自律システムの環境認識
と自己位置推定の信頼性を大幅に向上させるもので、自動運転
やロボットナビゲーションの分野に大きな影響を与えるでしょ
う。

なぜ重要か
判断上の焦点は「安全な自律、作業原価、フリート運用、規制
アクセス」である。見出しだけで採用せず、用途と運用条件で
再現できるかを確認する。

事業への読み
事業会社は現在の認定・調達・製品ロードマップへの影響を比
較する。材料・装置・技術企業は、センサー、駆動、計算、保
守を実運用条件の証拠で示す。

ACTION
30日以内に、人型、ドローン、ロボタクシーを成功率・介入・
安全・原価で比較する。結果と担当者をP03の評価票へ記録す
る。

UNKNOWN
記事だけでは確定しない項目: 介入、安全、稼働率、責任、規
制、台数、原価。

編集スコア 18/25 | 成熟度 1/5 | 影響 1/3

P04
人型ロボットの触覚認識が飛躍的進化:漢陽大学と中国・英・蘇州大学チームが電子皮
膚センサー開発

A02 | フリート運用 | 研究 日付未収録

FACT
韓国の漢陽大学の研究チームが、タッチ、圧力、近接物体を検
出できるコンパクトな二重ゲート型摩擦帯電トランジスタを開
発した。この垂直統合型設計はセンサーサイズを大幅に縮小し、
感度を電気的に調整可能にしている。同時に、中国鉱業大学、
バーミンガム大学、蘇州大学の研究チームは、グラフェンと微
細鉄粒子を組み込んだ容量性圧力センサーを開発し、5本指ロ
ボットハンドで10種類の物体を100%の精度で識別することに
成功した。これらの電子皮膚技術の進展は、ロボットが人間や
デリケートな物体に対してより安全で精密なインタラクション
を行うことを可能にし、人型ロボットの触覚認識能力を劇的に
向上させる。

なぜ重要か
判断上の焦点は「安全な自律、作業原価、フリート運用、規制
アクセス」である。見出しだけで採用せず、用途と運用条件で
再現できるかを確認する。

事業への読み
事業会社は現在の認定・調達・製品ロードマップへの影響を比
較する。材料・装置・技術企業は、センサー、駆動、計算、保
守を実運用条件の証拠で示す。

ACTION
30日以内に、人型、ドローン、ロボタクシーを成功率・介入・
安全・原価で比較する。結果と担当者をP04の評価票へ記録す
る。

UNKNOWN
記事だけでは確定しない項目: 介入、安全、稼働率、責任、規
制、台数、原価。

編集スコア 18/25 | 成熟度 1/5 | 影響 1/3



重点テーマ 05-06 FACT / 事業判断 / ACTION / UNKNOWN
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FACTは収集記事に接続し、事業への読み、ACTION、UNKNOWNは編集判断として分離する。

P05
Agility Robotics、AI搭載人型ロボット「Digit 5」を発表 - 安全バリア不要で協調作業
が可能に

A16 | 規制・保守 | 研究 日付未収録

FACT
Agility Roboticsは、物理的な安全バリアなしで人間と大規模に
協調作業できる次世代汎用人型ロボット「Digit 5」を発表しま
した。これは同社初の人型ロボットで、独自のAIアルゴリズム
と複数のセンサー技術により、人々の近くで自律的に安全を確
保しながら動作します。Digit 5の登場は、倉庫や製造現場にお
ける人・ロボット協働の新たな標準を確立し、自動化の柔軟性
と効率を飛躍的に向上させる可能性を秘めています。この技術
は、従来の産業用ロボットが抱える安全確保のための物理的制
約を打破し、多様な環境でのロボット導入を加速させると期待
されます。

なぜ重要か
判断上の焦点は「安全な自律、作業原価、フリート運用、規制
アクセス」である。見出しだけで採用せず、用途と運用条件で
再現できるかを確認する。

事業への読み
事業会社は現在の認定・調達・製品ロードマップへの影響を比
較する。材料・装置・技術企業は、センサー、駆動、計算、保
守を実運用条件の証拠で示す。

ACTION
30日以内に、人型、ドローン、ロボタクシーを成功率・介入・
安全・原価で比較する。結果と担当者をP05の評価票へ記録す
る。

UNKNOWN
記事だけでは確定しない項目: 介入、安全、稼働率、責任、規
制、台数、原価。

編集スコア 18/25 | 成熟度 1/5 | 影響 1/3

P06 Square Robot Inc.が「Prevention through Design Award」受賞

A39 | 知覚・AI | 研究 日付未収録

FACT
Square Robot Inc.は、2026 NSC Safety Congress & Expoで第6
回Prevention through Design Awardを受賞しました。同社は、
作業員が危険なタンク内へ立ち入ることなく、密閉された状態
のままで点検作業を可能にする水中ロボットシステムを開発し
たことが評価されました。この革新的な技術により、タンクの
換気や大気監視といった高リスクな準備作業が不要となり、大
幅な安全性向上と作業効率化を実現します。これは、危険な産
業環境におけるロボット技術の適用可能性を示す重要なマイル
ストーンです。

なぜ重要か
判断上の焦点は「安全な自律、作業原価、フリート運用、規制
アクセス」である。見出しだけで採用せず、用途と運用条件で
再現できるかを確認する。

事業への読み
事業会社は現在の認定・調達・製品ロードマップへの影響を比
較する。材料・装置・技術企業は、センサー、駆動、計算、保
守を実運用条件の証拠で示す。

ACTION
30日以内に、人型、ドローン、ロボタクシーを成功率・介入・
安全・原価で比較する。結果と担当者をP06の評価票へ記録す
る。

UNKNOWN
記事だけでは確定しない項目: 介入、安全、稼働率、責任、規
制、台数、原価。

編集スコア 18/25 | 成熟度 1/5 | 影響 1/3
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FACTは収集記事に接続し、事業への読み、ACTION、UNKNOWNは編集判断として分離する。

P07
Skild AI、NVIDIA Physical AIを活用し単一ビデオからロボットにタスク学習、成功率
を7を評価

A11 | 機体・ロボット | 研究 日付未収録

FACT
Skild AIは、NVIDIAのPhysical AI技術を活用し、単一のビデオ
デモンストレーションからロボットに新しいタスクを学習させ
る「S1ロボット基盤モデル」を発表しました。このモデルは、
重みの更新やタスク固有の事後学習なしにタスクを理解・実行
できる「in-context learning」手法を採用しています。実機デ
モンストレーションから自律実行までわずか11分で移行し、新
しい多段階タスクでの成功率が従来のAIシステムと比較して7
倍以上の改善を達成しました。これにより、ロボットの迅速な
タスク習得と汎用性が大幅に向上します。

なぜ重要か
判断上の焦点は「安全な自律、作業原価、フリート運用、規制
アクセス」である。見出しだけで採用せず、用途と運用条件で
再現できるかを確認する。

事業への読み
事業会社は現在の認定・調達・製品ロードマップへの影響を比
較する。材料・装置・技術企業は、センサー、駆動、計算、保
守を実運用条件の証拠で示す。

ACTION
30日以内に、人型、ドローン、ロボタクシーを成功率・介入・
安全・原価で比較する。結果と担当者をP07の評価票へ記録す
る。

UNKNOWN
記事だけでは確定しない項目: 介入、安全、稼働率、責任、規
制、台数、原価。

編集スコア 18/25 | 成熟度 1/5 | 影響 1/3

P08
人間型ロボットの全身制御向けクロスエンボディメント基盤フレームワーク「X-WBC」
発表

A12 | 作業実行 | 研究 日付未収録

FACT
人間型ロボットの全身制御を汎用展開に向けスケールさせるた
めのクロスエンボディメント基盤フレームワーク「X-WBC」が
研究発表されました。このフレームワークは、人間モーション
の共有セマンティクスとエンボディメント固有の物理的実行を
分離するアプローチを採用しています。9つのシミュレーショ
ンエンボディメントと4つの実機ロボットでの実験により、共
同トレーニングがトラッキング性能を向上させ、学習されたポ
リシーがトレーニングコーパスを超えても競争力を維持するこ
とが示されました。これにより、多様な人型ロボットへの制御
モデルの適用が効率化されます。

なぜ重要か
判断上の焦点は「安全な自律、作業原価、フリート運用、規制
アクセス」である。見出しだけで採用せず、用途と運用条件で
再現できるかを確認する。

事業への読み
事業会社は現在の認定・調達・製品ロードマップへの影響を比
較する。材料・装置・技術企業は、センサー、駆動、計算、保
守を実運用条件の証拠で示す。

ACTION
30日以内に、人型、ドローン、ロボタクシーを成功率・介入・
安全・原価で比較する。結果と担当者をP08の評価票へ記録す
る。

UNKNOWN
記事だけでは確定しない項目: 介入、安全、稼働率、責任、規
制、台数、原価。

編集スコア 18/25 | 成熟度 1/5 | 影響 1/3
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FACTは収集記事に接続し、事業への読み、ACTION、UNKNOWNは編集判断として分離する。

P09 Unitree Robotics

A17 | フリート運用 | 研究 日付未収録

FACT
Unitree Roboticsは、60億パラメータを持つ次世代汎用人型ロ
ボット基盤モデル「UnifoLM-WLA-1.0」をGitHubで公開しまし
た。このモデルは、大規模マルチモーダル知覚・理解データと
相互作用中心のワールドモデリングに基づいて構築され、空間
知覚と理解能力を大幅に向上させています。約2,500時間の高
品質な実機ロボットデータで訓練されており、単一モデルでデ
スクトップから全身マニピュレーションまで64のタスクを調整
可能です。これにより、人型ロボットの汎用性と実世界での適
用範囲が飛躍的に拡大する可能性を示しています。

なぜ重要か
判断上の焦点は「安全な自律、作業原価、フリート運用、規制
アクセス」である。見出しだけで採用せず、用途と運用条件で
再現できるかを確認する。

事業への読み
事業会社は現在の認定・調達・製品ロードマップへの影響を比
較する。材料・装置・技術企業は、センサー、駆動、計算、保
守を実運用条件の証拠で示す。

ACTION
30日以内に、人型、ドローン、ロボタクシーを成功率・介入・
安全・原価で比較する。結果と担当者をP09の評価票へ記録す
る。

UNKNOWN
記事だけでは確定しない項目: 介入、安全、稼働率、責任、規
制、台数、原価。

編集スコア 18/25 | 成熟度 1/5 | 影響 1/3

P10
韓国生産技術研究院、3D設計からロボット縫製まで統合した「超小型オーダーメイド
スマートウェア工場」を開発

A40 | 規制・保守 | 研究 日付未収録

FACT
韓国生産技術研究院の研究チームが、3D設計からロボットによ
る縫製までを統合した「超小型オーダーメイド工場」を開発し
ました。このシステムは、着用者の体型に合わせてスマートウェ
アを設計し、デジタルツイン環境で工程を検証後、ロボットが
生地の裁断から縫製、試作品製造までを自動で行います。EMS
トレーニングスーツや心拍測定下着など、高機能な多品種少量
生産スマートウェアに特化しており、パーソナライズされたウェ
アラブルデバイス製造の効率を飛躍的に向上させます。これは、
製造業におけるデジタル変革と個別化生産の未来を象徴する成
果です。

なぜ重要か
判断上の焦点は「安全な自律、作業原価、フリート運用、規制
アクセス」である。見出しだけで採用せず、用途と運用条件で
再現できるかを確認する。

事業への読み
事業会社は現在の認定・調達・製品ロードマップへの影響を比
較する。材料・装置・技術企業は、センサー、駆動、計算、保
守を実運用条件の証拠で示す。

ACTION
30日以内に、人型、ドローン、ロボタクシーを成功率・介入・
安全・原価で比較する。結果と担当者をP10の評価票へ記録す
る。

UNKNOWN
記事だけでは確定しない項目: 介入、安全、稼働率、責任、規
制、台数、原価。

編集スコア 18/25 | 成熟度 1/5 | 影響 1/3



プレイブックとロードマップ 担当 / ゲート / 成果物
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関係者別プレイブックと0-5年ロードマップ

関係者 NOW | 0-30日 NEXT | 1-12か月 LATER | 1-5年

事業会社 人型、ドローン、ロボタク
シーを成功率・介入・安全・
原価で比較する

量産相当条件で受入基準と
停止基準を明示して評価す
る。

技術・供給者の変更を吸収
できるポートフォリオと設
計へ移る。

材料・装置・技術企業 センサー、駆動、計算、保
守を実運用条件の証拠で示
す

顧客と信頼性・工程窓・故
障解析の共通データを作る。

界面、履歴、ライフサイク
ル支援、回収サービスを標
準化する。

商社・投資・法務 Map 介入、安全、稼働率、
責任、規制、台数、原価.

能力、品質、変更通知、責
任、代替、撤退を契約へ入
れる。

地域・技術・顧客の集中リ
スクを分散する。

ロードマップ

NOW | 0-30日

証拠台帳
担当: Strategy + quality
成果物: claim, source, condition,
owner

NOW | 0-30日

リスク選別
担当: Procurement + legal
成果物: unknowns, alternatives, stop

NEXT | 1-12か月

共同認定
担当: R&D + supplier
成果物: 工程窓・故障データ

NEXT | 1-12か月

商用ゲート
担当: Business + finance
成果物: 単位採算・供給能力

LATER | 1-5年

プラットフォーム戦略
担当: 経営
成果物: ポートフォリオ・界面ロードマッ
プ

LATER | 1-5年

サービス層
担当: Operations + channel
成果物: 監視・保守・回復

Go / No-Goゲート

ゲート 担当 必要な証拠 中止条件

G1 証拠 品質 出典・試験条件・再現性 追跡可能な証拠なし

G2 統合 研究開発 界面・工程窓・故障解析 システム条件を満たさない

G3 商用 事業 能力・総原価・契約・代替 採算または供給が成立しない

G4 運用 運用 監視・保守・変更通知・撤退 責任ある運用計画なし
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分析対象記事 | 01-10件目
全記事の正式タイトルと元記事URLを省略せず表示する。URLは折返しても全文を保持し、クリックできる。

ID 記事タイトル(全文) 元記事URL(全文・クリック可能)

A01 リチウムメタルUAVバッテリー、500Wh/kgを達成し商業出荷へ移
行-Ganfeng Lithium、CATLらが牽引

https://www.herewinpower.com/blog/lithium-metal-uav-batteries-500w
hkg-buyers-guide/

A02 人型ロボットの触覚認識が飛躍的進化:漢陽大学と中国・英・蘇州
大学チームが電子皮膚センサー開発

https://www.thebrighterside.news/post/new-electronic-skin-sensor-det
ects-touch-pressure-and-nearby-objects/

A03 Novaciumがシリコン陽極バッテリーで対ドローンのAlta Aresか
ら初の商業受注、ドローンX-Lockに100個超供給

https://markets.businessinsider.com/news/stocks/novacium-secures-fir
st-order-for-more-than-100-aa-nova-battery-packs-to-equip-an-intercep
tor-drone-from-alta-ares-a-european-counter-drone-company-10365532
37

A04 DRONELIFE、規制変化でドローンOEMにバッテリー再設計とサプ
ライチェーン自社管理を促す

https://dronelife.com/2026/09/10/drone-battery-supply-chain-redesign/

A05 オーバン大学の助教授、104万ドルNSF助成金で生体ニューロンに
よる触覚感知バイオハイブリッドロボット開発へ

https://eng.auburn.edu/news/2026/09/assistant-professor-of-chemical-e
ngineering-developing-biohybrid-robots

A06 3Dプリントメタマテリアルソフトセンサー、導電性複合材料で柔
軟性と高性能を両立

https://pmc.ncbi.nlm.nih.gov/articles/PMC13410656/

A07 ロボットアクチュエータの核心を解明:フレームレス型トルクモー
ターと高効率減速機が人型ロボットの高性能化を牽引

https://eyoubot.com/en/blog/robot-actuator-components

A08 台湾CBT社、軍事ドローン向け複合材製機体の垂直統合生産でサプ
ライチェーンの独立性を確立

https://www.taiwandrones.com/news/carbon-based-technology-taiwan
-non-red-composite-supply-chain

A09 物理AI時代におけるロボットアクチュエータの重要性:半導体と同
等の戦略的価値を強調

https://www.mk.co.kr/en/business/12152416

A10 浦項工科大学、人工筋肉繊維を内蔵したウェアラブル衣料で韓国高
齢者・障害者支援ロボットを発表

https://www.koreatimes.co.kr/southkorea/health/20260916/next-gen-ro
bots-step-in-to-assist-koreas-elderly-and-disabled

https://www.herewinpower.com/blog/lithium-metal-uav-batteries-500whkg-buyers-guide/
https://www.herewinpower.com/blog/lithium-metal-uav-batteries-500whkg-buyers-guide/
https://www.thebrighterside.news/post/new-electronic-skin-sensor-detects-touch-pressure-and-nearby-objects/
https://www.thebrighterside.news/post/new-electronic-skin-sensor-detects-touch-pressure-and-nearby-objects/
https://markets.businessinsider.com/news/stocks/novacium-secures-first-order-for-more-than-100-aa-nova-battery-packs-to-equip-an-interceptor-drone-from-alta-ares-a-european-counter-drone-company-1036553237
https://markets.businessinsider.com/news/stocks/novacium-secures-first-order-for-more-than-100-aa-nova-battery-packs-to-equip-an-interceptor-drone-from-alta-ares-a-european-counter-drone-company-1036553237
https://markets.businessinsider.com/news/stocks/novacium-secures-first-order-for-more-than-100-aa-nova-battery-packs-to-equip-an-interceptor-drone-from-alta-ares-a-european-counter-drone-company-1036553237
https://markets.businessinsider.com/news/stocks/novacium-secures-first-order-for-more-than-100-aa-nova-battery-packs-to-equip-an-interceptor-drone-from-alta-ares-a-european-counter-drone-company-1036553237
https://dronelife.com/2026/09/10/drone-battery-supply-chain-redesign/
https://eng.auburn.edu/news/2026/09/assistant-professor-of-chemical-engineering-developing-biohybrid-robots
https://eng.auburn.edu/news/2026/09/assistant-professor-of-chemical-engineering-developing-biohybrid-robots
https://pmc.ncbi.nlm.nih.gov/articles/PMC13410656/
https://eyoubot.com/en/blog/robot-actuator-components
https://www.taiwandrones.com/news/carbon-based-technology-taiwan-non-red-composite-supply-chain
https://www.taiwandrones.com/news/carbon-based-technology-taiwan-non-red-composite-supply-chain
https://www.mk.co.kr/en/business/12152416
https://www.koreatimes.co.kr/southkorea/health/20260916/next-gen-robots-step-in-to-assist-koreas-elderly-and-disabled
https://www.koreatimes.co.kr/southkorea/health/20260916/next-gen-robots-step-in-to-assist-koreas-elderly-and-disabled
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A11 Skild AI、NVIDIA Physical AIを活用し単一ビデオからロボットに
タスク学習、成功率を7倍以上に向上

https://blogs.nvidia.com/blog/skild-ai-s1-physical-ai/

A12 人間型ロボットの全身制御向けクロスエンボディメント基盤フレー
ムワーク「X-WBC」発表、9シミュレーションと4実機で性能実証

https://arxiv.org/html/2609.15213v1

A13 ハーバード大とジョージア工科大、「RLE-Bench」でAIが物理ロ
ボットを設計・制御する能力を評価開始

https://seas.harvard.edu/news/can-your-ai-engineer-robot

A14 AppScaleブログがVision-Language-Action(VLA)基盤モデルのアー
キテクチャガイドを公開、主要4モデルを比較分析

https://appscale.blog/en/blog/vision-language-action-models-robotics-f
oundation-model-architecture-2026

A15 Motus2が触覚フィードバックと自己進化型汎用ワールドモデルを
統合、器用なマニピュレーションの成功率を12.5ポイント向上

https://www.alphaxiv.org/abs/2608.30237

A16 Agility Robotics、AI搭載人型ロボット「Digit 5」を発表 - 安全バ
リア不要で協調作業が可能に

https://www.agilityrobotics.com/content/agility-unveils-digit-5-humanoi
d-robot-built-for-cooperatively-safe-work-at-scale

A17 Unitree Robotics、60億パラメータを持つ次世代人型ロボット基
盤モデル「UnifoLM-WLA-1.0」を公開

https://github.com/unitreerobotics/unifolm-wla

A18 Kinova、 Physical AIの未来をデュアルアームロボットで定義する
ホワイトペーパーを発表

https://www.kinovarobotics.com/resource/dual-arm-robotics-and-the-f
uture-of-physical-ai

A19 Bedrock Robotics、建設機械向け後付けLiDAR・GPS・カメラパッ
ケージで自律掘削の大規模運用を達成

https://www.progressivepolicy.org/the-physical-ai-state-of-play/

A20 NEURA RoboticsとSECO、Physical AIの産業化に向け戦略的パー
トナーシップを締結し半導体製造で協力

https://quantilus.com/article/physical-ai-is-changing-how-robots-think-
move-and-work/

https://blogs.nvidia.com/blog/skild-ai-s1-physical-ai/
https://arxiv.org/html/2609.15213v1
https://seas.harvard.edu/news/can-your-ai-engineer-robot
https://appscale.blog/en/blog/vision-language-action-models-robotics-foundation-model-architecture-2026
https://appscale.blog/en/blog/vision-language-action-models-robotics-foundation-model-architecture-2026
https://www.alphaxiv.org/abs/2608.30237
https://www.agilityrobotics.com/content/agility-unveils-digit-5-humanoid-robot-built-for-cooperatively-safe-work-at-scale
https://www.agilityrobotics.com/content/agility-unveils-digit-5-humanoid-robot-built-for-cooperatively-safe-work-at-scale
https://github.com/unitreerobotics/unifolm-wla
https://www.kinovarobotics.com/resource/dual-arm-robotics-and-the-future-of-physical-ai
https://www.kinovarobotics.com/resource/dual-arm-robotics-and-the-future-of-physical-ai
https://www.progressivepolicy.org/the-physical-ai-state-of-play/
https://quantilus.com/article/physical-ai-is-changing-how-robots-think-move-and-work/
https://quantilus.com/article/physical-ai-is-changing-how-robots-think-move-and-work/
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A21 FAAの新規則「Mosaic」がレクリエーション用eVTOLに簡素化さ
れた認証経路を開拓

https://aviationweek.com/business-aviation/aircraft-propulsion/faas-m
osaic-unleashes-minimalist-approach-recreational-evtol

A23 デラウェア大学、体内を巡り治療薬を標的部位へ送達する医療用マ
イクロロボットを開発

https://www.cehd.udel.edu/tiny-robots-big-questions/

A24 中国、月面ロボット技術開発ロードマップを公開 - 弱知能から汎用
知能への進化を提示

https://www.eurekalert.org/news-releases/1143393

A25 米運輸長官、テキサス州で連邦eVTOLパイロットプログラム開始
を発表 - Joby、BETA機をデモ

https://www.faa.gov/newsroom/trumps-transportation-secretary-sean-
p-duffy-celebrates-launch-federal-evtol-pilot-program

A26 JALとDonecle、完全自動ドローンによる航空機外観検査を国内で
初検証 - 整備時間と安全性を大幅改善

https://www.aviationwire.jp/archives/350358

A27 シェル、米国湾岸地域で初のオフショアBVLOSドローン運用を自
己承認 - "Drone-in-a-Box"で検査効率を飛躍的に向上

https://jpt.spe.org/jpt-exclusive-shell-advances-drone-operations-in-the
-us-gulf

A28 米国がバッテリー駆動ドローンで9時間弱の飛行新記録樹立、わず
か24時間で製造

https://prm.ua/en/world-record-us-develops-drone-that-flies-for-nearly-
nine-hours/

A29 日経中文網、米国ドローン産業の中国に対する技術的遅れとサプラ
イチェーンの課題を指摘

https://cn.nikkei.com/industry/manufacturing/63982-2026-09-17-05-00-
06.html

A30 ピッツバーグ大学のG. Paolo Galdi教授、チェコ学術院外国人会員
に選出されマイクロロボット研究に貢献

https://www.engineering.pitt.edu/news/2026/new-pagepitts-g.-paolo-ga
ldi-elected-a-foreign-member-of-the-learned-society-of-the-czech-repub
lic

A31 中国科学院、トマトの受粉を自律実行するヒト型農業ロボット「
GEAIR 2.0」を発表

https://news.agropages.com/News/NewsDetail---58842.htm

https://aviationweek.com/business-aviation/aircraft-propulsion/faas-mosaic-unleashes-minimalist-approach-recreational-evtol
https://aviationweek.com/business-aviation/aircraft-propulsion/faas-mosaic-unleashes-minimalist-approach-recreational-evtol
https://www.cehd.udel.edu/tiny-robots-big-questions/
https://www.eurekalert.org/news-releases/1143393
https://www.faa.gov/newsroom/trumps-transportation-secretary-sean-p-duffy-celebrates-launch-federal-evtol-pilot-program
https://www.faa.gov/newsroom/trumps-transportation-secretary-sean-p-duffy-celebrates-launch-federal-evtol-pilot-program
https://www.aviationwire.jp/archives/350358
https://jpt.spe.org/jpt-exclusive-shell-advances-drone-operations-in-the-us-gulf
https://jpt.spe.org/jpt-exclusive-shell-advances-drone-operations-in-the-us-gulf
https://prm.ua/en/world-record-us-develops-drone-that-flies-for-nearly-nine-hours/
https://prm.ua/en/world-record-us-develops-drone-that-flies-for-nearly-nine-hours/
https://cn.nikkei.com/industry/manufacturing/63982-2026-09-17-05-00-06.html
https://cn.nikkei.com/industry/manufacturing/63982-2026-09-17-05-00-06.html
https://www.engineering.pitt.edu/news/2026/new-pagepitts-g.-paolo-galdi-elected-a-foreign-member-of-the-learned-society-of-the-czech-republic
https://www.engineering.pitt.edu/news/2026/new-pagepitts-g.-paolo-galdi-elected-a-foreign-member-of-the-learned-society-of-the-czech-republic
https://www.engineering.pitt.edu/news/2026/new-pagepitts-g.-paolo-galdi-elected-a-foreign-member-of-the-learned-society-of-the-czech-republic
https://news.agropages.com/News/NewsDetail---58842.htm
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A32 ロボット手術の誤解解消:Acibadem Hospitals Groupが自律型では
なく外科医制御システムであることを強調

https://acibademinternational.com/blog/robotic-surgery-machine-what-
it-means-what-to-expect-and-when-to-see-a-specialist/

A33 AZoRobotics、インフラ点検用ロボットがAIと超音波プローブで損
傷を詳細分析

https://www.azorobotics.com/Article.aspx?ArticleID=851

A34 シンガポールJTC、建設ロボットで掘削・転圧を自動化し作業効率
を20〜30%向上へ

https://www.straitstimes.com/singapore/construction-robots-on-trial-co
uld-be-deployed-as-early-as-2028

A35 Acibadem Hospitals Groupがロボット手術の仕組みと適用範囲を
詳解:低侵襲手術の進化

https://acibademinternational.com/blog/what-robotic-surgery-is-how-it
-works-who-it-helps-and-what-to-expect/

A36 Saga Robotics、自律型UV-Cロボット「Thorvald」で英国イチゴ
栽培の30%以上を処理、農薬使用を削減

https://develop3d.com/cad/saga-robotics-fields-of-the-future/

A37 韓国、高齢化社会に対応する感情認識型介護ロボット「AIコンパニ
オン」を導入

https://www.chosun.com/english/travel-food-en/2026/09/18/OXIXUVVK4
FHZZJS67LXI6Z3RR4/

A38 トヨタ自動車、自社開発ヒト型ロボット「エリー」を生産現場に
40万台導入開始

https://www.kado.net/news/curationView.html?idxno=2073629

A39 Square Robot Inc.が「Prevention through Design Award」受賞、
タンク点検ロボットで作業員立ち入り不要に

https://ohsonline.com/articles/2026/09/16/robotic-inspection-system-wi
ns-award-for-eliminating-tank-entry-hazards.aspx

A40 韓国生産技術研究院、3D設計からロボット縫製まで統合した「超
小型オーダーメイドスマートウェア工場」を開発

https://www.sciencetimes.co.kr/nscvrg/view/menu/248?searchCategory
=220&nscvrgSn=262390

https://acibademinternational.com/blog/robotic-surgery-machine-what-it-means-what-to-expect-and-when-to-see-a-specialist/
https://acibademinternational.com/blog/robotic-surgery-machine-what-it-means-what-to-expect-and-when-to-see-a-specialist/
https://www.azorobotics.com/Article.aspx?ArticleID=851
https://www.straitstimes.com/singapore/construction-robots-on-trial-could-be-deployed-as-early-as-2028
https://www.straitstimes.com/singapore/construction-robots-on-trial-could-be-deployed-as-early-as-2028
https://acibademinternational.com/blog/what-robotic-surgery-is-how-it-works-who-it-helps-and-what-to-expect/
https://acibademinternational.com/blog/what-robotic-surgery-is-how-it-works-who-it-helps-and-what-to-expect/
https://develop3d.com/cad/saga-robotics-fields-of-the-future/
https://www.chosun.com/english/travel-food-en/2026/09/18/OXIXUVVK4FHZZJS67LXI6Z3RR4/
https://www.chosun.com/english/travel-food-en/2026/09/18/OXIXUVVK4FHZZJS67LXI6Z3RR4/
https://www.kado.net/news/curationView.html?idxno=2073629
https://ohsonline.com/articles/2026/09/16/robotic-inspection-system-wins-award-for-eliminating-tank-entry-hazards.aspx
https://ohsonline.com/articles/2026/09/16/robotic-inspection-system-wins-award-for-eliminating-tank-entry-hazards.aspx
https://www.sciencetimes.co.kr/nscvrg/view/menu/248?searchCategory=220&nscvrgSn=262390
https://www.sciencetimes.co.kr/nscvrg/view/menu/248?searchCategory=220&nscvrgSn=262390
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A41 NVIDIA、ロボタクシー向けAIトレーニング、シミュレーション、
車載コンピューティングを統合したオープンなエンドツーエンド技
術スタックを発表

https://blogs.nvidia.com/blog/robotaxi-leaders-full-stack-open-platform
/

A42 MicroVision、IAA Transportation 2026で次世代LiDARベース「
Perception Platform」をプレビュー、多様な用途に対応

https://ir.microvision.com/news/press-releases/detail/472/microvision-t
o-preview-next-generation-lidar-based

A43 Motionalが世界初の推論中心「nuReasoning」データセットをオー
プンソース化、自動運転車の人間的推論能力向上へ

http://auto.cnfol.com/cheshidongtai/20260910/32366290.shtml

A44 形式検証が自動運転AIの隠れた欠陥を特定、CARLAシミュレーショ
ンでは見落とされた故障を検出

https://arxiv.org/html/2609.10951v1

A45 DRS-VPT、画像から3Dスキャンへの直接再ローカライゼーション
で最先端性能を達成:自動運転のLiDARキャリブレーションを統合

https://arxiv.org/html/2609.12557v1

A46 自動運転レース向けマルチモーダル知覚パイプライン、検出遅延を
補償し堅牢な物体追跡を実現

https://arxiv.org/html/2609.08338v2

A47 現代自動車グループ、AIベース「データフライホイール」本格稼働
で自動運転開発を加速 - 2029年後半にレベル2++車両量産へ

https://www.hyundai.news/eu/articles/press-releases/ai-powered-data-f
lywheel.html

A48 BYD、レベル4対応の自動運転ハードウェアを搭載:中国規制はレベ
ル2+も技術は先行

https://www.techjournal.uk/p/byds-self-driving-hardware-is-already

A49 Pony.aiとKodiak、大規模AIモデルとシミュレーションで自動運転
の主要課題を克服

https://newmarketpitch.com/blogs/news/autonomous-vehicle-challeng
es

https://blogs.nvidia.com/blog/robotaxi-leaders-full-stack-open-platform/
https://blogs.nvidia.com/blog/robotaxi-leaders-full-stack-open-platform/
https://ir.microvision.com/news/press-releases/detail/472/microvision-to-preview-next-generation-lidar-based
https://ir.microvision.com/news/press-releases/detail/472/microvision-to-preview-next-generation-lidar-based
http://auto.cnfol.com/cheshidongtai/20260910/32366290.shtml
https://arxiv.org/html/2609.10951v1
https://arxiv.org/html/2609.12557v1
https://arxiv.org/html/2609.08338v2
https://www.hyundai.news/eu/articles/press-releases/ai-powered-data-flywheel.html
https://www.hyundai.news/eu/articles/press-releases/ai-powered-data-flywheel.html
https://www.techjournal.uk/p/byds-self-driving-hardware-is-already
https://newmarketpitch.com/blogs/news/autonomous-vehicle-challenges
https://newmarketpitch.com/blogs/news/autonomous-vehicle-challenges
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#01 リチウムメタルUAVバッテリー、500Wh/kgを達成し商業出荷へ移行—Ganfeng Lithium、

CATLらが牽引

#02 人型ロボットの触覚認識が飛躍的進化：漢陽大学と中国・英・蘇州大学チームが電子皮膚センサ

ー開発

#03 Novaciumがシリコン陽極バッテリーで対ドローンのAlta Aresから初の商業受注、ドローンX-

Lockに100個超供給

#04 DRONELIFE、規制変化でドローンOEMにバッテリー再設計とサプライチェーン自社管理を促す

#05 オーバン大学の助教授、104万ドルNSF助成金で生体ニューロンによる触覚感知バイオハイブリ

ッドロボット開発へ

#06 3Dプリントメタマテリアルソフトセンサー、導電性複合材料で柔軟性と高性能を両立

#07 ロボットアクチュエータの核心を解明：フレームレス型トルクモーターと高効率減速機が人型ロ

ボットの高性能化を牽引

#08 台湾CBT社、軍事ドローン向け複合材製機体の垂直統合生産でサプライチェーンの独立性を確立

#09 物理AI時代におけるロボットアクチュエータの重要性：半導体と同等の戦略的価値を強調

#10 浦項工科大学、人工筋肉繊維を内蔵したウェアラブル衣料で韓国高齢者・障害者支援ロボットを

発表

#11 Skild AI、NVIDIA Physical AIを活用し単一ビデオからロボットにタスク学習、成功率を7倍以上

に向上

#12 人間型ロボットの全身制御向けクロスエンボディメント基盤フレームワーク「X-WBC」発表、9

シミュレーションと4実機で性能実証

#13 ハーバード大とジョージア工科大、「RLE-Bench」でAIが物理ロボットを設計・制御する能力を

評価開始

#14 AppScaleブログがVision-Language-Action（VLA）基盤モデルのアーキテクチャガイドを公

開、主要4モデルを比較分析

#15 Motus2が触覚フィードバックと自己進化型汎用ワールドモデルを統合、器用なマニピュレーシ

ョンの成功率を12.5ポイント向上

#16 Agility Robotics、AI搭載人型ロボット「Digit 5」を発表 - 安全バリア不要で協調作業が可能に

#17 Unitree Robotics、60億パラメータを持つ次世代人型ロボット基盤モデル「UnifoLM-WLA-

1.0」を公開

#18 Kinova、 Physical AIの未来をデュアルアームロボットで定義するホワイトペーパーを発表



#19 Bedrock Robotics、建設機械向け後付けLiDAR・GPS・カメラパッケージで自律掘削の大規模

運用を達成

#20 NEURA RoboticsとSECO、Physical AIの産業化に向け戦略的パートナーシップを締結し半導体

製造で協力

#21 FAAの新規則「Mosaic」がレクリエーション用eVTOLに簡素化された認証経路を開拓

#23 デラウェア大学、体内を巡り治療薬を標的部位へ送達する医療用マイクロロボットを開発

#24 中国、月面ロボット技術開発ロードマップを公開 – 弱知能から汎用知能への進化を提示

#25 米運輸長官、テキサス州で連邦eVTOLパイロットプログラム開始を発表 – Joby、BETA機をデモ

#26 JALとDonecle、完全自動ドローンによる航空機外観検査を国内で初検証 – 整備時間と安全性を

大幅改善

#27 シェル、米国湾岸地域で初のオフショアBVLOSドローン運用を自己承認 – "Drone-in-a-Box"で

検査効率を飛躍的に向上

#28 米国がバッテリー駆動ドローンで9時間弱の飛行新記録樹立、わずか24時間で製造

#29 日経中文網、米国ドローン産業の中国に対する技術的遅れとサプライチェーンの課題を指摘

#30 ピッツバーグ大学のG. Paolo Galdi教授、チェコ学術院外国人会員に選出されマイクロロボット研

究に貢献

#31 中国科学院、トマトの受粉を自律実行するヒト型農業ロボット「GEAIR 2.0」を発表

#32 ロボット手術の誤解解消：Acibadem Hospitals Groupが自律型ではなく外科医制御システムで

あることを強調

#33 AZoRobotics、インフラ点検用ロボットがAIと超音波プローブで損傷を詳細分析

#34 シンガポールJTC、建設ロボットで掘削・転圧を自動化し作業効率を20〜30%向上へ

#35 Acibadem Hospitals Groupがロボット手術の仕組みと適用範囲を詳解：低侵襲手術の進化

#36 Saga Robotics、自律型UV-Cロボット「Thorvald」で英国イチゴ栽培の30%以上を処理、農薬

使用を削減

#37 韓国、高齢化社会に対応する感情認識型介護ロボット「AIコンパニオン」を導入

#38 トヨタ自動車、自社開発ヒト型ロボット「エリー」を生産現場に40万台導入開始

#39 Square Robot Inc.が「Prevention through Design Award」受賞、タンク点検ロボットで作

業員立ち入り不要に

#40 韓国生産技術研究院、3D設計からロボット縫製まで統合した「超小型オーダーメイドスマートウ

ェア工場」を開発

#41 NVIDIA、ロボタクシー向けAIトレーニング、シミュレーション、車載コンピューティングを統合

したオープンなエンドツーエンド技術スタックを発表

#42 MicroVision、IAA Transportation 2026で次世代LiDARベース「Perception Platform」をプ

レビュー、多様な用途に対応



#43 Motionalが世界初の推論中心「nuReasoning」データセットをオープンソース化、自動運転車の

人間的推論能力向上へ

#44 形式検証が自動運転AIの隠れた欠陥を特定、CARLAシミュレーションでは見落とされた故障を

検出

#45 DRS-VPT、画像から3Dスキャンへの直接再ローカライゼーションで最先端性能を達成：自動運

転のLiDARキャリブレーションを統合

#46 自動運転レース向けマルチモーダル知覚パイプライン、検出遅延を補償し堅牢な物体追跡を実現

#47 現代自動車グループ、AIベース「データフライホイール」本格稼働で自動運転開発を加速 —

2029年後半にレベル2++車両量産へ

#48 BYD、レベル4対応の自動運転ハードウェアを搭載：中国規制はレベル2+も技術は先行

#49 Pony.aiとKodiak、大規模AIモデルとシミュレーションで自動運転の主要課題を克服



#01 リチウムメタルUAVバッテリー、500Wh/kgを達

成し商業出荷へ移行—Ganfeng Lithium、CATLらが牽

引

概要

リチウムメタルおよび固体電池セルがエネルギー密度500Wh/kgの領域に到達し、試

作から少量生産、初期の商業出荷段階へと移行している。Ganfeng Lithium、

CATL、Sion Powerなどの主要企業がこの技術開発を牽引しており、従来のグラファ

イト陽極の限界を超える新しい化学変化が実現された。この高エネルギー密度バッテ

リーは、UAV、eVTOL、防衛プログラムにおけるミッション耐久性やペイロード能力

を劇的に向上させる可能性を持つ。これにより、次世代航空機の性能基準が大きく塗

り替えられることが期待される。

公開日 2026年09月10日  Herewin  中国



詳細

主要成果

リチウムメタルおよび固体電池セルが、エネルギー密度500Wh/kgという画期的なレベ

ルに達し、試作段階から少量生産、さらには初期の商業出荷へと移行している。このブ

レークスルーは、Ganfeng Lithium、CATL、Sion Powerといった主要企業によって

牽引されており、無人航空機（UAV）、電動垂直離着陸機（eVTOL）、防衛プログラム

におけるミッション耐久性とペイロード容量の劇的な向上に貢献すると期待されてい

る。

技術・臨床詳細

従来のリチウムイオンバッテリーがグラファイト陽極に依存しているのに対し、今回の

進展はリチウムメタル陽極の採用によるもので、これがエネルギー密度の飛躍的向上を

実現している。500Wh/kgという数値は、現在の高性能ドローンバッテリーのエネルギ

ー密度が200～300Wh/kgの範囲にあることを考えると、約1.7倍〜2.5倍の向上とな

る。この高いエネルギー密度は、より長い飛行時間、より重い積載量、あるいはその両

方を可能にする。特に固体電池セルとの組み合わせは、安全性とサイクル寿命の向上に

も寄与し、幅広い温度範囲での安定した動作が期待される。これらの新しい化学組成

は、バッテリーの軽量化と小型化を同時に進め、航空機の設計自由度を大幅に高める。

背景・業界文脈

UAVおよびeVTOL市場は、配送、検査、旅客輸送、軍事など、多岐にわたる用途で急

速な成長を遂げている。これらのアプリケーションにおいて、バッテリーのエネルギー

密度は飛行性能を決定づける最も重要な要素の一つである。従来のバッテリー技術で

は、長距離飛行や大型ペイロードの運搬に限界があったため、新しいバッテリー技術の

開発が喫緊の課題とされていた。リチウムメタルバッテリーは、数十年にもわたる研究

開発の末、安全性と実用性の課題を克服し、ようやく商業化の道を歩み始めた。主要企

業の積極的な投資と技術開発が、この移行を加速させている。



今後の展望

500Wh/kgクラスのリチウムメタルバッテリーの商業出荷は、航空宇宙産業に大きな変

革をもたらすだろう。まず、UAVはより広範囲での運用が可能になり、僻地への物資輸

送や長時間監視ミッションの効率が向上する。eVTOLにおいては、都市間移動やエア

タクシーサービスの実現可能性を高め、航続距離と乗客数の増加に直結する。防衛分野

では、偵察ドローンの航続距離延長や、より強力な電子戦装備の搭載が可能になる。課

題としては、製造コストのさらなる削減、大規模生産体制の確立、そして規制当局によ

る安全性評価の進展が挙げられるが、この技術は次世代の航空モビリティの基盤を築く

ものとなるだろう。

元記事: https://www.herewinpower.com/blog/lithium-metal-uav-batteries-500whkg-buyers-

guide/

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.herewinpower.com/blog/lithium-metal-uav-batteries-500whkg-buyers-guide/
https://www.herewinpower.com/blog/lithium-metal-uav-batteries-500whkg-buyers-guide/


#02 人型ロボットの触覚認識が飛躍的進化：漢陽大学と

中国・英・蘇州大学チームが電子皮膚センサー開発

概要

韓国の漢陽大学の研究チームが、タッチ、圧力、近接物体を検出できるコンパクトな

二重ゲート型摩擦帯電トランジスタを開発した。この垂直統合型設計はセンサーサイ

ズを大幅に縮小し、感度を電気的に調整可能にしている。同時に、中国鉱業大学、バ

ーミンガム大学、蘇州大学の研究チームは、グラフェンと微細鉄粒子を組み込んだ容

量性圧力センサーを開発し、5本指ロボットハンドで10種類の物体を100%の精度で

識別することに成功した。これらの電子皮膚技術の進展は、ロボットが人間やデリケ

ートな物体に対してより安全で精密なインタラクションを行うことを可能にし、人型

ロボットの触覚認識能力を劇的に向上させる。

公開日 2026年09月12日  Hanyang University / Scienmag  韓国



詳細

主要成果

人型ロボットの触覚認識能力が革新的に進化している。韓国の漢陽大学研究チームは、

タッチ、圧力、および近接物体を検出可能なコンパクトな二重ゲート型摩擦帯電トラン

ジスタを開発し、センサーの小型化と感度調整の可能性を示した。また、中国鉱業大

学、バーミンガム大学、蘇州大学の共同研究チームは、グラフェンと微細な球状鉄粒子

をシリコンポリマーに組み込んだ容量性圧力センサーを開発し、5本指のロボットハン

ドで10種類の物体を100%の精度で識別できることを実証した。これらの電子皮膚技術

は、ロボットの人間のような触覚を実現し、より安全で器用な操作を可能にする。

技術・臨床詳細

漢陽大学の研究成果

漢陽大学の研究チームが開発した二重ゲート型摩擦帯電トランジスタは、センサー層と

トランジスタ層を垂直方向に統合した設計を特徴としている。これにより、従来の平面

型センサーと比較してデバイスのフットプリントを劇的に縮小し、複合的なセンシング

機能を実現している。このセンサーは、接触による圧力だけでなく、指などが近づくこ

とによる静電容量の変化を検知することで、物理的な接触なしに近接物体を認識でき

る。さらに、二重ゲート構造により、印加電圧を調整することでセンサーの感度を電気

的に精密に制御することが可能であり、多様な状況に応じた適応性を提供する。この柔

軟なセンサーは、ロボットの指先、義肢、ウェアラブルデバイスなど、様々なアプリケ

ーションへの応用が期待される。

中国・英・蘇州大学チームの研究成果

この共同研究チームによる電子皮膚は、容量性圧力センサーの一種であり、柔軟なシリ

コンポリマーマトリックス内に微細な球状鉄粒子と極薄グラフェンシートを分散させる

ことで作製された。グラフェンの高い導電性と柔軟性、そして鉄粒子の磁気応答性を組

み合わせることで、センサーは非常に広い圧力範囲（例：数パスカルからメガパスカル

まで）と極めて高い感度（微細な接触力も検出可能）を両立している。実験では、この

センサーを搭載した5本指のロボットハンドが、様々な形状、硬さ、表面テクスチャを

持つ10種類の異なる物体を、極めて高い精度である100%で識別できることを示した。

これは、物体認識だけでなく、物体の硬さや質感、さらには滑りの予兆といった情報を

正確に把握する能力をロボットに与えることを意味する。



背景・業界文脈

人型ロボットの進化において、視覚情報に加えて触覚情報は極めて重要である。現在の

多くのロボットはカメラやLIDARに大きく依存しているが、これは物体の形状や位置を

把握するのには優れていても、表面の質感、硬さ、物体の把持に必要な力加減といった

詳細な情報を提供できない。触覚は、人間が物体を安全に操作し、環境とインタラクシ

ョンするために不可欠な感覚であり、ロボットが工場での精密作業、介護ロボットとし

てのデリケートな接触、さらには日常生活における器用な操作を実現するためには、人

間のような触覚能力が必須となる。これらの新しい電子皮膚技術は、このギャップを埋

めるものであり、サイボーグのような人間と機械の統合された未来への重要な一歩とな

る。

今後の展望

これらの先進的な電子皮膚センサーは、人型ロボット、医療用義肢、スマートウェアラ

ブルデバイスの分野に革命をもたらす可能性を秘めている。ロボットは、デリケートな

物品を破損させることなく把持したり、人間に触れる際に適切な圧力を調整したりする

ことが可能になる。義肢ユーザーは、より自然な触覚フィードバックを得られるように

なり、日常生活の質が向上するだろう。また、この技術は、仮想現実（VR）や拡張現

実（AR）における触覚フィードバックシステム、医療診断用の精密センサー、さらには

次世代のヒューマンマシンインターフェース（HMI）にも応用範囲を広げると予測され

る。材料科学、ナノテクノロジー、機械学習のさらなる融合により、触覚認識の精度と

実用性は今後も飛躍的に向上していくだろう。

元記事: https://www.thebrighterside.news/post/new-electronic-skin-sensor-detects-touch-

pressure-and-nearby-objects/

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.thebrighterside.news/post/new-electronic-skin-sensor-detects-touch-pressure-and-nearby-objects/
https://www.thebrighterside.news/post/new-electronic-skin-sensor-detects-touch-pressure-and-nearby-objects/


#03 Novaciumがシリコン陽極バッテリーで対ドローン

のAlta Aresから初の商業受注、ドローンX-Lockに100

個超供給

概要

フランスの深層技術企業Novaciumが、欧州の対ドローン企業Alta Aresから、インタ

ーセプタードローンX-Lock向けAA NOVAバッテリーパック100個以上の初の商業受

注を獲得した。このバッテリーパックはNovacium独自のシリコンベース陽極技術を採

用したリチウムイオンセルを使用しており、高い放電レート（25C）と軽量化を実

現。これはインターセプタードローンシステムにおいてシリコンベース陽極技術が商業

応用される初めての事例であり、高性能ドローンの運用能力を大きく向上させる画期

的な契約となる。

公開日 2026年09月17日  Markets Insider  フランス



詳細

主要成果

フランスの深層技術企業Novaciumは、欧州の対ドローン企業Alta Aresから、そのイ

ンターセプタードローンX-Lock向けにAA NOVAバッテリーパック100個以上の初の商

業受注を獲得した。このバッテリーパックは、Novaciumの独自開発したシリコンベー

ス陽極技術を用いたリチウムイオンセルを搭載しており、25Cという高い放電レートと

軽量化を両立している。この契約は、インターセプタードローンシステムにおけるシリ

コンベース陽極技術の初の商業応用例であり、ドローン迎撃能力を飛躍的に高めるもの

と期待される。

技術・臨床詳細

NovaciumのAA NOVAバッテリーパックは、高性能リチウムイオンバッテリーにおけ

る革新的なシリコンベース陽極技術を特徴とする。従来のグラファイト陽極と比較し

て、シリコン陽極は理論上、約10倍のリチウムイオンを吸蔵できるため、バッテリーの

エネルギー密度を大幅に向上させることが可能となる。これにより、同じ体積や重量で

より多くのエネルギーを蓄え、ドローンの飛行時間延長や、より強力なペイロードの搭

載を実現する。特にインターセプタードローンX-Lockに要求されるのは、瞬時に大電

力を供給する能力、すなわち高い放電レートである。AA NOVAバッテリーパックは、

これを25Cという高いレベルで達成しており、これはバッテリー容量の25倍の電流を1

時間で放電できることを意味する。高速飛行や急加速、高出力センサー・ジャマーの運

用には不可欠な性能である。また、軽量化はドローンの運動性能、航続距離、ペイロー

ド容量に直接影響するため、これも重要な設計目標となっている。

背景・業界文脈

近年、小型ドローンの脅威が増大しており、対ドローン（C-UAS: Counter-

Unmanned Aircraft System）技術の需要が世界的に高まっている。インターセプタ

ードローンは、接近する敵ドローンを物理的に迎撃するC-UASの一形態であり、迅速な

加速、高い機動性、そして標的ドローンに追いつくための持続的な高速飛行が求められ

る。これらの性能は、バッテリーの高エネルギー密度と高出力特性に大きく依存する。

シリコン陽極技術は、その潜在的な性能向上から次世代バッテリーのキーテクノロジー

として長年研究されてきたが、サイクル寿命の短さや膨張といった課題があった。

Novaciumの技術が商業受注に至ったことは、これらの課題を克服し、実用レベルに達

したことを示しており、C-UAS市場における技術的優位性を確立する一歩となる。



今後の展望

この初の商業受注は、Novaciumにとって大きなマイルストーンであり、シリコンベー

ス陽極技術が産業界で広く受け入れられるための重要な先例となる。Alta AresのX-

Lockドローンへの供給を皮切りに、この技術は他の高性能ドローン、eVTOL、さらに

は電気自動車（EV）市場へと応用範囲を広げる可能性を秘めている。特に軍事・防衛

分野では、長距離・高出力・軽量というバッテリーの特性がミッションの成否に直結す

るため、Novaciumのようなサプライヤーへの需要は今後も高まるだろう。シリコン陽

極技術のさらなる成熟は、バッテリー全体のコストパフォーマンスを向上させ、次世代

の空のモビリティと防衛システムの基盤を強化する。

元記事: https://markets.businessinsider.com/news/stocks/novacium-secures-first-order-for-

more-than-100-aa-nova-battery-packs-to-equip-an-interceptor-drone-from-alta-ares-a-

european-counter-drone-company-1036553237

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://markets.businessinsider.com/news/stocks/novacium-secures-first-order-for-more-than-100-aa-nova-battery-packs-to-equip-an-interceptor-drone-from-alta-ares-a-european-counter-drone-company-1036553237
https://markets.businessinsider.com/news/stocks/novacium-secures-first-order-for-more-than-100-aa-nova-battery-packs-to-equip-an-interceptor-drone-from-alta-ares-a-european-counter-drone-company-1036553237
https://markets.businessinsider.com/news/stocks/novacium-secures-first-order-for-more-than-100-aa-nova-battery-packs-to-equip-an-interceptor-drone-from-alta-ares-a-european-counter-drone-company-1036553237


#04 DRONELIFE、規制変化でドローンOEMにバッテリ

ー再設計とサプライチェーン自社管理を促す

概要

DRONELIFEは、ドローン業界のバッテリーサプライチェーンにおいて、規制変更が

OEMに対しバッテリー設計の自社管理を強く促していると報じた。現在のUAVバッテ

リーパックのエネルギー密度が200～300Wh/kgに留まる中、グラファイト陽極の限

界を超え、リチウムメタル技術への移行が進んでいる。OEMはこれにより、コンプラ

イアンス問題の解決だけでなく、製品性能の向上とサプライチェーンのレジリエンス

強化という機会を得られる。この戦略的転換は、ドローンの持続的な性能進化と市場

競争力の向上に不可欠である。

公開日 2026年09月10日  DRONELIFE  アメリカ



詳細

主要成果

ドローン業界では、バッテリーサプライチェーンにおける規制の変化が、ドローンメー

カー（OEM）に対し、バッテリーパックの設計を自社で管理し、サプライチェーン全

体をより深く統制するよう促している。現在のUAVバッテリーパックのエネルギー密度

は200～300Wh/kgの範囲にあるが、グラファイト陽極の限界が近づく中、リチウムメ

タル技術への移行が加速している。この再設計と自社管理の動きは、コンプライアンス

の遵守だけでなく、ドローンの性能向上とサプライチェーンの強靭化に資する重要な機

会を提供している。

技術・臨床詳細

ドローンバッテリー技術は、リチウムイオンバッテリーの進化に大きく依存している。

しかし、既存のグラファイト陽極を使用したリチウムイオンバッテリーは、物理的なエ

ネルギー密度の上限が近づいており、さらなる航続距離延長やペイロード増加には限界

がある。この記事では、平均的なUAVバッテリーパックのエネルギー密度が200～

300Wh/kgの範囲にあり、これ以上の進化には新たな化学技術が不可欠であると指摘

している。そこで注目されているのが、リチウムメタル陽極技術である。リチウムメタ

ルは、グラファイトよりもはるかに高い理論エネルギー密度を持つため、ドローンの飛

行時間を劇的に延長したり、より多くのセンサーやペイロードを搭載したりすることが

可能になる。OEMがバッテリー設計を自社で行うことは、規制要件（安全性、輸送、

リサイクルなど）への早期対応、バッテリーとドローンシステム全体の最適化、そして

特定のミッションプロファイルに合わせたカスタマイズを可能にする。例えば、高レー

ト放電が必要なFPVレーシングドローンと、長時間の監視ミッションを行う産業用ドロ

ーンでは、求められるバッテリー特性が大きく異なるため、OEMが自社で設計を主導

する利点は大きい。



背景・業界文脈

ドローン市場の拡大に伴い、バッテリーの安全性、信頼性、環境負荷に関する規制が厳

格化している。特に、空域規制、危険物輸送に関する国際規則、リチウムイオンバッテ

リーのリサイクル義務などが複雑化し、これらに対応できないバッテリーサプライヤー

やOEMは市場競争力を失うリスクがある。従来の多くのOEMは、汎用バッテリーサプ

ライヤーから既製のバッテリーパックを調達していたが、これにより設計の自由度が低

く、特定のドローンモデルや運用環境に最適化できないという課題があった。また、地

政学的リスクやサプライチェーンの脆弱性も顕在化しており、OEMは主要部品であるバ

ッテリーの供給安定性を確保する必要に迫られている。このような背景から、OEMが

バッテリー技術のR&D投資を増やし、サプライチェーンにおける垂直統合を進める動き

が加速している。

今後の展望

OEMによるバッテリー設計の自社管理とサプライチェーンの再構築は、ドローン産業全

体に大きな影響を与えるだろう。これにより、以下のような変化が予想される：

性能の最適化: ドローンとバッテリーが一体的に設計されることで、飛行性能、航続

距離、ペイロード容量が最大限に引き出される。

コンプライアンスの強化: 規制要件への対応が迅速かつ確実になり、市場投入リスク

が低減される。

コスト削減と効率化: サプライチェーンの最適化により、長期的なコスト削減と生産

効率の向上が期待される。

技術革新の加速: リチウムメタルや固体電池などの次世代バッテリー技術の採用が加

速し、ドローン市場全体の技術レベルが向上する。

市場競争力の向上: 独自のバッテリー技術を持つOEMは、他社との差別化を図り、市

場での優位性を確立できる。

このトレンドは、ドローン産業が単なるハードウェアの組み立てから、より高度なシス

テムインテグレーションとコア技術の内製化へと移行する成熟期に入ったことを示唆し

ている。

元記事: https://dronelife.com/2026/09/10/drone-battery-supply-chain-redesign/

https://dronelife.com/2026/09/10/drone-battery-supply-chain-redesign/


収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)



#05 オーバン大学の助教授、104万ドルNSF助成金で生

体ニューロンによる触覚感知バイオハイブリッドロボット

開発へ

概要

オーバン大学のジャン＝フランソワ・ルー助教授が、生きたニューロンを通じて触覚

を感知するバイオハイブリッドソフトロボットの開発に向け、米国科学財団（NSF）

から104万ドルの助成金を獲得しました。この研究は、植物が柔らかい流体で満たさ

れた組織を通じて機械情報を伝達する原理をロボットに応用するものです。流体で満

たされたマイクロチャネルと圧電イオン性ハイドロゲルを用いて、機械的圧力信号を生

体細胞が検知可能なイオン信号に変換することで、次世代の医療機器や人型ロボット

における触覚インターフェースに革新をもたらす可能性を秘めています。

公開日 2026年09月16日  Auburn University  アメリカ



詳細

主要成果

オーバン大学の化学工学助教授ジャン＝フランソワ・ルー氏は、生きたニューロンを通

じて触覚を感知できるバイオハイブリッドソフトロボットを開発するため、米国科学財

団（NSF）から104万ドルの助成金を獲得しました。この画期的な研究は、生物学的シ

ステムとロボット技術の融合により、従来のロボットセンサーでは難しかった繊細な触

覚フィードバックを実現することを目的としています。

技術・臨床詳細

ルー助教授の研究は、植物が柔らかい流体で満たされた組織を介して機械情報を伝達す

る自然のメカニズムに着想を得ています。これをロボットに応用するため、以下のよう

な技術要素を組み合わせます。

流体充填マイクロチャネル: ソフトロボットセンサー内に流体で満たされた微細な経

路を設け、これを通じて圧力信号を効率的に伝達します。

圧電イオン性ハイドロゲル: この特殊な材料は、機械的な変形を受けると内部のイオ

ン移動が促進され、機械的ストレスを電気信号（イオン信号）に変換します。このイ

オン信号が神経細胞を活性化させる橋渡し役となります。

生体細胞との統合: 生成されたイオン信号は、生体ニューロンが直接検出できる形式

であるため、ロボットシステムと生物学的システム間のシームレスなコミュニケーシ

ョンが可能になります。

これにより、ロボットは外界からの物理的な刺激を「感じ」、それを生体の神経系と同

じように解釈する能力を持つことになります。

背景・業界文脈

現在のロボット技術、特に人型ロボットや医療用ロボットにおいて、高精度な触覚は大

きな課題の一つです。金属や硬質プラスチックで作られた従来のセンサーは、しばしば

剛性が高く、人間の皮膚のような柔軟性や感度を持ち合わせていませんでした。今回の

バイオハイブリッドアプローチは、ロボットが患者の体に優しく接触したり、繊細な物

体を操作したりする能力を大幅に向上させる可能性を秘めています。また、植物のメカ

ニズムを模倣することで、よりエネルギー効率が高く、生体適合性の高いロボットシス

テムの構築に繋がると期待されます。



今後の展望

この研究の成功は、将来的に以下のような応用分野で大きな影響を与えるでしょう。

医療・リハビリテーション: より安全で直感的な手術用ロボット、患者に優しい装着

型リハビリテーション機器の開発。

人型ロボット: 人間とのより自然で安全なインタラクションを実現する、高度な触覚

を持つ人型ロボットの実現。

ウェアラブルデバイス: リアルタイムで身体状態をモニタリングし、環境変化を感知

する次世代のウェアラブルセンサー。

NSFからの助成金は、この革新的な分野における研究を加速させ、バイオハイブリッド

ロボット技術の早期実用化に向けた重要な一歩となります。

元記事: https://eng.auburn.edu/news/2026/09/assistant-professor-of-chemical-engineering-

developing-biohybrid-robots

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://eng.auburn.edu/news/2026/09/assistant-professor-of-chemical-engineering-developing-biohybrid-robots
https://eng.auburn.edu/news/2026/09/assistant-professor-of-chemical-engineering-developing-biohybrid-robots


#06 3Dプリントメタマテリアルソフトセンサー、導電性

複合材料で柔軟性と高性能を両立

概要

3Dプリント技術を活用したメタマテリアルベースのソフトセンサーに関するレビュー

論文が、導電性複合材料が柔軟なウェアラブルセンサーの実現に極めて有望であるこ

とを示しました。この技術は、金属粒子、カーボンブラック、カーボンナノチューブ、

グラフェンなどの導電性フィラーをポリマーに統合することで、優れた機械的柔軟性

と高い電気的性能の両立を可能にします。これにより、将来的にはウェアラブルデバ

イス、医療診断、人型ロボットなど、広範な分野で革新的なセンシング能力が期待さ

れます。

公開日 2026年09月10日  PMC  国際



詳細

主要成果

PMCで発表されたレビュー論文によると、3Dプリントされたメタマテリアルベースの

ソフトセンサーにおいて、導電性複合材料が機械的柔軟性と電気的性能のバランスを提

供する上で極めて重要であることが強調されています。この技術は、次世代の柔軟なウ

ェアラブルセンサーや高度なロボット触覚システムに不可欠な要素となります。

技術・臨床詳細

このレビューでは、ソフトセンサーに使用される主要な導電性複合材料として、以下の

ものが挙げられています。

金属粒子: 銀、ニッケルなどの微細な金属粒子をポリマーマトリックスに分散させる

ことで、導電性を付与します。

カーボンブラック: 安価で広く利用される導電性フィラーであり、ポリマーの機械的

特性を大きく損なうことなく導電性を高めます。

多層カーボンナノチューブ（MWCNTs）: 優れた導電性と機械的強度を兼ね備え、

低い充填量で高い導電性を実現します。

グラフェン: 非常に薄く、高い導電性と柔軟性を持つことから、高性能なソフトセン

サー材料として注目されています。

これらの導電性フィラーを柔軟なポリマー（シリコンエラストマーなど）に組み合わせ

ることで、センサーは伸縮性、曲げ耐性、ねじれ耐性などの機械的柔軟性を保ちつつ、

圧力、ひずみ、温度変化などを電気信号として高精度に検出する能力を獲得します。特

に、ハイブリッド圧電磁気アクチュエータなど、複数の刺激に応答する高度なセンシン

グ機能の実現にも寄与すると考えられています。



背景・業界文脈

従来のセンサーは多くの場合、剛性の高い材料で作られており、人体の曲面や不規則な

表面への装着、あるいはソフトロボットの柔軟な動きに対応することが困難でした。し

かし、ウェアラブルヘルスケア、ヒューマン・マシン・インターフェース、ソフトロボ

ティクスといった分野の発展に伴い、柔軟性、伸縮性、生体適合性を持つソフトセンサ

ーへの需要が急速に高まっています。3Dプリント技術は、複雑な幾何学的構造を持つ

メタマテリアルを、カスタマイズ可能かつ効率的に製造できるため、ソフトセンサー開

発における重要なツールとなっています。

今後の展望

導電性複合材料を用いた3Dプリントソフトセンサーの進歩は、以下の分野に大きな影

響を与えると予測されます。

医療・ヘルスケア: 快適で正確な生体信号モニタリング（心拍、呼吸、血圧など）が

可能なウェアラブルデバイス、スマートパッチ、人工皮膚。

ロボティクス: 人間のような触覚を持つソフトロボットハンド、義肢、人型ロボット

の皮膚。これにより、ロボットがより安全かつ器用に環境とインタラクトできるよう

になります。

IoT・スマートテキスタイル: 衣服に組み込まれたセンサーによる活動量計や環境モ

ニタリング。

今後の研究では、材料の長期安定性、製造プロセスのスケーラビリティ、そしてさらな

る多機能化が焦点となるでしょう。この技術は、物理世界とデジタル世界の融合を加速

させ、私たちの生活をよりスマートでインタラクティブなものに変える可能性を秘めて

います。

元記事: https://pmc.ncbi.nlm.nih.gov/articles/PMC13410656/

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://pmc.ncbi.nlm.nih.gov/articles/PMC13410656/


#07 ロボットアクチュエータの核心を解明：フレームレ

ス型トルクモーターと高効率減速機が人型ロボットの高性

能化を牽引

概要

EYOU Roboticsのレポートが、ロボットアクチュエータの主要コンポーネントとし

て、フレームレス型トルクモーター、減速機、デュアル絶対エンコーダー、FOCドラ

イブの重要性を強調しています。これらの要素は単一ハウジングに統合され、特に人

型ロボットにおける高性能、小型化、低損失を実現します。減速機はモーターの高速

回転を高トルク出力に変換し、下肢関節用の遊星減速機は優れた衝撃吸収能力を持つ

とされています。

公開日 2026年09月12日  EYOU Robotics (意优机器人)  中国



詳細

主要成果

EYOU Roboticsの分析によると、現代のロボットアクチュエータ、特に人型ロボット向

けの製品では、フレームレス型トルクモーター、高性能減速機、デュアル絶対エンコー

ダー、およびFOC（磁界ベクトル制御）ドライブといった主要コンポーネントの統合

が、その性能と効率を飛躍的に向上させています。これらの要素が一体化されること

で、アクチュエータの小型化、軽量化、高トルク密度、低損失を実現し、ロボットの運

動能力を根本から支えています。

技術・臨床詳細

ロボットアクチュエータの内部には、以下の主要なコンポーネントが組み込まれていま

す。

フレームレス型トルクモーター: このタイプのモーターは、従来のモーターに比べて

ハウジングがないため、よりコンパクトな設計が可能となり、高いトルク密度を実現

します。これにより、ロボットは限られたスペースで強力な力を発揮できるようにな

ります。モーターは電気エネルギーを機械エネルギーに変換する核心部分です。

減速機: モーターから発生する高速回転を、ロボットの関節に必要な高いトルク出力

に変換する役割を担います。特に、下肢関節には遊星減速機が推奨されており、その

優れた衝撃吸収能力により、ロボットが歩行や走行の際に発生する衝撃を効果的に緩

和し、安定した動作を可能にします。

デュアル絶対エンコーダー: これにより、ロボットの関節角度を非常に高精度で検出

することができます。絶対エンコーダーは、電源投入直後から正確な位置情報を提供

するため、ロボットの初期化や精密な位置決めにおいて不可欠なコンポーネントで

す。デュアル構成は冗長性を提供し、信頼性を高めます。

FOC（磁界ベクトル制御）ドライブ: モーターの効率的かつ滑らかな制御を可能にす

る高度な電子制御システムです。FOCドライブは、モーターのトルクと速度を精密に

調整し、エネルギー消費を最小限に抑えつつ、応答性の高い動作を実現します。

これらのコンポーネントは、多くの場合、単一のハウジングに統合された「統合型ジョ

イントモジュール」として設計されており、配線の簡素化、組み立ての容易さ、そして

全体的なシステム損失の低減に貢献します。



背景・業界文脈

人型ロボットの開発競争が激化する中で、アクチュエータはロボットの「筋肉」や「関

節」に相当する最も重要な要素と位置付けられています。特に、Agility Roboticsの

DigitやUnitree RoboticsのH1といった最新の人型ロボットは、より自然でダイナミッ

クな動きを実現するために、高性能なアクチュエータを多数搭載しています。これらの

ロボットは、人間に近い運動能力や、不整地での安定した歩行、さらには複雑な作業を

遂行するために、高トルク、高精度、そして優れたバックドライバビリティ（柔軟性）

を持つアクチュエータを必要とします。アクチュエータはロボットの総コストの40〜

70%を占めることがあり、その性能とコスト効率はロボットの実用化に直結します。

今後の展望

ロボットアクチュエータ技術の進化は、物理AI時代の到来において、半導体と同様に極

めて重要な役割を果たすと予測されています。将来的には、より高効率で小型、軽量な

アクチュエータが開発され、人型ロボットだけでなく、産業用ロボット、サービスロボ

ット、そして将来のサイボーグ技術に至るまで、幅広い分野での応用が期待されます。

特に、強大なトルクと優れた衝撃吸収性を両立させる技術は、人型ロボットが不確実な

環境で安全に動作するために不可欠であり、さらなる研究開発がこの分野の未来を形作

っていくでしょう。

元記事: https://eyoubot.com/en/blog/robot-actuator-components

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://eyoubot.com/en/blog/robot-actuator-components


#08 台湾CBT社、軍事ドローン向け複合材製機体の垂直

統合生産でサプライチェーンの独立性を確立

概要

台湾のCarbon-Based Technology（CBT）社が、軍事用ドローンプログラム向けの

複合材料製機体を、樹脂製造から最終組立まで自社で一貫生産していることが報じら

れました。これは、台湾の多くのOEMが機体部品を外部調達している現状と一線を画

し、材料の出所、構造品質、組立に対する単一サプライヤーの責任を確立します。

CBTは2007年の設立以来、19年間にわたり台湾の軍事ドローン向け複合材製機体を

製造しており、その高い技術力と信頼性を示しています。

公開日 2026年09月11日  TaiwanDrones  台湾



詳細

主要成果

台湾のCarbon-Based Technology（CBT）社は、軍事用ドローン向けの複合材料製機

体において、樹脂製造から最終組立に至るまでの全工程を自社で一貫して手掛ける垂直

統合型生産体制を確立しています。この独自の戦略により、CBTはサプライチェーンの

強靭性と独立性を高め、材料の出所から最終製品の品質までを一元的に管理することを

可能にしています。

技術・臨床詳細

CBTの垂直統合生産モデルは、以下の主要な利点と特徴を持っています。

一貫生産体制: 複合材料の基本となる樹脂の配合・製造から、機体部品の成形、そし

て最終的なドローンの組み立てまで、全ての工程をCBT社内で完結させています。こ

れは、一般的なOEMが複合材部品を外部サプライヤーから調達している現状とは大

きく異なります。

材料の品質管理: 自社で樹脂を開発・製造することで、使用される材料の組成、特

性、品質を厳格に管理できます。これにより、機体の軽量性、強度、耐久性といった

性能を最適化し、軍事用途に求められる高い信頼性を確保します。

サプライチェーンのリスク低減: 外部サプライヤーへの依存を最小限に抑えること

で、地政学的リスクや供給途絶のリスクを大幅に低減します。特に軍事用途において

は、安定した部品供給とセキュリティが極めて重要です。

構造品質と組立責任: 単一のサプライヤーが材料から組立まで全責任を負うため、構

造的な欠陥や組立不良のリスクが低減されます。これにより、製品全体の品質と信頼

性が向上します。

CBTは2007年に設立され、既に19年間にわたり台湾の軍事ドローン向けに複合材製機

体を製造してきた実績があります。これは、同社が培ってきた技術力とノウハウの深さ

を示しています。



背景・業界文脈

近年、ドローン技術は軍事用途においてますます重要性を増しており、偵察、監視、攻

撃、物流支援など、その役割は多岐にわたります。特に、機体の軽量化と強靭化は、ド

ローンの航続距離、積載能力、耐G性能を向上させる上で不可欠です。複合材料は、金

属材料と比較して軽量でありながら高い強度を持つため、現代の高性能ドローンにおい

て不可欠な材料となっています。台湾は地政学的に重要な位置にあり、軍事技術の国産

化とサプライチェーンの独立性確保は国家安全保障上の優先事項です。CBTのような企

業の垂直統合戦略は、この国家的な要請に応えるものです。

今後の展望

CBTの垂直統合生産モデルは、台湾のドローン産業における「非赤色サプライチェー

ン」（中国への依存度が低いサプライチェーン）の強化に貢献すると考えられます。こ

のアプローチは、他の防衛産業や高性能航空宇宙産業においても、サプライチェーンの

強靭化と品質管理の最適化に向けた模範となる可能性があります。CBTの技術と生産体

制は、将来的に台湾の軍事ドローン開発能力をさらに向上させ、地域における技術的優

位性を確立する上で重要な役割を果たすでしょう。また、このような統合生産のノウハ

ウは、民生用高性能ドローンの開発にも応用され、産業全体の競争力強化に繋がること

も期待されます。

元記事: https://www.taiwandrones.com/news/carbon-based-technology-taiwan-non-red-

composite-supply-chain

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.taiwandrones.com/news/carbon-based-technology-taiwan-non-red-composite-supply-chain
https://www.taiwandrones.com/news/carbon-based-technology-taiwan-non-red-composite-supply-chain


#09 物理AI時代におけるロボットアクチュエータの重要

性：半導体と同等の戦略的価値を強調

概要

ロボティス社のキム・ビョンスCEOは、物理AI時代においてロボットアクチュエータ

が半導体と同様に極めて重要な戦略的コンポーネントになると強調しました。アクチ

ュエータはロボットの関節や筋肉として機能し、人型ロボットの製造コストの40〜

60%を占める中核部品です。強力なトルクによる安定したタスク実行能力と、衝撃を

緩和する逆駆動（柔軟性）を両立させることが、優良なアクチュエータの必須条件と

されています。

公開日 2026年09月14日  MK  韓国



詳細

主要成果

ロボティス社のキム・ビョンスCEOは、物理AI時代におけるロボットアクチュエータの

戦略的価値が、半導体と同等に重要になるとの見解を示しました。アクチュエータは、

ロボットの「筋肉」や「関節」として機能する中核部品であり、特に人型ロボットにお

いては、その製造コストの40〜60%を占める最も高価なコンポーネントであることが

強調されています。この認識は、アクチュエータ技術が将来のロボット産業、ひいては

社会全体のインフラを支える基盤となることを示唆しています。

技術・臨床詳細

キムCEOは、優れたロボットアクチュエータに求められる条件として、以下の2点を挙

げました。

強力なトルクによる安定したタスク実行: ロボットが精密かつ力強い動作を行うため

には、アクチュエータが十分なトルクを提供する必要があります。これにより、重い

物体を持ち上げたり、複雑な工具を操作したりするなど、多様なタスクを安定して実

行することが可能になります。例えば、人型ロボットが不整地を歩行したり、人間と

協働して作業を行う際には、高いトルク出力が不可欠です。

衝撃を緩和する逆駆動（バックドライバビリティ）: ロボットが予期せぬ外部からの

衝撃や衝突を受けた際に、その力を吸収し、自身や周囲へのダメージを最小限に抑え

る「柔軟性」が重要です。この逆駆動能力が高いアクチュエータは、ロボットの安全

性を向上させ、人間とのより安全な協働環境を実現します。これにより、介護ロボッ

トやサービスロボットなど、人間と直接触れ合う機会の多いロボットにおいて、安全

性と信頼性が確保されます。

これらの特性は、モーター、減速機、エンコーダー、制御ドライバーといったアクチュ

エータ内部の各コンポーネントが、高度に統合され、最適化されることで実現されま

す。特に、小型化と高トルク密度を両立させるためのフレームレスモーターや、高効率

で精密なハーモニックドライブなどの減速機が、その性能を左右する鍵となります。



背景・業界文脈

世界中で人型ロボットの開発が加速する中、アクチュエータの性能は、ロボットが実現

できる機能とコストに直接影響を与えます。Agility RoboticsのDigitやTeslaの

Optimusなど、最新の人型ロボットは、多様な環境での自律的な作業を目標としてお

り、そのためには人間のような器用さ、バランス能力、そして物理的なインタラクショ

ン能力が不可欠です。これらの能力はすべて、高性能なアクチュエータによって支えら

れています。現在、ロボット市場では、AIソフトウェアの進化と共に、このAIを物理世

界で実行するためのハードウェア、すなわちアクチュエータのボトルネックが顕在化し

ています。そのため、アクチュエータ技術への投資と革新は、次世代ロボット産業の成

長を左右する主要なドライバーとなっています。

今後の展望

物理AIが遍在する社会では、ロボットアクチュエータはデータ処理を行う半導体チップ

と同様に、その社会の基盤を形成する重要な戦略的技術となるでしょう。高性能アクチ

ュエータの開発は、単にロボットの能力を向上させるだけでなく、スマート工場、自律

走行車、そして介護・医療といった幅広い分野で、新たなサービスやビジネスモデルを

創出する可能性を秘めています。今後、研究開発は、さらなる小型軽量化、エネルギー

効率の向上、そしてより高い耐久性と信頼性を目指して進められると予想されます。こ

の技術革新は、人間とロボットが協働する未来社会の実現に不可欠な要素となります。

元記事: https://www.mk.co.kr/en/business/12152416

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.mk.co.kr/en/business/12152416


#10 浦項工科大学、人工筋肉繊維を内蔵したウェアラブ

ル衣料で韓国高齢者・障害者支援ロボットを発表

概要

浦項工科大学の研究者チームが、人工筋肉繊維を埋め込んだ柔らかいウェアラブル衣

料を発表し、韓国の高齢者や障害者の動きを補助する新たなロボット技術を提示しま

した。この革新的なウェアラブルは、介護現場での身体的負担を軽減すると同時に、

ロボットと患者間のより優しく、自然な相互作用を可能にします。この技術は、アシ

スト技術の分野に新たな地平を拓くものです。

公開日 2026年09月16日  The Korea Times  韓国



詳細

主要成果

浦項工科大学（POSTECH）の研究者チームは、人工筋肉繊維を内蔵した柔軟なウェア

ラブル衣料を発表し、韓国の高齢者や障害者の身体活動を支援する次世代ロボット技術

の実現に向けた大きな一歩を踏み出しました。この技術は、従来の硬質な外骨格型ロボ

ットとは異なり、利用者の身体に優しくフィットし、自然な動きをアシストすること

で、介護現場における身体的負担の軽減と、利用者QOLの向上に貢献します。

技術・臨床詳細

このウェアラブル衣料は、以下の主要な技術的特徴を持っています。

人工筋肉繊維: 特殊な高分子材料や複合素材で構成された人工筋肉繊維が、衣服の内

部に戦略的に配置されています。これらの繊維は、電気的、熱的、または流体的な刺

激に応答して収縮・伸長する能力を持ち、人間の筋肉のような動作を再現します。

柔軟なウェアラブルデザイン: 衣服自体が柔らかく、利用者の身体の曲線に沿って設

計されているため、長時間の着用でも快適性が保たれます。これにより、ロボットが

患者の動きを補助する際に、不快感や拘束感を最小限に抑えることができます。

生体適合性: 皮膚に直接触れる可能性があるため、使用される材料は生体適合性が高

く、アレルギー反応や皮膚刺激のリスクが低いものが選ばれています。

軽量・低電力消費: 日常的に使用されることを想定し、全体として軽量であり、長時

間の利用に耐えうる低電力消費設計が施されています。

この技術は、特に歩行補助、立ち上がり支援、腕の持ち上げなど、高齢者や障害者が日

常生活で困難を感じやすい動作のサポートに焦点を当てています。従来の電動車椅子や

介護ベッドとは異なり、利用者が自身の意思で動こうとする力を増幅させる「アシス

ト」に特化しているため、残存機能の維持・向上にも寄与する可能性があります。



背景・業界文脈

韓国は急速な高齢化社会に直面しており、高齢者人口の増加に伴い、介護やリハビリテ

ーションの需要が高まっています。しかし、介護者の身体的・精神的負担は大きく、労

働力不足も深刻化しています。このような背景から、高齢者や障害者の自立支援と介護

者の負担軽減を目的としたロボット技術への期待が高まっています。これまでのアシス

トロボットは、外骨格のような硬い構造が多く、装着感やデザイン、そしてコスト面で

課題がありました。浦項工科大学が発表したような柔軟なウェアラブル型ロボットは、

これらの課題を克服し、より広範な普及を促進する可能性を秘めています。

今後の展望

人工筋肉繊維を内蔵したウェアラブル衣料は、アシストロボットの分野に新たなパラダ

イムシフトをもたらす可能性を秘めています。今後の研究開発では、以下のような点が

焦点となるでしょう。

性能向上: 人工筋肉繊維の出力密度、応答速度、耐久性のさらなる向上。

インテリジェント制御: 利用者の意図をより正確に読み取り、最適なタイミングで自

然にアシストするAI制御アルゴリズムの開発。

デザインと機能の多様化: 特定の身体部位だけでなく、全身をカバーするような多様

なデザインや、複数の機能を統合した製品の開発。

コスト削減と量産化: 高度な技術をより手頃な価格で提供するための製造プロセスの

最適化。

この技術が実用化されれば、高齢者や障害者がより長く、より活動的な生活を送ること

が可能になり、介護分野における社会課題の解決に大きく貢献することが期待されま

す。また、スポーツ支援や労働支援といった一般用途への応用も考えられます。

元記事: https://www.koreatimes.co.kr/southkorea/health/20260916/next-gen-robots-step-in-

to-assist-koreas-elderly-and-disabled

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.koreatimes.co.kr/southkorea/health/20260916/next-gen-robots-step-in-to-assist-koreas-elderly-and-disabled
https://www.koreatimes.co.kr/southkorea/health/20260916/next-gen-robots-step-in-to-assist-koreas-elderly-and-disabled


#11 Skild AI、NVIDIA Physical AIを活用し単一ビデ

オからロボットにタスク学習、成功率を7倍以上に向上

概要

Skild AIは、NVIDIAのPhysical AI技術を活用し、単一のビデオデモンストレーション

からロボットに新しいタスクを学習させる「S1ロボット基盤モデル」を発表しまし

た。このモデルは、重みの更新やタスク固有の事後学習なしにタスクを理解・実行で

きる「in-context learning」手法を採用しています。実機デモンストレーションから

自律実行までわずか11分で移行し、新しい多段階タスクでの成功率が従来のAIシステ

ムと比較して7倍以上の改善を達成しました。これにより、ロボットの迅速なタスク習

得と汎用性が大幅に向上します。

公開日 2026年09月10日  NVIDIA  アメリカ



詳細

主要成果

Skild AIがNVIDIAのPhysical AI技術を統合し、単一のビデオデモンストレーションか

らロボットに新しいタスクを学習させる革新的な「S1ロボット基盤モデル」を発表しま

した。このモデルは、従来のAIシステムと比較して新しい多段階タスクにおける成功率

を7倍以上に向上させ、実機でのデモンストレーションから自律実行までわずか11分で

移行できる能力を示しました。

技術・臨床詳細

S1ロボット基盤モデル: Skild AIが開発したこのモデルは、NVIDIAのPhysical AI技

術を基盤としており、特に単一のビデオ入力から複雑な多段階タスクをロボットに学

習させることに特化しています。

in-context learning (文脈内学習): この中核技術により、モデルは入力されたビデ

オデモンストレーションから直接タスクを理解し、実行計画を生成します。従来の機

械学習モデルのような、重みの更新やタスク固有の追加学習（ファインチューニン

グ）は不要です。

性能向上: 新しい多段階タスクにおいて、従来のAIシステムと比較して成功率が7倍

以上向上したと報告されています。これは、ロボットが未学習の環境やタスクに迅速

に適応できることを意味します。

迅速な展開: 研究チームは、実機でのビデオデモンストレーションから、ロボットが

そのタスクを自律的に実行するまでの時間をわずか11分に短縮できることを実証し

ました。この速度は、ロボットの導入と展開における大きなボトルネックを解消しま

す。

背景・業界文脈

従来のロボットは、新しいタスクを学習するために大量のデータ収集、時間のかかるト

レーニング、専門的なプログラミングを必要としました。これは、特に多様なタスクや

頻繁に変化する環境でのロボット導入を妨げる要因でした。Physical AI、特に in-

context learningは、この問題を解決し、ロボットがより人間のように、少ない情報か

ら迅速に学習し適応できる可能性を秘めています。製造業、物流、サービスロボットな

ど、タスクの柔軟性が求められる分野での需要は非常に高いとされています。



今後の展望

Skild AIのS1モデルは、ロボットの汎用性と導入の容易さを劇的に向上させることで、

物理AI分野に新たな標準を確立する可能性があります。この技術により、企業はロボッ

トの再プログラムに費やす時間とコストを大幅に削減し、より迅速に新しい自動化ソリ

ューションを展開できるようになります。将来的に、家庭用ロボットから産業用ロボッ

トまで、あらゆる種類のロボットが単一の視覚入力から複雑な行動を学習し、適応する

「学習するロボット」の普及を加速させるでしょう。これは、人間とロボットの協調作

業の未来において、柔軟性と効率性を高める重要な一歩となります。

元記事: https://blogs.nvidia.com/blog/skild-ai-s1-physical-ai/

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://blogs.nvidia.com/blog/skild-ai-s1-physical-ai/


#12 人間型ロボットの全身制御向けクロスエンボディメ

ント基盤フレームワーク「X-WBC」発表、9シミュレー

ションと4実機で性能実証

概要

人間型ロボットの全身制御を汎用展開に向けスケールさせるためのクロスエンボディ

メント基盤フレームワーク「X-WBC」が研究発表されました。このフレームワーク

は、人間モーションの共有セマンティクスとエンボディメント固有の物理的実行を分

離するアプローチを採用しています。9つのシミュレーションエンボディメントと4つ

の実機ロボットでの実験により、共同トレーニングがトラッキング性能を向上させ、

学習されたポリシーがトレーニングコーパスを超えても競争力を維持することが示さ

れました。これにより、多様な人型ロボットへの制御モデルの適用が効率化されま

す。

公開日 2026年09月15日  arXiv  不明



詳細

主要成果

人間型ロボットの全身制御を汎用展開に向けてスケールさせることを目的とした、クロ

スエンボディメント基盤フレームワーク「X-WBC」が発表されました。このフレーム

ワークは、人間モーションの比較的共通するセマンティクスと、各ロボットの物理的特

性に固有の実行ロジックを分離することで、多様な人間型ロボットへの適用を可能にし

ます。

技術・臨床詳細

クロスエンボディメント基盤フレームワーク: X-WBCは、単一の制御ポリシーが複

数の異なる人間型ロボットプラットフォームに適用できることを目指しています。こ

れにより、各ロボットごとに個別の制御システムを開発する手間とコストを削減しま

す。

セマンティクスと物理的実行の分離: フレームワークの核心は、人間の動きが持つ一

般的な意味論（例：歩行、腕を振るなど）と、特定のロボットの関節やモーターがそ

の動きをどのように物理的に実現するか（エンボディメント固有の実行）を明確に区

別することです。これにより、モデルは汎用的な行動計画と、それを各ロボットに合

わせて最適化する能力を両立させます。

広範な実験による性能実証: 研究では、9つの異なるシミュレーション環境における

ロボットエンボディメントと、Agility Robotics社のDigitなどを含む4つの実機人間

型ロボットでX-WBCの有効性が検証されました。

共同トレーニングの優位性: これらの実験を通じて、複数のエンボディメントで共同

トレーニングを行うことで、個別のロボットに対するトラッキング性能が向上するこ

とが示されました。さらに、学習された制御ポリシーは、トレーニングに使用された

ロボットの種類を超えても高い競争力を維持し、未知のロボットにもある程度の汎化

能力があることが示唆されています。



背景・業界文脈

人間型ロボットの開発は急速に進展していますが、異なる設計や物理特性を持つロボッ

ト間で制御ソフトウェアを再利用することは大きな課題でした。各ロボットプラットフ

ォームに特化した制御アルゴリズムの開発は、時間とリソースを大量に消費します。X-

WBCのようなクロスエンボディメントアプローチは、このフラグメンテーションの問

題に対処し、ロボットAIの進化における大きなボトルネックを解消することを目指して

います。これは、多様なヒューマノイドロボットが家庭や産業で広く活用される未来に

向けた重要なステップとなります。

今後の展望

X-WBCは、人間型ロボットの全身制御の汎用化とスケーラビリティを向上させること

で、ロボットの商業的展開を加速する可能性を秘めています。このフレームワークによ

り、ロボット開発者は、新しいハードウェアが導入されるたびに制御システムをゼロか

ら構築する代わりに、既存の学習済みポリシーを効率的に適応させることができます。

将来的には、より複雑で多様なタスクを、様々なプラットフォームの人間型ロボットが

共通の知能基盤で実行できるようになることで、人型ロボットの普及とその応用範囲が

大きく広がるでしょう。

元記事: https://arxiv.org/html/2609.15213v1

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://arxiv.org/html/2609.15213v1


#13 ハーバード大とジョージア工科大、「RLE-Bench」

でAIが物理ロボットを設計・制御する能力を評価開始

概要

ハーバード大学とジョージア工科大学の研究者らが、AIコーディングエージェントが物

理的なロボットを設計する能力を評価するオープンソースツール「RLE-Bench」をリ

リースしました。このベンチマークは、ロボット学習エンジニアAIシステムの性能をイ

ンタラクティブ制御、ポリシー開発、知覚と推定、機械設計の4つの主要領域で測定で

きます。RLE-Benchの導入により、複雑な物理システムのためのAIエンジニアリング

能力の客観的な評価と進歩が促進されます。

公開日 2026年09月17日  Harvard John A. Paulson School of Engineering and Applied

Sciences (SEAS) and Georgia Tech School of Computational Science and Engineering

アメリカ



詳細

主要成果

ハーバード大学ジョン・A・ポールソン工学・応用科学部（SEAS）とジョージア工科大

学計算科学・工学部の研究者らが、AIコーディングエージェントが物理的なロボットの

設計および運用タスクをどれだけうまく実行できるかをテストする評価ツール「RLE-

Bench」をオープンソースとして公開しました。これは、物理システムのためのAIエン

ジニアリング能力を客観的に測定する初の包括的なベンチマークです。

技術・臨床詳細

RLE-Benchの目的: RLE-Benchは、「ロボット学習エンジニア」としてのAIシステ

ムの能力、すなわち、複雑な物理環境で機能するロボットを設計、制御、改良するAI

の能力を体系的に評価するために開発されました。

評価領域: このベンチマークは、AIコーディングエージェントの性能を以下の4つの

広範な領域で評価します。

インタラクティブ制御: ロボットが物理環境と動的に相互作用する能力。

ポリシー開発: 特定のタスクを達成するための行動戦略を生成・最適化する能力。

知覚と推定: センサーデータから環境を理解し、状態を推定する能力。

機械設計: ロボットの物理的構造や構成を最適化・設計する能力。

オープンソースの利点: RLE-Benchがオープンソースであることで、世界中の研究者

や開発者がこのツールを利用して、自身のAIモデルを公平に比較し、進歩を加速させ

ることができます。共通の評価基準は、AIロボット工学コミュニティ全体の協力とイ

ノベーションを促進します。

背景・業界文脈

AIの進化は、ソフトウェア開発の自動化に大きな進歩をもたらしていますが、物理世界

と直接相互作用するロボットシステムの設計やエンジニアリングは依然として複雑で人

間主導のプロセスです。AIが自律的にロボットを設計し、制御コードを生成する能力

は、「AIエンジニア」の最終目標の一つとされています。しかし、この能力を客観的か

つ包括的に評価する標準的なベンチマークが存在しませんでした。RLE-Benchは、こ

のギャップを埋め、AIが物理世界でどのように機能するかを測定する上で不可欠なツー

ルとなります。



今後の展望

RLE-Benchの導入は、AIロボット工学分野の研究と開発に大きな影響を与えるでしょ

う。このベンチマークを通じて、研究者はAIコーディングエージェントの弱点と強みを

特定し、より堅牢でインテリジェントな自律型ロボットシステムの開発を加速できま

す。将来的には、AIが複雑な機械設計から制御アルゴリズムの生成まで、ロボット開発

プロセスのより多くの部分を自動化することで、製品開発サイクルを短縮し、イノベー

ションを促進し、新たなロボットアプリケーションの創出に貢献すると期待されます。

元記事: https://seas.harvard.edu/news/can-your-ai-engineer-robot

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://seas.harvard.edu/news/can-your-ai-engineer-robot


#14 AppScaleブログがVision-Language-Action

（VLA）基盤モデルのアーキテクチャガイドを公開、主要

4モデルを比較分析

概要

AppScaleブログは、ロボット工学エンジニアとMLプラットフォームリード向けに、

Vision-Language-Action（VLA）基盤モデルの2026年版アーキテクチャガイドを公

開しました。このガイドでは、OpenVLA、NVIDIA GR00T N1、Google DeepMind

Gemini Robotics 1.5、Physical Intelligence pi0.5という4つの主要なVLAモデル

を、オープン性、アクションデコーダー、システム分割、トレーニングデータの観点か

ら比較分析しています。この比較は、VLAモデルの選択と実装における重要な洞察を

提供し、ロボットAIの進化を加速させます。

公開日 2026年09月11日  AppScale Blog  不明



詳細

主要成果

AppScaleブログは、ロボット工学エンジニアおよびMLプラットフォームリードを対象

とした、Vision-Language-Action（VLA）基盤モデルの2026年版アーキテクチャガ

イドを公開しました。この包括的なガイドは、現行の主要なVLAモデル4つを詳細に比

較分析し、業界の専門家が最適なモデル選択と実装戦略を策定するための重要な情報を

提供します。

技術・臨床詳細

VLA基盤モデルの比較対象: ガイドでは、以下の4つのVLA基盤モデルが選定され、

そのアーキテクチャと機能が詳細に検討されています。

OpenVLA: オープンソースコミュニティによる取り組み。

NVIDIA GR00T N1: NVIDIAが提供する高性能モデル。

Google DeepMind Gemini Robotics 1.5: Google DeepMindの先進的な研

究成果。

Physical Intelligence pi0.5: 物理的知能に特化したモデル。

比較観点: これらのモデルは、以下の重要な観点から比較分析されています。

オープン性: モデルのコード、データ、トレーニングプロセスがどれだけ公開され

ているか。

アクションデコーダー: モデルが生成するアクションをどのように解釈し、ロボッ

トの具体的な動きに変換するか。

システム分割: モデルが認知、計画、実行の各段階をどのように内部で構造化し、

連携させるか。

トレーニングデータ: 各モデルがどのような種類のデータ（視覚、言語、行動ログ

など）を用いて、どのような規模で訓練されているか。

アーキテクチャガイドの目的: このガイドは、開発者が自身の特定のロボットアプリ

ケーション要件に基づいて、各VLAモデルの長所と短所を理解し、プロジェクトに最

適なソリューションを選択するためのフレームワークを提供します。



背景・業界文脈

Vision-Language-Action（VLA）モデルは、ロボットが視覚情報と自然言語の指示を

統合して、物理世界で複雑なタスクを実行できるようにする、ロボット工学における次

世代のAI技術です。これらの基盤モデルは、従来の、タスクごとに個別開発されるロボ

ットプログラムの限界を打破し、汎用性と適応性の高い自律型システムを実現する可能

性を秘めています。しかし、多様なモデルが登場する中で、それぞれの特徴や性能、そ

して実際の導入における課題を理解することは、業界関係者にとって不可欠となってい

ます。

今後の展望

AppScaleブログのこのアーキテクチャガイドは、VLAモデルの透明性を高め、ロボッ

トAI分野の研究と商業的展開を加速する重要なリソースとなるでしょう。開発者は、こ

の情報を用いて、より効率的かつ効果的なロボットシステムを設計・構築できるように

なります。VLAモデルのさらなる進化は、製造、物流、医療、家庭用ロボットなど、幅

広い分野でロボットの能力を向上させ、人間とロボットのより高度な協調作業の実現に

貢献すると期待されます。

元記事: https://appscale.blog/en/blog/vision-language-action-models-robotics-foundation-

model-architecture-2026

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://appscale.blog/en/blog/vision-language-action-models-robotics-foundation-model-architecture-2026
https://appscale.blog/en/blog/vision-language-action-models-robotics-foundation-model-architecture-2026


#15 Motus2が触覚フィードバックと自己進化型汎用ワ

ールドモデルを統合、器用なマニピュレーションの成功率

を12.5ポイント向上

概要

器用なマニピュレーションのための自己進化型汎用ワールドモデル「Motus2」が発表

されました。このモデルは、触覚フィードバックとグローバルオートリグレッション

メモリを統合することで、ロボットが物体を「記憶」し、視覚だけでは捉えきれない

接触力を理解できるようにします。実験では、Motus2が模倣学習を大幅に上回り、特

に「紙を破る」ような接触が豊富なタスクでは触覚エキスパートが成功率を12.5ポイ

ント向上させました。これにより、ロボットの精密作業における信頼性と汎用性が大

きく改善されます。

公開日 2026年09月10日  alphaXiv  不明



詳細

主要成果

器用なマニピュレーションのための自己進化型汎用ワールドモデル「Motus2」が発表

されました。このモデルは、触覚フィードバックとグローバルオートリグレッションメ

モリを統合し、ロボットが物体との相互作用をより深く理解することを可能にします。

これにより、模倣学習と比較して性能が大幅に向上し、特に「紙を破る」のような接触

が豊富なタスクで成功率を12.5ポイント改善しました。

技術・臨床詳細

自己進化型汎用ワールドモデル: Motus2は、物理世界のダイナミクスを内部的に表

現し、ロボットがタスクを実行するための予測と計画を立てることを可能にします。

この「自己進化型」の特性は、モデルが経験を通じて自身の内部表現を継続的に改善

できることを意味します。

触覚フィードバックの統合: モデルは、視覚情報だけでなく、触覚センサーからのフ

ィードバックを積極的に利用します。これにより、ロボットは物体を把持する際の圧

力、滑り、摩擦などの情報を感知し、より繊細でロバストな操作を実現します。これ

は、視覚だけでは不十分な、接触に依存するタスク（例：柔らかいものを扱う、摩擦

を利用する）において特に重要です。

グローバルオートリグレッションメモリ: Motus2は、過去の経験や物体に関する情

報を長期的に保持・活用するグローバルオートリグレッションメモリを備えていま

す。これにより、ロボットは一度学習した物体や操作の特性を「記憶」し、新しい状

況や類似の物体に対して効率的に知識を転移できます。

模倣学習に対する優位性: 実験結果では、Motus2が従来の模倣学習（人間のデモン

ストレーションから直接行動を学習する手法）を大幅に上回ることが示されました。

特に、「紙を破る」など、接触力制御が不可欠なタスクにおいて、触覚フィードバッ

クを活用したMotus2は成功率を12.5ポイントも向上させ、その有効性を明確に示し

ました。



背景・業界文脈

高度なロボットマニピュレーションは、製造、物流、サービス業など、多くの分野で自

動化の鍵となります。しかし、ロボットが人間のように器用に物体を扱い、特に接触を

伴う複雑なタスクを実行することは、長年の課題でした。従来のロボットは、主に視覚

情報に基づいてタスクを実行していましたが、物体との物理的な相互作用を正確に理解

するには不十分でした。Motus2は、触覚情報を統合し、自己進化するワールドモデル

を構築することで、このギャップを埋め、ロボットがより高いレベルの知能と器用さを

発揮するための重要な一歩となります。

今後の展望

Motus2のような自己進化型の触覚統合ワールドモデルは、ロボットの器用なマニピュ

レーション能力を大きく向上させ、より複雑で不確実な環境でのロボット導入を促進す

るでしょう。これにより、産業現場での精密な組み立て作業、医療分野での手術支援、

家庭での日常的な作業支援など、多岐にわたるアプリケーションでロボットがより信頼

性の高いパフォーマンスを発揮できるようになります。Motus2の技術は、将来的に

は、人間が直接介入することなく、ロボットが自律的に新しいタスクを学習し、適応す

る「汎用ロボット」の実現に向けた重要な基盤となることが期待されます。

元記事: https://www.alphaxiv.org/abs/2608.30237

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.alphaxiv.org/abs/2608.30237


#16 Agility Robotics、AI搭載人型ロボット「Digit 5」

を発表 - 安全バリア不要で協調作業が可能に

概要

Agility Roboticsは、物理的な安全バリアなしで人間と大規模に協調作業できる次世代

汎用人型ロボット「Digit 5」を発表しました。これは同社初の人型ロボットで、独自

のAIアルゴリズムと複数のセンサー技術により、人々の近くで自律的に安全を確保し

ながら動作します。Digit 5の登場は、倉庫や製造現場における人・ロボット協働の新

たな標準を確立し、自動化の柔軟性と効率を飛躍的に向上させる可能性を秘めていま

す。この技術は、従来の産業用ロボットが抱える安全確保のための物理的制約を打破

し、多様な環境でのロボット導入を加速させると期待されます。

公開日 2026年09月15日  Agility Robotics  アメリカ



詳細

主要成果

Agility Roboticsは、物理的な安全バリアなしで人間と大規模に協調作業できる次世代

汎用人型ロボット「Digit 5」を発表しました。これはAgility社初の人型ロボットであ

り、倉庫や製造現場など人間が働く環境にそのまま導入できる点が最大の画期的な成果

です。

技術・臨床詳細

Digit 5は、独自のAIアルゴリズムと複数の高度なセンサー技術を統合しています。これ

により、周囲の人間を継続的に監視し、衝突のリスクを検出した場合、自律的に回避行

動をとったり、動作を停止したり、あるいは着座姿勢をとることで安全な人間検出を実

現します。この協調安全機能により、従来の産業用ロボットに必須だった物理的な安全

柵が不要となり、作業空間の柔軟性が大幅に向上します。Digit 5は、特に物流倉庫での

資材運搬やピッキング作業、製造ラインでの補助作業など、人間と密接に連携するタス

クに最適化されており、これまで自動化が困難だった領域へのロボット導入を加速させ

ます。

背景・業界文脈

近年、人型ロボット技術は急速な進展を見せていますが、安全性の確保と人間との自然

な協調作業は依然として大きな課題でした。従来の産業用ロボットは、その高速かつ強

力な動作ゆえに、人への危険を避けるために物理的な安全柵で囲むのが一般的であり、

これによりロボットの活動範囲や柔軟性が制限されていました。Digit 5が実現する「バ

リアフリーの協調作業」は、この長年の制約を打破するものであり、Physical AIの進

化によって可能となったものです。これにより、ロボットが人間中心の環境に溶け込

み、生産性の向上に貢献する新たな道を切り開きます。



今後の展望

Digit 5は、倉庫、物流、製造業といった分野で、人手不足の解消や作業効率の向上に大

きく貢献することが期待されています。特に、ECの拡大や高齢化社会の進展に伴う労働

力不足は世界的な課題であり、人型ロボットによる安全な協働は、これらの課題に対す

る強力なソリューションとなるでしょう。将来的には、より複雑なタスクの自律遂行

や、人間とのコミュニケーション能力の向上など、さらなる機能拡張が進むことで、多

岐にわたるサービス業や家庭環境への応用も視野に入ると考えられます。

元記事: https://www.agilityrobotics.com/content/agility-unveils-digit-5-humanoid-robot-built-

for-cooperatively-safe-work-at-scale

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.agilityrobotics.com/content/agility-unveils-digit-5-humanoid-robot-built-for-cooperatively-safe-work-at-scale
https://www.agilityrobotics.com/content/agility-unveils-digit-5-humanoid-robot-built-for-cooperatively-safe-work-at-scale


#17 Unitree Robotics、60億パラメータを持つ次世代

人型ロボット基盤モデル「UnifoLM-WLA-1.0」を公開

概要

Unitree Roboticsは、60億パラメータを持つ次世代汎用人型ロボット基盤モデル

「UnifoLM-WLA-1.0」をGitHubで公開しました。このモデルは、大規模マルチモー

ダル知覚・理解データと相互作用中心のワールドモデリングに基づいて構築され、空

間知覚と理解能力を大幅に向上させています。約2,500時間の高品質な実機ロボット

データで訓練されており、単一モデルでデスクトップから全身マニピュレーションま

で64のタスクを調整可能です。これにより、人型ロボットの汎用性と実世界での適用

範囲が飛躍的に拡大する可能性を示しています。

公開日 2026年09月11日  Unitree Robotics (GitHub)  中国



詳細

主要成果

Unitree Roboticsは、60億パラメータを有する次世代汎用人型ロボット基盤モデル

「UnifoLM-WLA-1.0」をGitHub上でオープンソースとして公開しました。このモデル

は、大規模なマルチモーダル知覚・理解データと相互作用中心のワールドモデリングに

基づいて構築されており、ロボットの空間知覚と理解能力を大幅に向上させるという画

期的な成果を達成しています。

技術・臨床詳細

UnifoLM-WLA-1.0は、約2,500時間にも及ぶ高品質な実機ロボットデータでトレーニ

ングされています。これにより、単一のモデルでデスクトップマニピュレーションから

全身マニピュレーションに至るまで、実に64種類もの多様なタスクに柔軟に対応でき

る調整能力を獲得しました。従来のモデルが特定のタスクに特化していたのに対し、

UnifoLM-WLA-1.0は、その汎用性の高さと実世界データに基づくロバスト性によっ

て、様々な物理的環境での応用が期待されます。例えば、複雑な環境でのオブジェクト

操作、組み立て作業、人間との協調作業などが含まれます。このモデルは、Physical AI

の進展を象徴するものであり、ロボットがより自律的に、かつ効率的に複雑な環境で機

能するための基盤を提供します。

背景・業界文脈

ロボット工学の分野では、長らく特定のタスクに特化したシステムが主流でした。しか

し、より複雑で予測不可能な実世界環境に対応するためには、汎用性の高いAIモデルが

不可欠とされてきました。UnifoLM-WLA-1.0は、まさにこのギャップを埋めるもので

あり、大規模なデータセットと先進的なモデリング手法を組み合わせることで、ロボッ

トが多様な状況に適応し、学習する能力を強化しています。これは、AI分野における大

規模言語モデルの成功がロボティクスにも波及した一例と言え、ロボットの「知能」を

飛躍的に高める可能性を秘めています。



今後の展望

UnifoLM-WLA-1.0の登場は、人型ロボットが多様な産業、サービス、さらには家庭環

境に普及するための重要な一歩となります。オープンソースでの公開は、研究者や開発

者がこのモデルを基盤として、さらに高度なアプリケーションや機能を開発することを

促進し、ロボット工学全体のイノベーションを加速させるでしょう。将来的に、この種

の基盤モデルは、ロボットが人間と同じように物理世界を理解し、相互作用するための

標準的なツールとなる可能性を秘めており、ロボットの商業化と実用化を大きく前進さ

せることが期待されます。

元記事: https://github.com/unitreerobotics/unifolm-wla

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://github.com/unitreerobotics/unifolm-wla


#18 Kinova、 Physical AIの未来をデュアルアームロボ

ットで定義するホワイトペーパーを発表

概要

Kinovaは、デュアルアームロボット工学がPhysical AIの基盤であるとするホワイトペ

ーパーを発表しました。このレポートでは、ハプティックフィードバックを備えたテ

レイグジスタンス（遠隔存在感）が、Physical AIモデルに必要な実世界データを生成

する最も信頼性の高い方法であると強調されています。このアプローチは、ロボット

が複雑な物理的相互作用を学習し、適応するための鍵を握るとされており、未来の

Physical AI開発に大きな方向性を示すものです。

公開日 2026年09月16日  Kinova  カナダ



詳細

主要成果

Kinovaが発表したホワイトペーパーは、デュアルアームロボット工学がPhysical AIの

未来を形作る上での不可欠な基盤であると主張し、特にハプティックフィードバックを

備えたテレイグジスタンス（遠隔存在感）が、Physical AIモデルの訓練に必要な実世界

データを収集する最も信頼性の高い手段であると結論付けています。これは、Physical

AIが現実世界で効果的に機能するためのデータ収集戦略に明確な方向性を示す重要な提

言です。

技術・臨床詳細

デュアルアームロボットは、人間のような両腕の協調動作を可能にし、複雑な操作や環

境との相互作用において高い柔軟性と器用さを発揮します。これにハプティックフィー

ドバック（触覚フィードバック）が加わることで、オペレーターはロボットが感じてい

る力や触感をリアルタイムで知覚できるようになります。この触覚情報は、テレイグジ

スタンスシステムを通じて人間のオペレーターに送られ、オペレーターはより直感的か

つ高精度にロボットを操作できます。この過程で生成されるデータ（ロボットの動き、

力の作用、環境との接触情報など）は、Physical AIモデルの学習に極めて重要です。高

品質な実世界データは、AIが物理法則を理解し、未知の状況に適応するための基盤とな

ります。例えば、医療分野における精密手術や、災害現場での複雑な作業など、人間が

直接介入できない場面でのロボットの能力を飛躍的に向上させる可能性を秘めていま

す。

背景・業界文脈

Physical AIは、ロボットが物理世界を理解し、自律的に行動する能力を指しますが、

その開発には大量かつ多様な実世界データが不可欠です。しかし、この種のデータを効

率的かつ安全に収集することは、長年の課題でした。従来のシミュレーションデータだ

けでは、現実世界の複雑さや不確実性を完全に捉えることが困難であり、ロボットが実

環境で期待通りに機能しない原因となっていました。Kinovaの提案は、人間が介入す

るテレイグジスタンスを通じて、この「実世界データギャップ」を埋めるための具体的

なソリューションを提供します。これにより、Physical AIの研究開発は新たな段階に入

ると考えられます。



今後の展望

このホワイトペーパーが示す方向性は、Physical AIの訓練と展開において、デュアルア

ームロボットとテレイグジスタンス技術が中心的な役割を果たすことを示唆していま

す。将来的には、より高度なハプティックフィードバックシステムとAIモデルの統合に

より、ロボットはさらに自律性を高めつつ、人間が遠隔で監視・介入することで、より

安全で信頼性の高い運用が可能になるでしょう。これは、医療、製造、探査、災害対応

など、多岐にわたる分野でのロボットの適用範囲を拡大し、最終的には人間の能力を物

理世界で拡張する「サイボーグの未来」にも繋がる可能性があります。投資家やエンジ

ニアは、この領域におけるデータ収集技術とロボットハードウェアの進化に注目する必

要があるでしょう。

元記事: https://www.kinovarobotics.com/resource/dual-arm-robotics-and-the-future-of-

physical-ai

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.kinovarobotics.com/resource/dual-arm-robotics-and-the-future-of-physical-ai
https://www.kinovarobotics.com/resource/dual-arm-robotics-and-the-future-of-physical-ai


#19 Bedrock Robotics、建設機械向け後付け

LiDAR・GPS・カメラパッケージで自律掘削の大規模運

用を達成

概要

Bedrock Roboticsは、掘削機やブルドーザーにLiDARセンサー、GPS、カメラを後

付けする「Bedrock Operator」パッケージを用いて、業界最大規模の監視付き自律

掘削作業を完了しました。この成果は、Physical AIが自律型機械を通じて労働者の生

産性を向上させる可能性を明確に示しています。LGとNVIDIAもAI工場パートナーシッ

プを発表し、NVIDIAのロボット工学・物理モデルをLGのPhysicalWorksプラットフ

ォームに組み込むことで、Physical AIの産業応用が加速しています。

公開日 2026年09月16日  Progressive Policy Institute  アメリカ



詳細

主要成果

Bedrock Roboticsは、既存の掘削機やブルドーザーにLiDARセンサー、GPS、カメラ

を後付けする「Bedrock Operator」パッケージを導入し、業界最大規模となる監視付

き自律掘削作業を成功裏に完了しました。この成果は、Physical AIが建設業界におけ

る自律型機械の導入を加速し、労働生産性を飛躍的に向上させる可能性を実証するもの

です。

技術・臨床詳細

「Bedrock Operator」は、既存の重機を自律型ロボットへと転換させるための包括的

なセンサーパッケージです。LiDARセンサーは高精度な3D環境マッピングを提供し、

GPSは正確な位置情報、カメラは視覚情報を提供します。これらのセンサーデータをAI

アルゴリズムが統合・解析することで、掘削機やブルドーザーは自律的に複雑な掘削作

業を遂行できます。これは、人間が遠隔で監視する「監視付き自律」の形態で行われ、

安全性と効率性を両立させています。従来、熟練労働者に依存していた掘削作業を自律

化することで、人件費の削減、作業時間の短縮、24時間体制での運用、そしてヒューマ

ンエラーの低減が期待されます。また、LGとNVIDIAの提携では、NVIDIAの高度なロボ

ット工学および物理モデル（Isaac、Cosmos、GR00T）がLGの「PhysicalWorks」

ロボットプラットフォームに統合され、Physical AIの技術が工場全体の自動化と最適化

に応用される動きも活発化しています。

背景・業界文脈

建設業界は、熟練労働者の不足や生産性向上の必要性といった課題に直面しています。

Physical AIは、これらの課題に対する強力なソリューションとして注目されており、自

律型重機は特にその中核をなします。従来の自動化技術は限定的でしたが、LiDARや高

性能AIの進化により、建設現場のような動的で予測不可能な環境での自律作業が可能に

なりつつあります。Bedrock Roboticsの成功は、高価な新型重機への買い替えなし

に、既存のインフラを活用して効率的な自動化を実現できる道筋を示しました。これ

は、導入コストを抑えつつ広範な現場へのPhysical AI適用を促進する重要な要因とな

ります。



今後の展望

Bedrock Roboticsの技術は、建設現場の変革に大きな影響を与えるでしょう。自律掘

削は、インフラプロジェクトの効率化、安全性の向上、コスト削減に直結します。将来

的には、より高度な自律性を持つ重機が登場し、完全無人での作業も可能になるかもし

れません。Physical AIの進化は、建設だけでなく、農業、鉱業、災害復旧など、他の

重労働分野にも波及し、労働者の安全と生産性を根本的に向上させる可能性を秘めてい

ます。LGとNVIDIAのような大手企業の参入は、Physical AIが単なる研究段階から、具

体的な産業応用へとシフトしていることを明確に示しており、この分野への投資とイノ

ベーションは今後も加速すると予測されます。

元記事: https://www.progressivepolicy.org/the-physical-ai-state-of-play/

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.progressivepolicy.org/the-physical-ai-state-of-play/


#21 FAAの新規則「Mosaic」がレクリエーション用

eVTOLに簡素化された認証経路を開拓

概要

米連邦航空局（FAA）の新たな軽スポーツ航空機規則「Mosaic」（Part 22）が、レ

クリエーション用電動垂直離着陸機（eVTOL）の認証プロセスに革命をもたらしてい

ます。ベテラン航空機デザイナーのマーク・ベットシーニ氏が設立したThe Airplane

Farm社は、この新規則を活用し、HarvestとStormを含む3種類の個人用eVTOLコン

セプトを「動力揚力航空機」として自己認証する計画です。この動きは、軽スポーツ

カテゴリーの航空機認証とスポーツパイロット免許に新たな機会を創出し、eVTOL技

術の大衆化を加速させることが期待されています。

公開日 2026年09月10日  Aviation Week  アメリカ



詳細

主要成果

米連邦航空局（FAA）が導入した軽スポーツ航空機（Light Sport Aircraft: LSA）に

関する新規則「Mosaic」（またはPart 22）が、レクリエーション用電動垂直離着陸機

（eVTOL）の認証プロセスを大幅に簡素化する道を拓きました。この規制緩和を受け

て、ベテラン航空機デザイナーのマーク・ベットシーニ氏が率いるThe Airplane Farm

社は、HarvestとStormを含む3種類の個人用eVTOLコンセプトを、新規則の「動力揚

力航空機」カテゴリの下で自己認証する計画を進めています。これは、eVTOLが従来の

航空機と同様の厳格な認証プロセスを経ることなく、より手軽に市場に投入される可能

性を示すものです。

技術・臨床詳細

Mosaic規則は、LSAの重量制限を緩和し、より複雑なシステムを持つ航空機もLSAカ

テゴリに含めることを可能にしました。これにより、The Airplane Farm社が開発する

eVTOLは、安全性と性能基準を満たしつつ、製造業者がFAAの型式認証を直接取得す

る代わりに、自己認証を通じて市場投入できるようになります。これは、開発コストと

時間を大幅に削減する効果があります。同社のHarvestとStormのeVTOLは、電動推進

システムと垂直離着陸能力を組み合わせた設計を特徴としており、個人がより簡単に飛

行できることを目指しています。自己認証制度は、メーカーが責任を持って安全性と性

能を証明することを義務付ける一方で、FAAの審査負担を軽減し、新技術の導入を加速

させるためのものです。

背景・業界文脈

これまでの航空機認証プロセスは、特に新しい航空機カテゴリであるeVTOLにとっ

て、非常に時間とコストがかかるものでした。この高いハードルが、個人向けeVTOL市

場の発展を阻害する一因となっていました。FAAのMosaic規則は、LSAカテゴリを拡

張することで、この問題を解決しようとするものです。これにより、航空機メーカー

は、より迅速に製品を市場に投入し、イノベーションを加速できるようになります。ま

た、スポーツパイロット免許の保有者も、より高性能で多様なLSAを操縦できるように

なり、レクリエーション航空の選択肢が広がります。この規制改革は、航空産業におけ

るイノベーションを促進し、将来の個人向け航空交通システムの基盤を築く上で極めて

重要な意味を持ちます。



今後の展望

The Airplane Farm社のeVTOLがMosaic規則の下で自己認証されれば、これは他の

eVTOL開発企業にとって強力な先例となります。これにより、より多くの企業が個人用

eVTOL市場への参入を検討し、製品の多様化と価格競争が促進される可能性がありま

す。結果として、レクリエーション目的のeVTOLの普及が加速し、将来的には都市型航

空モビリティ（UAM）など、より広範な用途への展開にも影響を与えるかもしれませ

ん。ただし、自己認証制度の成功には、メーカーによる厳格な品質管理と安全性確保が

不可欠であり、FAAは市場の動向を注意深く監視していくことになります。この規制の

動きは、航空技術の民主化と新しい空の交通エコシステムの形成に向けた大きな一歩と

言えるでしょう。

元記事: https://aviationweek.com/business-aviation/aircraft-propulsion/faas-mosaic-

unleashes-minimalist-approach-recreational-evtol

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://aviationweek.com/business-aviation/aircraft-propulsion/faas-mosaic-unleashes-minimalist-approach-recreational-evtol
https://aviationweek.com/business-aviation/aircraft-propulsion/faas-mosaic-unleashes-minimalist-approach-recreational-evtol


#23 デラウェア大学、体内を巡り治療薬を標的部位へ送

達する医療用マイクロロボットを開発

概要

デラウェア大学のDas研究室は、生物学的環境内を移動し、必要な場所に治療薬を正

確に送達できる医療用マイクロロボットを開発しました。これらのマイクロロボット

は、鎌状赤血球病による視覚合併症の追跡、組織工学、人工臓器の開発、および癌研

究といった分野で応用が期待されています。研究チームはまた、低コストでポータブ

ルな制御システムも開発し、マイクロロボット技術の研究およびトレーニングへのアク

セスを大幅に向上させています。

公開日 2026年09月10日  College of Education & Human Development (University of

Delaware)  アメリカ



詳細

主要成果

デラウェア大学のDas研究室が、生体内の微小環境を自律的に移動し、病変部位へ正確

に治療薬を届けることができる医療用マイクロロボットを開発しました。この革新的な

技術は、体内での薬物送達に革命をもたらし、既存治療法の効果を劇的に向上させる可

能性を秘めています。特に、これまでアクセスが困難であったり、全身投与による副作

用が懸念されたりする疾患への新たな治療アプローチを提供します。

技術・臨床詳細

開発されたマイクロロボットは、微小なサイズでありながら、特定の生体環境（血管、

組織間液など）内を効率的に推進する能力を持ちます。その移動は、外部からの磁場や

超音波といった非侵襲的な手段によって精密に制御され、標的部位への到達精度を最大

化します。応用分野は多岐にわたり、例えば、鎌状赤血球病患者の網膜血管内で発生す

る視覚合併症をリアルタイムで追跡し、異常を早期に発見・治療することを目指してい

ます。また、組織工学分野では、幹細胞や成長因子を特定の組織部位に送達し、再生医

療の効率を高めることが期待されます。癌研究においては、抗がん剤を腫瘍細胞に直接

届けることで、副作用を最小限に抑えつつ、治療効果を最大限に引き出す道が開かれま

す。さらに、Das研究室は、これらのマイクロロボットを操作するための低コストでポ

ータブルな制御システムも開発しており、これにより、より多くの研究者や医療従事者

がこの先端技術にアクセスし、トレーニングを受けることが可能になりました。

背景・業界文脈

従来の薬物送達システムでは、経口薬や注射による全身投与が主流であり、薬物が全身

に拡散するため、標的部位への到達効率が低く、健康な組織への副作用が問題となるこ

とが頻繁にありました。また、微小な病変や、血脳関門のようなバリアが存在する部位

への薬物送達は、特に困難を伴いました。マイクロロボットによる標的送達は、これら

の課題を克服するための有力なアプローチとして、医療分野における長年の課題解決に

貢献します。この技術は、個別化医療や精密医療の進展とも密接に関連しており、患者

一人ひとりの状態に合わせた最適な治療を可能にするものです。



今後の展望

この医療用マイクロロボット技術の発展は、診断から治療に至るまで、医療プロセスの

多くの側面に影響を与えるでしょう。将来的には、体内でのリアルタイム診断、低侵襲

手術支援、あるいは人工臓器の機能向上への応用も視野に入っています。例えば、埋め

込み型センサーを搭載したマイクロロボットが、体内の生体マーカーを常時監視し、疾

患の早期兆候を検出することも可能になるかもしれません。商用化に向けては、生体適

合性のさらなる向上、スケーラブルな製造プロセスの確立、長期的な安全性評価などが

課題となりますが、Das研究室の成果は、未来の医療を変革する可能性を秘めた重要な

一歩と言えます。この技術は、製薬業界、医療機器業界、そして患者にとって、計り知

れない価値をもたらすことでしょう。

元記事: https://www.cehd.udel.edu/tiny-robots-big-questions/

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.cehd.udel.edu/tiny-robots-big-questions/


#24 中国、月面ロボット技術開発ロードマップを公開 –

弱知能から汎用知能への進化を提示

概要

中国運載火箭技術研究院の研究チームが、月面インテリジェントロボット技術の包括

的な開発要件と研究進捗を体系的に解明しました。この研究は、人類の月探査のマイ

ルストーンに基づき、月面ロボットの進化を「プログラム時代」と「インテリジェン

ト時代」の二大区分に分け、後者をさらに弱知能、知能、汎用知能の3つのレベルに細

分化したロードマップを提示しています。特に、将来の大規模な月探査を支援するた

めのAIなどの新興技術統合が、重要な技術的ボトルネックとして強調されています。

公開日 2026年09月10日  EurekAlert! (China Academy of Launch Vehicle Technology)

中国



詳細

主要成果

中国運載火箭技術研究院（CALT）のWang Xiaowei氏率いる研究チームが、月面イン

テリジェントロボット技術の発展に向けた包括的な開発要件と最新の研究進捗状況を詳

細に分析し、その成果を発表しました。この画期的な研究は、人類の月探査の歴史的マ

イルストーンを基盤として、月面ロボット技術が辿るべきロードマップを「プログラム

時代」と「インテリジェント時代」という二つの主要なフェーズに明確に区分けしてい

ます。特に「インテリジェント時代」は、さらに「弱知能」「知能」「汎用知能」の三段

階に細分化され、AIをはじめとする新興技術の統合が、今後の大規模な月面探査を成功

させる上での最も重要な技術的課題として浮上していることを示しています。

技術・臨床詳細

研究チームは、月面インテリジェントロボットが直面する独自の課題、例えば極端な温

度変化、過酷な放射線環境、微重力、そして地球からの遠隔操作に伴う通信遅延などを

考慮に入れた技術要件を提示しています。「プログラム時代」のロボットは、事前に定

義されたタスクとルートに従って動作する比較的単純な自律性を持つとされています。

これに対し、「インテリジェント時代」では、以下の段階的進化が想定されています。

弱知能ロボット：限定的な環境認識能力と、予期せぬ状況に対する基本的な適応能力

を持つ。地球からの介入が比較的頻繁に必要となる。

知能ロボット：より高度な環境理解、意思決定、問題解決能力を備え、複雑な科学探

査やインフラ建設タスクを自律的に実行できる。AIアルゴリズムによるリアルタイム

な状況判断が鍵となる。

汎用知能ロボット：人間と同等、あるいはそれ以上の学習能力と適応能力を持ち、予

測不能な月面環境において、多様なタスクを完全に自律的に処理できる究極の目標。

複雑な人間・ロボット協働や長期滞在型ミッションの中核を担う。

このロードマップでは、AI、機械学習、高度なセンサー融合、エネルギー管理、材料科

学などの技術が、各進化段階におけるボトルネックを打破するための重要な要素として

特定されています。



背景・業界文脈

月探査は、単なる科学的探求を超え、各国が宇宙資源利用や長期的な有人基地建設を目

指す戦略的なフロンティアとなっています。中国は近年、嫦娥計画（Chang'e

Program）を通じて月面着陸やサンプルリターンなどの成功を収め、この分野での存在

感を高めています。しかし、将来的に月面に大規模なインフラを構築し、持続可能な有

人活動を実現するためには、地球からの指令なしに自律的に判断し、作業を実行できる

高度なロボット技術が不可欠です。本研究は、この必要性に応えるものであり、中国の

宇宙開発戦略におけるロボット技術の位置づけを明確にするものです。

今後の展望

本研究が提示するロードマップは、中国の月面探査における今後の研究開発の方向性を

明確に示すものであり、国際的な宇宙開発競争においても注目すべき成果です。AI技術

の進展は、月面ロボットの自律性を飛躍的に向上させ、人間が介入できない時間帯や、

危険な場所での作業を可能にします。将来的には、これらのインテリジェントロボット

が、月面基地の建設、資源採掘、科学実験の実施、さらには他の天体探査ミッションに

おいて、人間の「手足」として機能することが期待されます。このロードマップに沿っ

た技術開発が進めば、月面での大規模かつ持続的な人類活動が、これまで考えられてい

たよりも早く実現する可能性も出てくるでしょう。

元記事: https://www.eurekalert.org/news-releases/1143393

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.eurekalert.org/news-releases/1143393


#25 米運輸長官、テキサス州で連邦eVTOLパイロットプ

ログラム開始を発表 – Joby、BETA機をデモ

概要

米国運輸長官ショーン・P・ダフィー氏は、テキサス州で連邦eVTOL（電動垂直離着

陸機）パイロットプログラムの開始を宣言しました。このプログラムは、eVTOL、エ

アタクシー、自律型航空機の実世界での試験環境を構築し、FAAが将来的な技術の安

全かつ大規模な展開に向けた新しい規制策定に必要なデータを提供します。発表イベ

ントではBETA TechnologiesのALIA電動航空機とJoby AviationのS4 eVTOLがデモ

ンストレーション飛行を行い、航空産業における米国のリーダーシップ強化が期待さ

れています。

公開日 2026年09月10日  FAA  アメリカ



詳細

主要成果

米国運輸長官ショーン・P・ダフィー氏は、テキサス州において連邦eVTOL（電動垂直

離着陸機）パイロットプログラムの正式な開始を発表しました。この画期的なプログラ

ムは、エアタクシーや自律型航空機を含む次世代の航空機を、実世界環境で包括的にテ

ストすることを目的としています。プログラムを通じて収集される重要なデータは、米

連邦航空局（FAA）が将来的にこれらの革新的な航空技術を安全かつ大規模に社会実装

するための新たな規制枠組みを策定する上で不可欠な基盤となります。

技術・臨床詳細

本パイロットプログラムは、eVTOL技術の多様な側面を評価するために設計されていま

す。具体的には、以下の主要な要素がテストされます。

運用安全性：離着陸、巡航、緊急時のプロシージャを含む、eVTOLの全体的な安全

性が評価されます。これには、機体システムの信頼性、ソフトウェアの堅牢性、パイ

ロットインターフェースの有効性などが含まれます。

空域統合：従来の航空交通管制システムとの統合可能性、新たな空域管理システムの

要件などが検証されます。複数機が同時に運用されるシナリオでの衝突防止や効率的

な経路管理が焦点となります。

騒音と環境影響：都市環境での運用を考慮し、eVTOLが生成する騒音レベルや、電

力消費、排出ガス（電動機の場合はゼロエミッション）などの環境への影響が詳細に

測定されます。

インフラ要件：バーティポート（eVTOL専用の離着陸場）の設計、充電インフラ、

整備施設の要件などが特定されます。

プログラムの発表イベントでは、BETA Technologiesが開発した固定翼とローターを

組み合わせた電動航空機「ALIA」と、Joby Aviationの4人乗り多回転翼eVTOL「S4」

がデモンストレーション飛行を披露しました。これらの機体は、それぞれの設計思想と

技術的特徴に基づき、都市型航空モビリティ（UAM）市場での実用化を目指していま

す。



背景・業界文脈

eVTOL技術は、都市部の交通渋滞緩和、地域間の迅速な移動、環境負荷の低減といっ

た潜在的なメリットから、航空産業における「次の大きなフロンティア」と見なされて

います。しかし、この新しい形態の航空機を既存の空域に安全に統合し、大規模な商業

運航を可能にするためには、堅固な規制とインフラ整備が不可欠です。米国は、この分

野での国際的なリーダーシップを確立することを目指しており、今回の連邦パイロット

プログラムはその戦略の中核を成すものです。既存の航空企業に加え、自動車メーカー

やテクノロジー企業もeVTOL市場に参入しており、グローバルな競争が激化していま

す。

今後の展望

テキサス州でのeVTOLパイロットプログラムの開始は、米国における都市型航空モビリ

ティ（UAM）の実現に向けた重要な一歩となります。プログラムから得られるデータ

と経験は、FAAが「vertiport」規格、運行規則、パイロットライセンス要件など、

eVTOLエコシステム全体を形成する上で重要な役割を果たすでしょう。Joby Aviation

やBETA Technologiesのような主要プレイヤーは、このプログラムを通じて、自社技

術の成熟度を証明し、早期の商業運航承認を得る機会を得ます。長官は、この取り組み

が航空分野におけるアメリカの技術的優位性を強化し、新たな経済機会と雇用を創出す

ると強調しています。成功すれば、このモデルは他の地域にも展開され、最終的には世

界中でeVTOLが日常的な交通手段となる未来を加速させる可能性があります。

元記事: https://www.faa.gov/newsroom/trumps-transportation-secretary-sean-p-duffy-

celebrates-launch-federal-evtol-pilot-program

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.faa.gov/newsroom/trumps-transportation-secretary-sean-p-duffy-celebrates-launch-federal-evtol-pilot-program
https://www.faa.gov/newsroom/trumps-transportation-secretary-sean-p-duffy-celebrates-launch-federal-evtol-pilot-program


#26 JALとDonecle、完全自動ドローンによる航空機外

観検査を国内で初検証 – 整備時間と安全性を大幅改善

概要

日本航空（JAL）とフランスのドローンメーカーDonecleは、航空機メーカーの整備マ

ニュアルで正式に認められた完全自動飛行ドローンを用いた航空機外観検査の検証を

国内で初めて実施しました。この取り組みは、従来の高所作業をドローンに代替する

ことで、航空機整備時間の画期的な短縮と作業安全性の飛躍的な向上を目指すもので

す。将来的には、突発的な被雷検査の迅速化や機体塗装状態の定点モニタリングへの

活用が期待され、航空機整備のデジタル化を加速させます。

公開日 2026年09月11日  Aviation Wire  日本



詳細

主要成果

日本航空（JAL）とフランスの航空機整備用ドローンメーカーDonecleは、航空機メー

カーの整備マニュアルに正式に準拠した完全自動飛行ドローンを活用し、航空機外観検

査の検証を日本国内で初めて実施しました。この画期的な試みは、従来の人が高所で行

っていた複雑な検査作業をドローンに代替することで、航空機整備にかかる時間を大幅

に短縮し、同時に作業員の安全性を飛躍的に向上させることを目的としています。

技術・臨床詳細

このシステムでは、自律飛行するドローンに高解像度カメラやセンサーが搭載されてお

り、航空機の胴体、翼、尾翼といった広範囲の外観を自動でスキャンします。ドローン

は事前にプログラムされた飛行経路に沿って、機体表面の微細な損傷（例：クラック、

へこみ、塗装剥がれ、腐食）を詳細に撮影・記録します。Donecleのソフトウェアは、

これらの画像データをリアルタイムで解析し、AIアルゴリズムを用いて異常箇所を自動

で識別・マーキングします。これにより、従来の目視検査では見落とされがちだった損

傷も高精度で検出できます。最大の特徴は、このドローンシステムが航空機メーカーの

整備マニュアルに「ドローンによる検査」として明記され、その運用が認められている

点です。これにより、検査結果の信頼性と法的有効性が保証されます。

具体的なメリットとして、従来の足場設置や高所作業車を使った検査では数時間から半

日を要していた作業が、ドローンを用いることで数十分から1時間程度に短縮されると

見込まれています。これにより、機体のグラウンドタイム（地上滞在時間）が短縮さ

れ、航空会社の運航効率が向上します。また、作業員が高所での転落リスクや悪天候に

晒される危険がなくなるため、労働安全衛生の面でも大きな改善が期待されます。



背景・業界文脈

航空機整備は、安全性確保のために非常に厳格な検査基準と膨大な作業時間を必要とす

る分野です。特に、航空機の外観検査は、機体全体をカバーする高所作業が不可欠であ

り、これには時間とコストがかかるだけでなく、作業員にとって高いリスクを伴いまし

た。近年、ドローン技術の急速な進化とAIによる画像解析能力の向上により、こうした

課題を解決する可能性が浮上しています。世界的に見ても、航空機メーカーがドローン

による検査を整備マニュアルに明記し、運用を公に認めるケースはまだ少なく、今回の

JALとDonecleの取り組みは、航空機整備のデジタル化と自動化をリードする先進事例

として注目されています。

今後の展望

JALとDonecleによるこの検証は、航空機整備の未来を大きく変える可能性を秘めてい

ます。短期的な目標としては、通常の定時整備における外観検査への本格導入が挙げら

れます。長期的には、ドローンを活用することで、突発的な事態（例：バードストライ

ク、被雷）が発生した際の迅速な初期検査や、機体塗装状態の経年変化を詳細に記録・

モニタリングする定点観測システムへの応用が期待されます。これにより、整備計画の

最適化、部品寿命予測の精度向上、さらには機材の資産価値維持にも貢献するでしょ

う。将来的には、検査だけでなく、ドローンによる軽微な補修作業や、より複雑な診断

への応用も視野に入っており、航空機整備プロセス全体の効率化と安全性の向上に寄与

するデジタル・トランスフォーメーションが加速していくものと予想されます。

元記事: https://www.aviationwire.jp/archives/350358

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.aviationwire.jp/archives/350358


#27 シェル、米国湾岸地域で初のオフショアBVLOSド

ローン運用を自己承認 – "Drone-in-a-Box"で検査効率を

飛躍的に向上

概要

シェルは、米湾岸地域において、同社が所有・運営する全てのオフショア施設で目視

外飛行（BVLOS）ドローン運用を自己承認できるFAA承認を、エネルギー企業として

初めて獲得しました。この承認は、マーズ浮体式生産ユニットからの「ドローン・イ

ン・ア・ボックス」運用実証によって裏付けられており、オフショア設備検査とモニ

タリングにおける自律型ドローンの広範な利用を加速させます。これにより、安全性

向上と運用コスト削減に大きく貢献する画期的な一歩となります。

公開日 2026年09月11日  JPT  アメリカ



詳細

主要成果

エネルギー大手シェルは、米国湾岸地域において、同社が所有および運営する全てのオ

フショア施設で、目視外飛行（BVLOS）ドローン運用を自己承認できる米国連邦航空

局（FAA）からの画期的な承認を、エネルギー企業として初めて獲得しました。この画

期的な進展は、マーズ浮体式生産ユニット（Mars FPU）からの「ドローン・イン・

ア・ボックス」システム運用の成功裏の実証によって裏付けられており、オフショア設

備検査およびモニタリングにおける自律型ドローンの広範な利用を加速させるもので

す。

技術・臨床詳細

「ドローン・イン・ア・ボックス（Drone-in-a-Box）」システムは、ドローンを遠隔地

にある基地（ボックス）内に保管し、必要に応じて自動で離陸・ミッション遂行・帰

還・充電を行うものです。このシステムは、特に人がアクセスしにくいオフショアの石

油・ガスプラットフォームやパイプラインなどの設備検査において、極めて高い効率と

安全性を実現します。シェルは、マーズFPUにおいて、以下の能力を実証しました。

遠隔からの自律運用：オペレーターは遠隔地のコントロールセンターからドローンの

ミッションをプログラムし、監視できます。ドローンは、事前に設定された検査経路

を自律的に飛行し、高解像度画像やビデオ、センサーデータを収集します。

データ収集の自動化：ドローンは、構造物の損傷、漏洩、腐食などの異常を特定する

ために、定期的な検査を自動で実施します。これにより、人の検査員がアクセスでき

ない高所や危険な場所でのリスクを排除します。

リアルタイムデータ分析：収集されたデータは、AIを活用したソフトウェアで分析さ

れ、異常が検出された場合には即座にアラートが発せられます。これにより、問題の

早期発見と迅速な対応が可能になります。

今回のFAA承認により、シェルは個別の飛行計画ごとにFAAの承認を得る必要がなくな

り、運用計画の柔軟性が大幅に向上します。これにより、検査頻度を高め、潜在的な問

題を未然に防ぐことが可能となり、資産の健全性維持と生産中断リスクの低減に貢献し

ます。



背景・業界文脈

石油・ガス産業、特にオフショア分野では、設備検査は安全性と環境保護のために極め

て重要ですが、同時に高いコストとリスクを伴います。従来の検査方法では、熟練した

検査員が危険な高所や海洋環境に赴く必要があり、天候条件による制約も受けました。

ドローン技術、特にBVLOS運用は、これらの課題に対する費用対効果が高く安全な解

決策として期待されてきました。しかし、厳格な航空規制がその普及を妨げていまし

た。シェルがこのFAA承認を最初に取得したことは、エネルギー業界全体にとって重要

な先例となり、他の企業も同様の運用モデルを採用する道を開くことになります。

今後の展望

シェルによるオフショアBVLOSドローン運用の自己承認は、エネルギー産業における

デジタル変革と自律化を加速させる強力な推進力となるでしょう。将来的には、検査作

業だけでなく、小型部品の輸送、緊急対応、環境監視など、より多様なタスクにドロー

ンが活用される可能性があります。これにより、運用コストのさらなる削減、安全性の

向上、生産効率の最大化が期待されます。また、この成功事例は、他の地域の規制当局

にも影響を与え、グローバルなBVLOS規制の調和と、エネルギーインフラの検査・保

守におけるドローン技術の標準化を促進する可能性があります。オフショア設備は今

後、人間が常駐することなく、自律型ドローンによって常時監視・管理される未来へと

向かう一歩と言えます。

元記事: https://jpt.spe.org/jpt-exclusive-shell-advances-drone-operations-in-the-us-gulf

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://jpt.spe.org/jpt-exclusive-shell-advances-drone-operations-in-the-us-gulf


#28 米国がバッテリー駆動ドローンで9時間弱の飛行新記

録樹立、わずか24時間で製造

概要

米国で開発されたバッテリー駆動ドローンが、エドワーズ空軍基地での「Game of

Drones 26-2」テスト中に8時間41分43秒という世界記録を樹立しました。この記録

破りの飛行は2026年7月15～17日に行われ、ドローンはソフトウェアで10分足らず

で設計され、モバイル製造コンテナ内で24時間以内に商用3Dプリンターを用いて製造

されたものです。この成果は、ドローンの設計・製造・運用における迅速なプロトタ

イピングと耐久性の新時代を示唆しています。

公開日 2026年09月14日  Interesting Engineering  アメリカ



詳細

主要成果

米国で開発されたバッテリー駆動ドローンが、エドワーズ空軍基地で行われた「Game

of Drones 26-2」テストにおいて、8時間41分43秒という驚異的な飛行時間を達成

し、新たな世界記録を樹立しました。この記録は、ドローンの耐久性とエネルギー効率

における大きなブレークスルーを示すものであり、さらに注目すべきは、このドローン

がソフトウェア設計からわずか10分足らず、そしてモバイル製造コンテナ内の商用3D

プリンターを用いて24時間以内に製造されたことです。

技術詳細

この世界記録を達成したドローンの詳細な技術仕様は限られていますが、その鍵は極め

て効率的なバッテリーシステム、最適化された空力設計、そして軽量構造にあります。

ドローンは、ソフトウェアによる迅速な設計プロセスを経て開発され、計算流体力学

（CFD）シミュレーションやトポロジー最適化などの技術が活用されたと推測されま

す。これにより、最小限の材料で最大限の構造強度と空力効率を実現しました。製造面

では、商用3Dプリンターがモバイルコンテナ内で使用され、設計から物理的なドローン

製造までの時間が劇的に短縮されました。これは、オンデマンド製造能力の高さと、複

雑な形状を迅速にプロトタイピングできる3Dプリンティング技術の成熟度を実証する

ものです。使用されたバッテリーは、高エネルギー密度と長寿命を両立する次世代リチ

ウムイオンまたは固体電池技術を採用していると考えられます。

背景・業界文脈

ドローンの飛行時間の延長は、監視、偵察、物流、農業、災害対応など、あらゆる分野

におけるドローンの実用性と有効性を飛躍的に向上させるための重要な課題でした。従

来のバッテリー駆動ドローンは、通常、数十分から1～2時間の飛行時間に制限されてい

ました。今回の8時間41分43秒という記録は、この課題に対する大きな進歩であり、

特に国防および民生用途の両方で、長時間の任務遂行を可能にします。また、迅速な設

計と製造能力は、緊急時の展開や、特定のミッション要件に合わせてドローンを迅速に

カスタマイズする能力を大幅に高めるため、極めて戦略的な意義を持ちます。



今後の展望

この記録達成は、ドローン技術の未来において、設計、製造、運用のサイクルが劇的に

加速される可能性を示しています。長時間の飛行能力と迅速な生産性は、例えば、広大

な地域の継続的な監視、遠隔地への緊急物資輸送、長期間にわたる環境モニタリングな

ど、これまで実現不可能だった新しいドローンアプリケーションを可能にするでしょ

う。また、オンデマンド製造の進歩は、ドローンのコスト削減とアクセシビリティ向上

にも寄与し、より多くの産業や組織での採用を促進すると考えられます。このブレーク

スルーは、ドローンが単なる飛行デバイスから、戦略的な資産へと進化する過程におけ

る重要なマイルストーンとなるでしょう。

元記事: https://prm.ua/en/world-record-us-develops-drone-that-flies-for-nearly-nine-hours/

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://prm.ua/en/world-record-us-develops-drone-that-flies-for-nearly-nine-hours/


#29 日経中文網、米国ドローン産業の中国に対する技術

的遅れとサプライチェーンの課題を指摘

概要

日経中文網は、小型ドローン市場において中国が米国市場の9割、世界市場の8割を支

配しており、米国のドローン研究開発が中国に最大10年遅れている可能性があると報

じました。この中国の優位性は、単なる技術力だけでなく、バッテリー、モーター、

半導体といったドローン製造に不可欠なコア部品のサプライチェーンを中国が堅固に

確立していることに起因します。記事は、米中間のドローン技術格差と、その背景に

あるサプライチェーンの重要性を分析しています。

公開日 2026年09月18日  日経中文网  日本



詳細

主要成果

日経中文網の報道によると、世界および米国市場における小型ドローンの販売は、中国

企業が圧倒的なシェアを占めており、米国市場の約9割、世界市場の約8割が中国製品

で構成されています。この記事は、この市場支配を背景に、米国のドローン研究開発が

中国に最大で10年遅れている可能性があると指摘しました。この技術格差は、単なる

最終製品の性能差に留まらず、ドローン製造の中核をなすバッテリー、モーター、半導

体などの基幹部品サプライチェーンにおける中国の強固な優位性に根差していると分析

されています。

技術・経済的詳細

記事では、中国のドローン産業の急成長は、DJIのような革新的な企業による製品開発

だけでなく、それに伴う強力なサプライチェーンエコシステムの構築によって支えられ

ていると説明されています。特に、高エネルギー密度バッテリー、小型高効率モータ

ー、そして専用の制御用半導体といったコアコンポーネントにおいて、中国国内企業が

設計から生産までを一貫して手掛ける体制を確立しています。これにより、中国企業は

コスト競争力と開発速度の両面で優位性を確保しており、これが最終製品のグローバル

市場での競争力に直結しています。一方、米国はこれらのコア部品の多くを海外に依存

しており、特に中国への依存度が高いことが指摘され、国家安全保障上のリスクとして

も認識されています。

背景・業界文脈

ドローン技術は、民生用途だけでなく、軍事、インフラ点検、物流、農業など、多岐に

わたる分野で戦略的な重要性を増しています。米国はかつて軍事用ドローン開発で先行

していましたが、小型民生用ドローン市場では中国が急速に台頭し、その技術力と生産

能力で世界市場を席巻しました。この状況は、米国政府が国防および経済安全保障の観

点から、国内のドローン産業基盤の強化とサプライチェーンの多様化を強く意識するき

っかけとなっています。報道は、単なる製品の模倣ではなく、基礎研究から応用、そし

て部品製造に至るまでの垂直統合的な強みが中国のドローン産業の優位性を確立してい

ると強調しています。



今後の展望

米国が中国とのドローン技術格差を縮めるためには、国内での研究開発投資の加速、次

世代コア部品の国産化推進、そして強靭なサプライチェーンの再構築が不可欠であると

記事は示唆しています。政府による補助金や規制緩和、産学連携の強化が、米国のドロ

ーン産業が再び競争力を獲得するための鍵となるでしょう。しかし、中国がすでに確立

したサプライチェーンと技術的蓄積は非常に強固であり、この格差を短期間で埋めるこ

とは容易ではありません。今後の数年間で、両国間のドローン技術と市場を巡る競争は

さらに激化し、技術覇権を巡る戦略的な動きが加速すると予測されます。

元記事: https://cn.nikkei.com/industry/manufacturing/63982-2026-09-17-05-00-06.html

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://cn.nikkei.com/industry/manufacturing/63982-2026-09-17-05-00-06.html


#30 ピッツバーグ大学のG. Paolo Galdi教授、チェコ学

術院外国人会員に選出されマイクロロボット研究に貢献

概要

ピッツバーグ大学のスワンソン工学部のG. Paolo Galdi教授が、流体力学と応用数学に

おける顕著な功績によりチェコ共和国学術院の外国人会員に選出されました。Galdi教

授の研究は、橋梁のような大規模構造物のモデル化から、血液の流れや血管内マイク

ロロボットによる薬物送達モデルに至るまで幅広く応用されています。彼の国立科学

財団（NSF）資金プロジェクトは、新規マイクロ・ナノテクノロジーの発展に貢献して

います。

公開日 2026年09月14日  Swanson School of Engineering (University of Pittsburgh)

アメリカ



詳細

主要成果

ピッツバーグ大学スワンソン工学部のG. Paolo Galdi教授は、流体力学と応用数学分野

における多大な貢献が認められ、チェコ共和国学術院の外国人会員に選出されるという

栄誉を受けました。Galdi教授の研究は、単に橋のような巨大構造物の流体力学モデル

を改善するだけでなく、人体内の血液循環モデルや、血管内を移動して薬物を標的部位

に届ける新しいマイクロロボットの設計モデルにも応用されています。特に、彼が国立

科学財団（NSF）から資金提供を受けているプロジェクトの一つは、マイクロ・ナノテ

クノロジー分野における新たな道を切り開く重要な成果を生み出しています。

技術詳細

Galdi教授の研究室では、複雑な流体と固体構造物の相互作用を記述するための高度な

数学的モデルとシミュレーション手法を開発しています。大規模構造物に関しては、風

や水流が橋や建築物に与える影響を正確に予測し、より安全で効率的な設計を可能にす

るためのモデルを構築しています。一方、マイクロロボットおよび生体流体の研究で

は、ナノスケールの粒子や微小ロボットが血管内のような狭い空間でどのように運動

し、流体との相互作用を通じて薬物を運搬するかを解析しています。この研究は、非常

に粘性のある流体（血液など）の中での微小粒子の挙動、ブラウン運動の影響、および

外部からの磁場や超音波による駆動メカニズムの最適化に焦点を当てています。彼の

NSFプロジェクトは、これらの物理現象を精密にモデル化することで、次世代の医療用

マイクロロボットの開発基盤を提供しています。

背景・業界文脈

流体力学は、工学、物理学、生物学、医学といった幅広い分野で基礎的な役割を担って

います。Galdi教授の研究は、この基礎科学と応用科学の間のギャップを埋めるもので

あり、特に医療分野におけるマイクロ・ナノロボットの可能性を大きく広げています。

従来の薬物送達システムは全身に作用するため副作用のリスクがありましたが、標的指

向型のマイクロロボットは、薬物を特定の病変部位に直接届けることで、治療効果を高

めつつ副作用を最小限に抑える画期的なソリューションを提供します。また、インフラ

構造物の安全性評価においても、より精密な流体力学モデルは、老朽化するインフラの

メンテナンスと災害防止に不可欠です。



今後の展望

Galdi教授の研究の継続的な進展は、医療分野における個別化治療と精密医療の未来を

形作る上で重要な役割を果たすでしょう。血管内マイクロロボットが実現すれば、癌治

療における抗癌剤の局所送達、血栓溶解、診断用イメージングなど、多くの応用が期待

されます。また、彼の流体力学モデルは、他のバイオエンジニアリング分野、例えば人

工臓器設計や医療機器の最適化にも応用される可能性があります。チェコ共和国学術院

外国人会員への選出は、彼の研究が国際的に高く評価されていることを示しており、今

後のさらなる国際共同研究や技術革新への貢献が期待されます。

元記事: https://www.engineering.pitt.edu/news/2026/new-pagepitts-g.-paolo-galdi-elected-a-

foreign-member-of-the-learned-society-of-the-czech-republic

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.engineering.pitt.edu/news/2026/new-pagepitts-g.-paolo-galdi-elected-a-foreign-member-of-the-learned-society-of-the-czech-republic
https://www.engineering.pitt.edu/news/2026/new-pagepitts-g.-paolo-galdi-elected-a-foreign-member-of-the-learned-society-of-the-czech-republic


#32 ロボット手術の誤解解消：Acibadem Hospitals

Groupが自律型ではなく外科医制御システムであること

を強調

概要

Acibadem Hospitals Groupは、ロボット手術機が自律型ロボットではなく、外科医

が操作する高度なツールであることを明確にしました。外科医はコンソールから小さ

な切開口を通じて精密器具を操作し、拡大された3Dビューを見ながら手の動きをリア

ルタイムで機械に変換させます。この技術は、傷跡の縮小、失血量の減少、入院期間

の短縮といった患者メリットをもたらしますが、その成功は外科医のスキルと経験に

依存します。

公開日 2026年09月13日  Acibadem Hospitals Group  トルコ



詳細

主要成果

Acibadem Hospitals Groupは、世間一般に広がる「ロボットが自律的に手術を行う」

という誤解を解消し、ロボット手術機が実際には外科医が高度に制御するシステムであ

ることを強調しました。この明確化は、患者がロボット手術に対する現実的な期待を持

つ上で極めて重要です。

技術・臨床詳細

ロボット手術機は、外科医の操作を精密に再現し、人間の能力を拡張するツールです。

外科医は手術台の隣ではなく、離れたコンソールに座ります。そこから、小さな切開口

（通常、数ミリ程度）を通じて体内に挿入されたロボットアームの先端に装着された精

密器具を操作します。コンソールに備えられた高解像度3Dモニターは、手術部位を最大

10倍以上に拡大し、奥行きのある鮮明な視野を提供します。外科医の手の動きは、シス

テムによって震えが補正され、スケールダウンされてロボットアームに伝えられるた

め、人間の手では不可能な極めて繊細で安定した操作が可能になります。この精密性に

より、以下の臨床的利点が患者にもたらされます。

傷跡の縮小: 小さな切開口により、術後の傷跡が目立ちにくくなります。

失血量の減少: 精密な組織の切開と止血により、出血量が最小限に抑えられます。

入院期間の短縮: 低侵襲であるため、患者の体への負担が少なく、回復が早まりま

す。

術後の痛み軽減: 組織へのダメージが少ないため、術後の痛みが和らぎます。

感染リスクの低減: 外部からの接触が少なく、切開が小さいため、感染リスクが低減

します。

この技術は、外科医のスキルと判断力を前提としており、あくまで外科医の精緻な手技

をサポートするための道具です。



背景・業界文脈

ロボット手術は、ダヴィンチサージカルシステムなどに代表されるように、世界中の医

療機関で普及が進んでいます。その高い精度と低侵襲性から、がん手術を中心に泌尿器

科、消化器外科、婦人科、心臓血管外科など幅広い分野で採用されています。しかし、

その名称から「AIが自律的に手術を行う」という誤解も少なくありませんでした。

Acibadem Hospitals Groupのこの説明は、医療従事者と患者双方に正確な情報を提

供し、安全で効果的な医療選択を支援する上で重要な役割を果たします。

今後の展望

ロボット手術技術は、今後も進化を続け、より小型で多機能なシステム、触覚フィード

バックの向上、AIによる術中ガイダンスの強化などが期待されています。これにより、

外科医はさらに高度な手術をより安全に行えるようになり、適応疾患も拡大していくで

しょう。しかし、その本質が「外科医が制御する精密ツール」であることは変わらず、

熟練した外科医の育成と技術の適切な活用が、この技術の将来を左右する鍵となりま

す。

元記事: https://acibademinternational.com/blog/robotic-surgery-machine-what-it-means-

what-to-expect-and-when-to-see-a-specialist/

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://acibademinternational.com/blog/robotic-surgery-machine-what-it-means-what-to-expect-and-when-to-see-a-specialist/
https://acibademinternational.com/blog/robotic-surgery-machine-what-it-means-what-to-expect-and-when-to-see-a-specialist/


#33 AZoRobotics、インフラ点検用ロボットがAIと超

音波プローブで損傷を詳細分析

概要

AZoRoboticsによると、インフラ点検ロボットは橋、トンネル、パイプラインなどの

アクセス困難な場所の損傷評価に特化して設計されています。これらのロボットはAI

と超音波プローブを活用し、損傷を具体的な修理情報に変換します。特にマルチロー

ター航空プラットフォームは、ダム表面や道路などの広域を非接触で迅速にカバーし、

効率的な点検を可能にします。

公開日 2026年09月15日  AZoRobotics  不明



詳細

主要成果

ロボットによるインフラ点検は、橋、トンネル、パイプライン、オフショアプラットフ

ォームといった、人間がアクセス困難な場所における構造物の損傷評価に革命をもたら

しています。この技術は、AIと超音波プローブを統合することで、単なる損傷の検出に

とどまらず、それを具体的な修理情報へと変換する能力を有しています。

技術・臨床詳細

これらのインフラ点検ロボットは、多様な環境に対応するために様々な形態をとりま

す。例えば、パイプライン内部を移動するクローラー型ロボットや、橋梁の裏側を検査

するアーム型ロボット、そして広大なエリアを迅速にカバーするマルチローター航空プ

ラットフォーム（ドローン）などがあります。共通しているのは、高度なセンサーと解

析技術です。

AIを活用したデータ解析: ロボットが収集した画像、熱画像、超音波データなどは、

AIによってリアルタイムで解析されます。AIは、微細な亀裂、腐食、材料の劣化、構

造的欠陥などを自動的に識別し、損傷の程度と種類を評価します。

超音波プローブ: 構造物の内部欠陥や材料の厚さ変化を非破壊で検出するために、超

音波プローブが用いられます。これにより、表面からは見えない疲労亀裂や空洞など

も特定できます。

マルチローター航空プラットフォーム: ドローンは、ダムの表面、広大な橋梁、高所

の道路といった広域のインフラを迅速に撮影・検査します。非接触でデータを収集す

るため、安全かつ効率的です。

これらの技術を組み合わせることで、点検ロボットは損傷の位置、種類、深刻度を詳細

に報告し、必要な修理の種類や緊急性に関する具体的な推奨事項を提供することができ

ます。これにより、保全作業の計画が大幅に効率化され、インフラの寿命延長に貢献し

ます。



背景・業界文脈

老朽化が進む世界のインフラは、定期的な点検とメンテナンスが不可欠です。しかし、

高所、地下、水中などの危険でアクセスが難しい場所での点検は、多大なコスト、時

間、人的リスクを伴います。ロボットによる点検は、これらの課題に対する費用対効果

が高く、安全なソリューションを提供します。また、人間では見落とされがちな微細な

損傷も高精度で検出できるため、インフラの信頼性向上に直結します。これは、交通イ

ンフラ、エネルギー供給網、水資源管理など、社会の基盤を支えるあらゆる分野で重要

な意味を持ちます。

今後の展望

インフラ点検ロボットの技術は、今後も急速な進化が期待されています。より高性能な

センサー、より高度なAIアルゴリズム、そしてより多様な環境に対応できるモビリティ

システムの開発が進むでしょう。将来的には、点検だけでなく、軽微な修理まで自律的

に行う「自己修復インフラ」の実現に向けた第一歩となる可能性も秘めています。ま

た、取得されたデータのクラウド連携やデジタルツイン技術との統合により、インフラ

のライフサイクル全体を通じた、より包括的な管理システムが構築されることが期待さ

れます。

元記事: https://www.azorobotics.com/Article.aspx?ArticleID=851

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.azorobotics.com/Article.aspx?ArticleID=851


#34 シンガポールJTC、建設ロボットで掘削・転圧を自

動化し作業効率を20〜30%向上へ

概要

シンガポールのJTCは、建設現場でのロボット導入を加速するため、スイスのGravis

Roboticsの自律ソフトウェアと鹿島建設の自動建設システムA4CSELを活用し、既存

の掘削機とコンパクターをロボット化しました。この取り組みは、建設速度を20〜

30%向上させることを目標とし、労働力不足の解消に貢献すると期待されています。

2028年までに実用化される見込みです。

公開日 2026年09月17日  The Straits Times  シンガポール



詳細

主要成果

シンガポールの都市開発を担うJTCは、建設現場の生産性向上と労働力不足解消を目指

し、既存の建設機械に技術を後付けする形で建設ロボットを開発し、掘削および転圧作

業の自動化に成功しました。この革新的なアプローチにより、建設速度を20〜30%向

上させることを目標としており、2028年までの実用化が期待されています。

技術・臨床詳細

JTCの建設ロボット化プロジェクトは、世界有数の技術パートナーとの協業によって推

進されました。具体的には、スイスのGravis Roboticsが提供する自律ソフトウェアと

ハードウェアシステム、そして日本の鹿島建設が開発した自動建設システム「A4CSEL

（ Advanced Automated and Autonomous Construction System for Safety,

Efficiency and Reliability）」が活用されています。これらの技術を既存の油圧ショベル

やコンパクターといった建設機械に組み込むことで、人間が直接操作することなく、こ

れらの機械が自律的に掘削や転圧作業を実行できるようになりました。センサー、AIに

よるリアルタイム環境認識、高精度GPSを組み合わせることで、ロボットは複雑な建設

現場でも正確かつ安全に作業を進めることが可能です。これにより、作業の品質が均一

化され、人間のオペレーターによる作業のばらつきが解消されます。

背景・業界文脈

シンガポールは、限られた国土面積と労働力の中で、建設需要の増加とインフラの老朽

化という二重の課題に直面しています。特に建設業界では、労働集約型であるために人

手不足が慢性化し、生産性向上が急務とされてきました。JTCのこの取り組みは、従来

の建設方法に依存するのではなく、ロボットと自動化技術を積極的に導入することで、

これらの構造的課題を解決しようとするものです。既存の機械を改造してロボット化す

るアプローチは、新たな専用ロボットを開発・導入するよりもコスト効率が高く、迅速

な技術導入を可能にします。これは、建設業界全体のデジタルトランスフォーメーショ

ンを加速させるモデルケースとなり得ます。



今後の展望

JTCの建設ロボットは、2028年までの建設現場での本格的な展開を目指しています。

初期の試験運用で示された20〜30%の建設速度向上は、プロジェクトの納期短縮とコ

スト削減に大きく貢献する可能性があります。将来的には、掘削や転圧以外のより多様

な建設作業へのロボットの適用が期待され、建設現場全体の完全自動化への道筋を開く

でしょう。この技術は、シンガポール国内だけでなく、同様の課題を抱える他の国々の

建設業界にも大きな影響を与え、グローバルな建設生産性の向上に寄与することが見込

まれます。

元記事: https://www.straitstimes.com/singapore/construction-robots-on-trial-could-be-

deployed-as-early-as-2028

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.straitstimes.com/singapore/construction-robots-on-trial-could-be-deployed-as-early-as-2028
https://www.straitstimes.com/singapore/construction-robots-on-trial-could-be-deployed-as-early-as-2028


#35 Acibadem Hospitals Groupがロボット手術の仕

組みと適用範囲を詳解：低侵襲手術の進化

概要

Acibadem Hospitals Groupは、ロボット手術が外科医の精密な操作を支援する低侵

襲手術であることを解説しました。この技術は、外科医がコンソールから微細な器具

とカメラを操作し、手の動きを繊細で安定した動きに変換することで、拡大された3D

ビューの下で正確な手術を可能にします。前立腺、婦人科、ヘルニア、胆嚢手術など

で広く利用されており、従来の開腹手術と比較して、回復期間が早く、患者への負担

が少ないという大きな利点があります。ロボットは自律的に動作するわけではなく、

常に外科医の制御下にあります。

公開日 2026年09月13日  Acibadem Hospitals Group  トルコ



詳細

主要成果

Acibadem Hospitals Groupは、ロボット手術が外科医によって制御される低侵襲手術

であり、前立腺、婦人科、ヘルニア、胆嚢手術などの広範な分野で、従来よりも早い回

復と少ない合併症で患者に利益をもたらすことを詳細に説明しました。この技術は、外

科医の指先の動きを微細で安定したロボットアームの動きに変換し、高精細な3D画像

で術野を拡大表示することで、人間の限界を超える精度と安定性を実現します。

技術・臨床詳細

ロボット手術システムは、主に外科医が操作するマスターコンソールと、患者の体に挿

入されるロボットアームから構成されます。外科医はコンソールに座り、ジョイスティ

ックのようなコントローラーでロボットアームの先端に装着された器具を操作します。

この際、システムは外科医の手の震えを補正し、より滑らかな動きを再現します。ま

た、手術部位の拡大された高解像度3Dビューは、奥行き感のある鮮明な画像を提供

し、複雑な解剖学的構造の視認性を向上させます。これにより、外科医は肉眼では捉え

にくい微細な血管や神経を識別し、損傷を避けることが可能です。

この技術は特に、前立腺がん手術、子宮摘出術、直腸手術、ヘルニア修復術、胆嚢摘出

術などで優れた効果を発揮します。開腹手術と比較して、小さな切開、出血量の減少、

術後の痛みの軽減、感染症リスクの低下、そして顕著な回復期間の短縮が報告されてい

ます。これにより、患者はより早く日常生活に戻ることができ、生活の質の向上が期待

されます。ロボットはプログラムされた動作を自律的に実行するのではなく、常に外科

医の指示と制御のもとで動作するため、安全性は確保されています。

背景・業界文脈

低侵襲手術は、患者の身体的負担を減らすことを目的として20世紀後半から進化してき

ましたが、ロボット手術はその最前線に位置します。特に、内視鏡手術では困難だった

複雑な縫合や深い部位での操作を、ロボットの多関節アームが柔軟に対応することで可

能にしました。これにより、より多くの患者が低侵襲手術の恩恵を受けられるようにな

りました。Acibadem Hospitals Groupのような先進的な医療機関は、患者ケアの質

を高めるため、このような最新技術への投資を積極的に行っています。



今後の展望

ロボット手術の技術は今後も進化を続け、AIによる術中ガイダンスの強化、触覚フィー

ドバックの向上、より小型で多機能なロボットの開発が進むでしょう。これにより、さ

らに多くの疾患や手術手技への適用が期待され、手術の標準化と若手外科医のトレーニ

ングにも貢献すると考えられます。最終的には、ロボット手術が、複雑な外科的介入に

おける標準的なアプローチとなり、世界中の患者ケアに革命をもたらす可能性がありま

す。

元記事: https://acibademinternational.com/blog/what-robotic-surgery-is-how-it-works-who-it-

helps-and-what-to-expect/

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://acibademinternational.com/blog/what-robotic-surgery-is-how-it-works-who-it-helps-and-what-to-expect/
https://acibademinternational.com/blog/what-robotic-surgery-is-how-it-works-who-it-helps-and-what-to-expect/


#36 Saga Robotics、自律型UV-Cロボット

「Thorvald」で英国イチゴ栽培の30%以上を処理、農薬

使用を削減

概要

ノルウェーを拠点とするSaga Roboticsは、自律型ロボット「Thorvald」を用いて、

英国で栽培されるイチゴの30%以上を処理しています。Thorvaldは、農薬スプレーの

代替としてUV-Cライトを使用し、病害管理と収量予測を自動化することで、持続可能

な農業を実現しています。このロボットは、イチゴに関する包括的なデータを収集

し、果実の数や成熟度を測定し、労働と収穫スケジュールを最適化し、収穫量を予測

する能力を持っています。この技術は、化学農薬への依存を減らし、農業の効率と持

続可能性を向上させる画期的な進歩です。

公開日 2026年09月17日  DEVELOP3D  ノルウェー



詳細

主要成果

Saga Robotics社は、自律型ロボット「Thorvald」を展開し、現在、英国で栽培され

るイチゴの30%以上を処理しています。Thorvaldは、農薬スプレーに代わるUV-Cライ

トを利用した病害管理と、精密なデータ収集に基づく収穫量予測により、農業の持続可

能性と効率を大幅に向上させています。

技術・臨床詳細

Thorvaldロボットは、その多様なモジュール式設計により、イチゴ栽培における複数の

タスクを自律的に実行できます。主な機能は以下の通りです。

UV-Cライトによる病害管理: 化学農薬の使用を最小限に抑えるため、夜間にUV-Cラ

イトを照射してカビやその他の病原体を抑制します。これは、環境負荷の低い持続可

能な農業実践の実現に貢献します。

データ収集と分析: すべてのイチゴの植物に関するデータを継続的に収集します。こ

れには、果実の数、成熟度、植物の健康状態などが含まれます。

収量予測と作業計画: 収集したデータを基に、Thorvaldは果実の成長と成熟度を予測

し、正確な収穫量の見通しを立てます。これにより、農家は労働力と収穫スケジュー

ルを最適に計画し、無駄を削減し、収益性を最大化できます。

このシステムは、GPS、慣性測定ユニット（IMU）、ライダー、カメラなどのセンサーを

統合し、複雑な圃場環境でも高精度な自律走行と作業を可能にします。現在約200台の

Thorvaldロボットが稼働しており、その導入規模は英国のイチゴ生産に大きな影響を与

えています。

背景・業界文脈

現代農業は、食料安全保障、環境保護、労働力不足という複数の課題に直面していま

す。特に、農薬の使用は環境汚染や残留農薬の問題を引き起こし、消費者からの懸念が

高まっています。Saga RoboticsのThorvaldは、これらの課題に対する革新的なソリ

ューションを提供します。UV-Cライトによる病害管理は、化学物質の使用を減らすこ

とで環境に優しく、精密農業を通じて資源の最適化と生産性の向上を両立させます。こ

の技術は、持続可能な農業への移行を加速させる重要な役割を担っています。



今後の展望

Saga Roboticsの技術は、イチゴだけでなく、他の作物への応用も期待されています。

データ駆動型農業の推進により、農家はより賢明な意思決定を下し、気候変動や市場の

変動に対応できるようになります。Thorvaldのような自律型ロボットは、農業の未来を

形作る上で不可欠な存在となり、食料生産の効率性、持続可能性、そして回復力を高め

ることに貢献するでしょう。将来的には、より高度なAIとロボット群管理システムを統

合することで、広範な農作業の完全自動化が視野に入ってきます。

元記事: https://develop3d.com/cad/saga-robotics-fields-of-the-future/

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://develop3d.com/cad/saga-robotics-fields-of-the-future/


#37 韓国、高齢化社会に対応する感情認識型介護ロボッ

ト「AIコンパニオン」を導入

概要

韓国社会では、多様化する家族構造と高齢化の進展に対応するため、感情認識能力を

持つ介護ロボットの概念が注目されています。これらのロボットは、投薬管理のよう

な身体的サポートだけでなく、利用者の状態監視、会話の開始、さらには感情認識を

通じて心理的サポートも提供します。これにより、高齢者や独居世帯のQOL向上、介

護者の負担軽減、そして社会全体のケアシステム強化に貢献することが期待されてい

ます。感情的な労働を担うロボットは、従来の身体介護の枠を超えた新しい介護の形

を提示します。

公開日 2026年09月17日  出典不明  韓国



詳細

主要成果

韓国社会では、家族構造の多様化と高齢化の加速に対応するため、感情認識機能を備え

た介護ロボットの概念が大きく注目されています。これらのロボットは、身体的な介護

業務に加えて、利用者の状態を監視し、会話を促し、感情を認識することで、心理的な

サポートも提供する「感情労働」の役割を果たすことが期待されています。

技術・臨床詳細

これらの先進的な介護ロボットは、AIベースの音声認識技術と自然言語処理（NLP）を

利用して、利用者との対話を円滑に行います。さらに、顔認識や生体センサーを通じて

利用者の表情、声のトーン、身体的活動量などのデータを分析し、感情状態や健康状態

を推定します。例えば、利用者が孤独を感じている場合や、普段とは異なる行動パター

ンを示した場合、ロボットはそれを検知し、適切な応答をしたり、介護者や家族にアラ

ートを送信したりします。具体的な機能としては、服薬時間の通知、食事の呼びかけ、

簡単な体操の誘導、思い出話の傾聴、天気予報やニュースの提供などが挙げられます。

これらのロボットは、物理的な介助（着替え、入浴など）を直接行うことはできません

が、見守り、声かけ、会話相手となることで、利用者の精神的健康を維持し、孤独感を

軽減する効果が期待されます。特に独居高齢者にとっては、日々の生活における重要な

コンパニオンとなり、安全性の向上にも寄与します。

背景・業界文脈

韓国は世界的に見ても急速に高齢化が進んでおり、伝統的な大家族構造から核家族化・

独居世帯が増加しています。これにより、高齢者ケアの担い手が不足し、社会的な負担

が増大しています。このような背景から、介護ロボットは、人的資源の限界を補完し、

高齢者の自立支援と生活の質向上を図るための戦略的なツールとして位置づけられてい

ます。感情認識機能を備えたロボットは、単なる機械的な補助を超え、人間らしいコミ

ュニケーションと情緒的な繋がりを提供することで、より包括的なケアを実現しようと

しています。



今後の展望

感情認識型介護ロボットは、今後、さらに高度なAI技術とセンサーが統合され、より複

雑な状況判断や個別化されたサポートが可能になるでしょう。将来的には、医療機関と

の連携により、利用者の健康データを自動で共有し、病気の早期発見や予防にも貢献す

る可能性があります。また、倫理的な課題やプライバシー保護の枠組みを整備しなが

ら、社会的な受容を広げていくことが重要となります。これらのロボットが普及するこ

とで、高齢者や障害を持つ人々の生活の質を劇的に向上させ、持続可能な介護社会の実

現に不可欠な存在となることが期待されます。

元記事: https://www.chosun.com/english/travel-food-

en/2026/09/18/OXIXUVVK4FHZZJS67LXI6Z3RR4/

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.chosun.com/english/travel-food-en/2026/09/18/OXIXUVVK4FHZZJS67LXI6Z3RR4/
https://www.chosun.com/english/travel-food-en/2026/09/18/OXIXUVVK4FHZZJS67LXI6Z3RR4/


#38 トヨタ自動車、自社開発ヒト型ロボット「エリー」

を生産現場に40万台導入開始

概要

トヨタ自動車は、自社開発したヒト型ロボット「エリー（ELEY）」40万台を世界の生

産拠点に順次投入し、現場作業員との協働体制を構築する計画を発表しました。エリ

ーは、重さ50kgで2本の指を持つ車輪移動型のロボットであり、箱からの部品取り出

しや布の折りたたみといった精密作業を自律的に学習し、最適な作業方法を習得する

能力を備えています。この大規模な導入は、生産効率と柔軟性を向上させ、自動車製

造における人とロボットの新たな協調モデルを確立するものです。

公開日 2026年09月18日  강원도민일보  韓国



詳細

主要成果

トヨタ自動車は、自社開発のヒト型ロボット「エリー（ELEY）」を全世界の生産拠点に

合計40万台導入する計画を開始しました。エリーは、重さ50kgで2本の指を持ち、二

足歩行ではなく車輪で移動するタイプであり、精密な反復作業を効率的に行いながら、

最適な作業方法を自律的に学習する能力を持っています。

技術・臨床詳細

エリーロボットは、高度な人工知能と機械学習アルゴリズムを搭載しており、環境から

学習し、自身のパフォーマンスを継続的に改善することができます。具体的には、

精密なマニピュレーション: 2本の指は、様々な形状や質感の部品を把持し、正確に

配置する能力を持ちます。箱から部品を取り出し、別の箱に入れるといったデリケー

トな作業も得意とします。

適応学習能力: エリーは、作業のデモンストレーションを観察することで、新しいタ

スクや手順を学習できます。この学習プロセスを通じて、繰り返し作業の効率を向上

させ、予期せぬ状況にも柔軟に対応する最適な動作パターンを自律的に発見します。

車輪による移動: 二足歩行に代わり車輪で移動することで、工場内の平坦な床面を高

速かつ安定して移動でき、生産ラインにおける物流や作業ポイント間の移動を効率化

します。これにより、従来の固定式ロボットでは難しかった、柔軟な生産ラインの構

築が可能になります。

重さ50kgという設計は、人間との協働環境での安全性を確保しつつ、必要なペイロー

ド能力を維持するためのバランスが考慮されています。

背景・業界文脈

自動車産業の生産現場では、労働力不足、コスト削減、そして多品種少量生産への対応

が喫緊の課題となっています。特に、人間が行う手作業の中には、反復的で身体的負担

が大きい一方で、精密さが求められるものが多く存在します。トヨタのエリー導入は、

これらの課題に対する革新的な解決策を提供します。ロボットが精密で反復的な作業を

担うことで、人間はより創造的で付加価値の高い業務に集中できるようになり、生産性

全体の向上と従業員のエンゲージメント強化に繋がります。



今後の展望

エリーの大規模な導入は、自動車製造の未来を大きく変える可能性を秘めています。40

万台という規模は、人とロボットが密接に連携する「ヒューマン・ロボット・コラボレ

ーション」の新たな標準を確立し、スマート工場化を加速させるでしょう。将来的に

は、エリーのようなヒト型ロボットが、より複雑な認知タスクや問題解決能力を習得

し、様々な産業分野での応用が期待されます。この取り組みは、製造業における自動化

の次の段階を示し、世界中の生産現場に効率性、柔軟性、そして革新的な労働環境をも

たらすことに貢献するでしょう。

元記事: https://www.kado.net/news/curationView.html?idxno=2073629

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.kado.net/news/curationView.html?idxno=2073629


#39 Square Robot Inc.が「Prevention through

Design Award」受賞、タンク点検ロボットで作業員立

ち入り不要に

概要

Square Robot Inc.は、2026 NSC Safety Congress & Expoで第6回Prevention

through Design Awardを受賞しました。同社は、作業員が危険なタンク内へ立ち入

ることなく、密閉された状態のままで点検作業を可能にする水中ロボットシステムを

開発したことが評価されました。この革新的な技術により、タンクの換気や大気監視

といった高リスクな準備作業が不要となり、大幅な安全性向上と作業効率化を実現し

ます。これは、危険な産業環境におけるロボット技術の適用可能性を示す重要なマイ

ルストーンです。

公開日 2026年09月16日  Occupational Health & Safety  アメリカ



詳細

主要成果

Square Robot Inc.は、2026年9月15日に開催されたNSC Safety Congress & Expo

において、第6回Prevention through Design Awardを受賞しました。この賞は、危

険な密閉空間であるタンク内部への作業員の立ち入りを完全に不要にする革新的な水中

ロボット点検システムを開発した功績が認められたものです。

技術・臨床詳細

Square Robotが開発した水中ロボットシステムは、タンクが密閉された状態のままで

内部の点検、データ収集、および評価を行うことを可能にします。このロボットは、

水中での自律航行: 複雑なタンク内部の構造を認識し、指定されたルートを自律的に

移動しながら高解像度の画像やその他のセンサーデータを収集します。

多種多様なセンサー: 超音波センサー、HDカメラ、3Dスキャナーなどを搭載し、タ

ンク壁の腐食、亀裂、堆積物の状態などを詳細に検査できます。

データ解析ソフトウェア: 収集されたデータは、専用のソフトウェアによってリアル

タイムで解析され、異常が自動的に検出されます。これにより、人間の目視検査では

見落とされがちな微細な欠陥も特定可能です。

このシステムの最大の特徴は、タンク内部への人間の立ち入りが不要となる点です。こ

れにより、酸素欠乏、有毒ガス、爆発性雰囲気といった密閉空間作業に特有の生命に関

わるリスクが完全に排除されます。また、タンクを開放して換気やクリーニングを行う

必要がないため、ダウンタイムが大幅に削減され、点検作業の効率とコスト効率が飛躍

的に向上します。従来の点検プロセスでは数日から数週間を要していた作業が、数時間

から数日で完了することも珍しくありません。

背景・業界文脈

石油・ガス、化学、水処理などの産業分野では、貯蔵タンクや反応槽の定期的な点検が

義務付けられていますが、これらの作業は非常に危険を伴います。密閉空間への立ち入

りは、労働安全衛生の分野で最もリスクの高い作業の一つとされ、適切な換気、ガス検

知、救助体制の確保など、厳格な安全プロトコルが求められます。しかし、それでもな

お事故が発生するリスクは存在します。Square Robotの技術は、「設計による予防

（Prevention through Design）」の原則を体現しており、危険な作業をそもそも発生

させないという点で、労働安全衛生のパラダイムシフトを促進するものです。



今後の展望

Square Robotの受賞は、産業用検査におけるロボット技術の重要性を改めて浮き彫り

にしました。今後、この種の水中ロボットシステムは、より広範な産業施設や構造物

（例: 海洋プラットフォーム、パイプライン、地下貯蔵施設）の検査へと応用範囲を広

げることが期待されます。AIと機械学習の進化により、ロボットの自律性とデータ解析

能力はさらに向上し、予測保全の精度が高まるでしょう。これにより、危険な作業環境

における人的介入を最小限に抑え、産業全体の安全性、効率性、持続可能性を向上させ

る新たな標準が確立される可能性があります。

元記事: https://ohsonline.com/articles/2026/09/16/robotic-inspection-system-wins-award-

for-eliminating-tank-entry-hazards.aspx

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://ohsonline.com/articles/2026/09/16/robotic-inspection-system-wins-award-for-eliminating-tank-entry-hazards.aspx
https://ohsonline.com/articles/2026/09/16/robotic-inspection-system-wins-award-for-eliminating-tank-entry-hazards.aspx


#40 韓国生産技術研究院、3D設計からロボット縫製まで

統合した「超小型オーダーメイドスマートウェア工場」を

開発

概要

韓国生産技術研究院の研究チームが、3D設計からロボットによる縫製までを統合した

「超小型オーダーメイド工場」を開発しました。このシステムは、着用者の体型に合

わせてスマートウェアを設計し、デジタルツイン環境で工程を検証後、ロボットが生

地の裁断から縫製、試作品製造までを自動で行います。EMSトレーニングスーツや心

拍測定下着など、高機能な多品種少量生産スマートウェアに特化しており、パーソナ

ライズされたウェアラブルデバイス製造の効率を飛躍的に向上させます。これは、製

造業におけるデジタル変革と個別化生産の未来を象徴する成果です。

公開日 2026年09月10日  사이언스타임즈  韓国



詳細

主要成果

韓国生産技術研究院の研究チームは、3D設計からロボットによる縫製工程までを一貫

して自動化する「超小型オーダーメイドスマートウェア工場」の開発に成功しました。

この革新的なシステムは、着用者の体型に完璧にフィットするスマートウェアを迅速か

つ効率的に製造することを可能にします。

技術・臨床詳細

この超小型オーダーメイド工場は、以下の主要な技術要素を統合しています。

3Dボディスキャンと設計最適化: まず、着用者の体型を正確に3Dスキャンし、その

データに基づいてスマートウェアのパターンを自動生成します。これにより、個々の

着用者に最適なフィット感と機能性を実現するデザインが提供されます。

デジタルツインによる工程検証: 生成された3D設計は、デジタルツイン環境（仮想空

間）でシミュレーションされ、生地の特性、ロボットの動作経路、縫製品質などが事

前に検証されます。これにより、物理的な試作回数を減らし、開発期間とコストを大

幅に削減します。

ロボットによる自動裁断・縫製: 検証が完了すると、ロボットシステムが自動で生地

を裁断し、高精度な縫製作業を実行します。特殊なセンサーやビジョンシステムを搭

載したロボットアームが、柔軟な生地の扱いを可能にし、複雑なスマートウェアの電

子部品組み込みにも対応します。

多品種少量生産への対応: EMSトレーニングスーツ、心拍測定下着、発熱ジャケット

など、様々な種類の高機能スマートウェアのオーダーメイド生産に特化しています。

このシステムは、従来の大量生産モデルでは非効率だった個別化製品の需要に応える

ものです。

この一連の自動化プロセスにより、高品質なオーダーメイドスマートウェアの生産リー

ドタイムが劇的に短縮され、製造コストも最適化されます。これにより、パーソナライ

ズされたウェアラブルデバイス市場の拡大が期待されます。



背景・業界文脈

近年、ヘルスケア、スポーツ、医療分野におけるウェアラブルデバイスの需要が急速に

高まっています。これらのデバイスは、個人の身体データに基づいてカスタマイズされ

ることで最大の効果を発揮するため、オーダーメイド生産のニーズが顕在化していま

す。しかし、繊維製品の縫製は柔軟な素材を扱うため自動化が難しく、熟練した職人の

技に依存する部分が多かったのが現状です。韓国生産技術研究院の開発は、この課題を

ロボット技術とデジタルツインの融合によって解決し、高機能繊維製品の製造における

ボトルネックを解消するものです。

今後の展望

この「超小型オーダーメイド工場」の成功は、アパレル産業およびスマートウェア市場

に大きな変革をもたらす可能性を秘めています。将来的には、この技術がさらに進化

し、消費者自身が自宅でボディスキャンを行い、数日後には完全にカスタマイズされた

スマートウェアが手元に届くようなサービスが実現するかもしれません。また、医療分

野でのリハビリテーションウェアや、産業現場での作業支援ウェアなど、様々な特殊用

途での応用も期待されます。この技術は、製造業における「マスカスタマイゼーション」

の概念を具現化し、消費者一人ひとりのニーズに応える未来の生産システムを構築する

上で不可欠な要素となるでしょう。

元記事: https://www.sciencetimes.co.kr/nscvrg/view/menu/248?

searchCategory=220&nscvrgSn=262390

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.sciencetimes.co.kr/nscvrg/view/menu/248?searchCategory=220&nscvrgSn=262390
https://www.sciencetimes.co.kr/nscvrg/view/menu/248?searchCategory=220&nscvrgSn=262390


#41 NVIDIA、ロボタクシー向けAIトレーニング、シミ

ュレーション、車載コンピューティングを統合したオープ

ンなエンドツーエンド技術スタックを発表

概要

NVIDIAは、自動運転車の開発、検証、展開を支援するオープンな「ロボタクシーテク

ノロジースタック」を発表しました。このプラットフォームは、AIトレーニング、シミ

ュレーション、安全検証、リアルタイム車載コンピューティングをエンドツーエンド

で統合しています。特に、NVIDIA Cosmosバリエーションは、実世界の複雑なシナリ

オから何千もの合成データを生成し、AVトレーニングデータを拡張してモデル展開を

加速させることが可能です。これにより、ロボタクシー業界の課題解決とイノベーショ

ンを促進します。

公開日 2026年09月10日  NVIDIA  アメリカ



詳細

主要成果

NVIDIAは、自動運転車の開発、検証、および展開を包括的にサポートする、オープン

な「ロボタクシーテクノロジースタック」を発表しました。このエンドツーエンドのプ

ラットフォームは、AIトレーニング、高度なシミュレーション、厳格な安全検証、そし

てリアルタイムの車載コンピューティングをシームレスに統合し、業界の主要企業が直

面する課題を解決するための強力なソリューションを提供します。

技術・臨床詳細

NVIDIAのロボタクシーテクノロジースタックは、以下の3つの主要なコンピューターソ

リューションで構成されています。

モデルトレーニングコンピューター: 大規模なAIモデルの学習と最適化を可能にする

高性能GPUクラスター。膨大なセンサーデータとシナリオデータを用いて、自動運

転AIの精度と信頼性を飛躍的に向上させます。

シミュレーションおよび検証コンピューター: 「NVIDIA Cosmos」などのツールを

活用し、実世界では再現困難な「コーナーケース」（稀な危険シナリオ）や、何千も

の合成運転順列を生成します。これにより、自動運転AIのトレーニングデータを大幅

に拡張し、公道テスト前の安全性検証を徹底的に行うことができます。

車載コンピューター: NVIDIA DRIVEプラットフォームを基盤とし、AIモデルを車両

に展開し、リアルタイムでの高精度な知覚、意思決定、制御を実行します。高効率か

つ低遅延で、複雑な交通状況に即座に対応する能力を提供します。

特に、NVIDIA Cosmosバリエーションは、多様な実世界のコーナーケースから行動や

コンテンツにわたる何千もの合成順列を生成することで、AVトレーニングデータを劇

的に拡張し、モデル展開を加速する鍵となります。



背景・業界文脈

ロボタクシーの実現には、極めて高い安全性と信頼性が求められます。これは、車両が

人間に代わって複雑な運転判断を下し、予期せぬ状況にも対応できることを意味しま

す。従来の開発手法では、実世界のデータを収集し、それをアノテーション（ラベル付

け）してAIをトレーニングするプロセスに膨大な時間とコストがかかり、特に稀なエッ

ジケースのデータが不足するという課題がありました。NVIDIAの提供するエンドツー

エンドのプラットフォームは、この課題に対し、仮想シミュレーションと合成データ生

成によって効率的かつ網羅的なテスト・検証を可能にし、開発プロセスを大幅に短縮す

るものです。

今後の展望

このNVIDIAのロボタクシーテクノロジースタックは、自動運転車、特にロボタクシー

の開発競争を加速させる決定的な要因となるでしょう。既存のロボタクシー開発企業

は、NVIDIAの包括的なプラットフォームを利用することで、自社での膨大なリソース投

入や独自技術スタックの構築にかかる負担を軽減できます。これにより、より多くの企

業が自動運転技術の開発に参入しやすくなり、イノベーションが促進される可能性があ

ります。究極的には、このプラットフォームが、世界中で安全で信頼性の高い自動運転

モビリティサービスの普及に大きく貢献することが期待されます。

元記事: https://blogs.nvidia.com/blog/robotaxi-leaders-full-stack-open-platform/

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://blogs.nvidia.com/blog/robotaxi-leaders-full-stack-open-platform/


#42 MicroVision、IAA Transportation 2026で次

世代LiDARベース「Perception Platform」をプレビュ

ー、多様な用途に対応

概要

MicroVision, Inc.は、IAA Transportation 2026で次世代の「MicroVision

Perception Platform™」を発表すると明らかにしました。このモジュラープラットフ

ォームは、同社のLiDARハードウェア、知覚ソフトウェア、オープンセンサー統合を柔

軟なアーキテクチャに統合します。自動車、商用車、産業、セキュリティ、防衛、航

空機といった多様なユースケースに対応可能であり、顧客が特定の要件に合わせてセ

ンシングソリューションを構成できる柔軟性を提供することを目指しています。

公開日 2026年09月10日  Accesswire (via MicroVision, Inc.)  アメリカ



詳細

主要成果

MicroVision, Inc.は、IAA Transportation 2026において、次世代の「MicroVision

Perception Platform™」をプレビュー公開する計画を発表しました。この革新的なモ

ジュラープラットフォームは、同社のLiDARハードウェア、知覚ソフトウェア、および

オープンセンサー統合を柔軟なアーキテクチャに統合することで、幅広いアプリケーシ

ョンと顧客の特定のニーズに対応する能力を提供します。

技術・臨床詳細

MicroVision Perception Platform™は、従来のLiDARシステムとは異なり、高度なモ

ジュール性を特徴としています。このプラットフォームは、以下の主要コンポーネント

を統合します。

LiDARハードウェア: MicroVisionの高性能LiDARセンサー技術を基盤とし、長距

離、高解像度、信頼性の高い3D点群データを提供します。

知覚ソフトウェア: LiDARデータから物体検出、分類、追跡、セマンティックセグメ

ンテーションといった高度な知覚機能を実現するAI駆動型ソフトウェア。環境認識の

精度と速度を向上させます。

オープンセンサー統合: 他のセンサータイプ（カメラ、レーダーなど）とのシームレ

スな統合を可能にするオープンアーキテクチャ。これにより、冗長性と多様な環境下

での堅牢な知覚を実現します。

このプラットフォームは、顧客がセンシング範囲、視野（FoV）、動作環境、車両アー

キテクチャ、および知覚要件に基づいてテクノロジーを柔軟に選択および構成できるこ

とを目指しています。例えば、高速道路での自動運転向けには長距離LiDARと広視野カ

メラを組み合わせる一方、産業用ロボットには近距離高解像度LiDARと特定の物体検出

ソフトウェアを組み合わせるといったカスタマイズが可能です。



背景・業界文脈

LiDAR技術は、自動運転、ロボティクス、産業オートメーションなどの分野で、その高

精度な3Dマッピングと物体検出能力により不可欠なセンサーとなっています。しか

し、従来のLiDARソリューションは、特定の用途に特化しているか、統合が複雑である

という課題がありました。MicroVisionのPerception Platformは、モジュラー設計と

オープンな統合アプローチを採用することで、この課題に対処しようとしています。こ

れにより、開発者は特定のアプリケーションに最適化されたLiDARベースの知覚システ

ムを、より迅速かつ効率的に構築できるようになります。

今後の展望

MicroVisionの次世代Perception Platformは、自動車業界だけでなく、商用車、産業

用ロボット、セキュリティ、防衛、航空機といった多岐にわたる分野に大きな影響を与

える可能性を秘めています。このプラットフォームの柔軟性と適応性は、異なる市場セ

グメントにおけるLiDARの導入を加速し、全体的なコスト削減と性能向上に貢献するで

しょう。特に、顧客の特定のニーズに合わせたカスタマイズが容易である点は、競争が

激化するセンサー市場においてMicroVisionの差別化要因となり得ます。将来的には、

より高度な自律システムの実現に向けて、基盤となる知覚層を提供することが期待され

ます。

元記事: https://ir.microvision.com/news/press-releases/detail/472/microvision-to-preview-

next-generation-lidar-based

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://ir.microvision.com/news/press-releases/detail/472/microvision-to-preview-next-generation-lidar-based
https://ir.microvision.com/news/press-releases/detail/472/microvision-to-preview-next-generation-lidar-based


#43 Motionalが世界初の推論中心「nuReasoning」デ

ータセットをオープンソース化、自動運転車の人間的推論

能力向上へ

概要

Motionalは、自動運転車（AV）が人間のような推論と意思決定能力を習得できるよう

支援するため、世界初の推論中心「長尾」シナリオ向けオープンソースデータセット

nuReasoningを発表しました。nuReasoningは、20,000の長尾シナリオを網羅し、

空間関係の理解、運転意思決定の推論、リスク予測、潜在的結果の考慮といった教師

付き情報を提供します。このデータセットは、ビジョン・言語・アクション（VLA）

モデルをトレーニングし、複雑なエッジケースに対応できる常識的な直感を持つエン

ドツーエンド自動運転システムの開発を目指します。

公開日 2026年09月10日  中金在线 (Zhongjin Online)  中国



詳細

主要成果

Motionalは、自動運転車（AV）に人間のような推論および意思決定能力を付与するこ

とを目的とした、世界初の推論中心の「長尾」シナリオ向けオープンソースデータセッ

ト「nuReasoning」を発表しました。この画期的なデータセットは、複雑で稀な運転

状況（エッジケース）におけるAVの行動を改善するための重要な資源となります。

技術・臨床詳細

nuReasoningデータセットは、20,000にも及ぶ「長尾」シナリオを網羅しており、こ

れらは日常的には頻繁に発生しないものの、自動運転において極めて重要な判断を要す

る状況です。このデータセットは、以下の能力をモデルにトレーニングするために必要

な教師付き情報を提供します。

空間関係の理解: 複雑な交通環境における物体間の相対的な位置、動き、相互作用を

把握する能力。

運転意思決定の推論: 不確実な状況下での最適な運転行動を論理的に導き出す能力。

リスク予測: 潜在的な危険を事前に特定し、それに対する適切な予防措置を講じる能

力。

多様な潜在的結果の考慮: 特定の行動がもたらす可能性のある複数の結果を評価し、

最良の選択をする能力。

このデータセットの主な目的は、ビジョン・言語・アクション（VLA）モデルをトレー

ニングすることです。VLAモデルは、視覚情報、言語的指示（または状況理解）、およ

び行動決定を統合することで、人間が持つような「常識的な直感」を自動運転システム

に組み込むことを目指します。これにより、エンドツーエンドの自動運転システムが、

予測困難なエッジケースに対してもより安全かつ柔軟に対応できるようになります。



背景・業界文脈

自動運転技術は近年目覚ましい進歩を遂げていますが、限られた運転条件下（ODD:

Operational Design Domain）での運用に留まっているのが現状です。これは、AIモ

デルが「長尾」シナリオ、すなわち稀ではあるものの重大な結果を招きうる複雑な状況

において、人間と同等の推論能力と常識的判断力を欠いているためです。nuReasoning

のような推論中心のオープンソースデータセットの登場は、この根本的な課題に対処し

ようとするものであり、自動運転技術の汎用性と安全性を次のレベルへと引き上げる上

で不可欠です。GoogleのWaymoやCruiseなどの先行企業も同様のデータ駆動型アプロ

ーチを採用していますが、推論に特化した大規模なオープンソースデータセットは世界

初とされます。

今後の展望

nuReasoningのオープンソース化は、自動運転研究コミュニティ全体に大きな利益をも

たらし、イノベーションを加速させることが期待されます。研究者や開発者は、このデ

ータセットを活用して、より高度なVLAモデルやエンドツーエンドの自動運転システム

を開発できるようになります。これにより、自動運転車の「常識」と「推論」能力が向

上し、最終的にはより広範な運用領域での安全な自動運転の実現に貢献するでしょう。

Motionalのこの取り組みは、自動運転の普及を加速し、都市のモビリティと安全性に革

命をもたらす可能性を秘めています。

元記事: http://auto.cnfol.com/cheshidongtai/20260910/32366290.shtml

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

http://auto.cnfol.com/cheshidongtai/20260910/32366290.shtml


#44 形式検証が自動運転AIの隠れた欠陥を特定、

CARLAシミュレーションでは見落とされた故障を検出

概要

AIベースの自動運転車テストにおいて、形式検証アプローチが従来のシミュレーショ

ンテストでは検出できない潜在的な故障を特定できることが示されました。この研究

では、CARLAシミュレーション環境で訓練されたエンドツーエンドのステアリングネ

ットワークを、霧や夜間、低太陽光などの多様な条件でテストし、形式検証が新たな

欠陥を発見しました。これは、自動運転システムの安全性と信頼性を飛躍的に向上さ

せる可能性を秘めており、従来のテスト手法を補完する実行可能な手段として期待さ

れます。自動運転車の商用展開に向けた検証と妥当性確認のプロセスに、新たな強力

なツールが加わったことを意味します。

公開日 2026年09月11日  arXiv  不明



詳細

主要成果

AIベースの自動運転車システムの安全性と信頼性を向上させるため、形式検証アプロー

チがCARLAシミュレーション環境では見落とされた潜在的な故障を特定できることが

明らかになりました。この研究は、自動運転のエンドツーエンドステアリングネットワ

ークを、明瞭な条件から霧、夜間、低太陽光といった多様な条件下でテストし、形式検

証がシミュレーションのみでは捉えられない新たな欠陥を発見しました。

技術詳細

研究チームは、自動運転車の知覚と制御を統合するエンドツーエンドのステアリングネ

ットワークに焦点を当てました。このネットワークは、一般的なCARLAシミュレーシ

ョン環境で広範なトレーニングを受けていますが、実世界の複雑性や予測不可能性を完

全に網羅することは困難です。そこで導入された形式検証は、数学的厳密さに基づき、

システムが特定の仕様や安全要件を満たしているかを網羅的にチェックする手法です。

これにより、稀なシナリオや特定の環境条件で発生しうる、従来のランダムシミュレー

ションでは見過ごされがちな故障モードを効率的に洗い出すことができました。

テストシナリオは、通常の運転条件だけでなく、以下のような悪条件下での走行も含ま

れました：

濃霧: 視界が極端に悪い状況でのセンサーデータの処理

夜間: 照明が不十分な環境での物体認識と経路計画

低太陽光: 日の出や日没時の強い逆光によるセンサーの誤認識

これらの条件下で形式検証を行うことで、自動運転AIが想定外の挙動を示す具体的なケ

ースが複数発見されました。これは、AIモデルの堅牢性に関する新たな洞察を提供し、

より安全なシステム設計に貢献します。



背景・業界文脈

自動運転技術の発展に伴い、その安全性と信頼性の検証は業界全体の喫緊の課題となっ

ています。特に、AIベースのシステムは「ブラックボックス」的な特性を持つことが多

く、その動作原理や潜在的な故障モードの予測が困難です。既存のシミュレーションテ

ストは広範囲なシナリオをカバーできますが、テストケースの組み合わせは無限に近

く、すべてのエッジケースを網羅することは現実的ではありません。形式検証は、この

課題に対する有望な補完的アプローチとして注目されており、特に安全性がクリティカ

ルなシステムにおいてはその重要性が増しています。

この研究結果は、自動運転技術の社会実装において、従来のデータ駆動型アプローチと

形式手法の統合が不可欠であることを示唆しています。これにより、システムの認可プ

ロセスや一般への受容度を高める上で重要な役割を果たすでしょう。

今後の展望

形式検証の適用は、自動運転車の開発サイクルにおいて、より早い段階での欠陥発見を

可能にし、開発コストと時間を削減する可能性があります。今後は、形式検証をより大

規模な自動運転システム全体に適用するためのスケーラビリティの研究や、リアルタイ

ムでの形式検証の統合に向けた技術開発が焦点となるでしょう。また、シミュレーショ

ンと形式検証の組み合わせによるハイブリッド検証フレームワークの確立が、自動運転

の信頼性保証における次なる標準となることが期待されます。

元記事: https://arxiv.org/html/2609.10951v1

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://arxiv.org/html/2609.10951v1


#45 DRS-VPT、画像から3Dスキャンへの直接再ローカ

ライゼーションで最先端性能を達成：自動運転のLiDAR

キャリブレーションを統合

概要

新しいフィードフォワードトランスフォーマーアーキテクチャ「DRS-VPT」が、画像

から3Dスキャンへの直接再ローカライゼーションにおいて最先端の性能を達成しまし

た。このモデルは、クエリ画像と参照3D点群から、スキャンポーズと点群マップを予

測します。DRS-VPTは、自動運転におけるカメラ-LiDARキャリブレーションや屋内

カメラからマップへの再ローカライゼーションなどの重要な下流タスクを統合し、そ

の精度と効率性が評価されています。この技術革新は、自律システムの環境認識と自

己位置推定の信頼性を大幅に向上させるもので、自動運転やロボットナビゲーション

の分野に大きな影響を与えるでしょう。

公開日 2026年09月11日  arXiv  不明



詳細

主要成果

「DRS-VPT」（Directly Relocalizing in a Scan with Vision Point Transformers）

と名付けられた新しいフィードフォワードトランスフォーマーアーキテクチャが、画像

から3Dスキャンへの直接再ローカライゼーションタスクにおいて最先端のパフォーマン

スを達成しました。このモデルは、クエリ画像と参照3D点群を入力として、カメラの

フレームにおけるスキャンポーズと点群マップ、さらに各カメラのポーズと点群マップ

を正確に予測することが可能です。

技術詳細

DRS-VPTは、ビジョンと3D点群データの統合に特化した革新的なトランスフォーマー

ベースのアーキテクチャを採用しています。従来のシステムが複数ステップや複雑な最

適化プロセスを必要としていたのに対し、DRS-VPTはフィードフォワードネットワー

クとして直接的な登録（リロケーション）を実行します。このアーキテクチャの核とな

るのは、Vision Point Transformersであり、2D画像の特徴と3D点群の特徴を効果的

に融合させ、画像とスキャンの間の幾何学的な対応関係を学習します。

具体的には、DRS-VPTは以下の主要な機能を統合します：

画像特徴抽出: 高解像度カメラ画像からセマンティックおよび幾何学的特徴を抽出。

点群特徴抽出: LiDARなどのセンサーから得られた3D点群データから特徴を抽出。

マルチモーダル融合: 抽出された2Dおよび3D特徴をトランスフォーマー層で融合

し、画像と3Dスキャン間のアラインメントを学習。

ポーズおよびマップ予測: 最終的に、クエリ画像に対応する6自由度（6DoF）のカメ

ラポーズと、そのポーズからの点群マップを高精度で予測。

この直接的なアプローチにより、推論時間の短縮とロバスト性の向上が実現され、特に

自動運転やロボットナビゲーションのようなリアルタイム性が求められるアプリケーシ

ョンにおいて大きな利点をもたらします。



背景・業界文脈

自動運転車や自律移動ロボットにとって、正確な自己位置推定と環境認識は最も基本的

な機能です。特に、LiDARスキャンとカメラ画像の統合は、都市部や複雑な環境での高

精度なナビゲーションに不可欠とされています。これまでのカメラ-LiDARキャリブレー

ションは、手動またはオフラインで実施されることが多く、時間とコストがかかる上

に、システムの長期運用におけるドリフト（ズレ）が課題でした。DRS-VPTのような

技術は、このようなキャリブレーションプロセスを自動化・リアルタイム化し、さらに

屋内環境におけるカメラからマップへの再ローカライゼーションの精度も向上させるこ

とで、自律システムの展開可能性を広げます。この分野での最先端性能の達成は、業界

標準を押し上げ、より安全で信頼性の高い自律システムの開発を加速するものです。

今後の展望

DRS-VPTのようなエンドツーエンドのマルチモーダル融合モデルは、自動運転車のセ

ンサーフュージョンや高精度マッピング、さらには拡張現実（AR）や仮想現実（VR）

におけるトラッキングなど、多岐にわたる応用が期待されます。今後、より大規模なデ

ータセットでの検証、さまざまなセンサー構成への適応性、および計算効率のさらなる

最適化が研究の焦点となるでしょう。この技術が成熟すれば、自動運転車の「目」と

「脳」の連携を一層強化し、あらゆる環境下での自律性を高めるための基盤となること

でしょう。

元記事: https://arxiv.org/html/2609.12557v1

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://arxiv.org/html/2609.12557v1


#46 自動運転レース向けマルチモーダル知覚パイプライ

ン、検出遅延を補償し堅牢な物体追跡を実現

概要

自動運転レース用に設計された新しいマルチモーダル遅延融合知覚パイプラインが発

表され、カメラ、LiDAR、レーダーからの独立した検出を組み合わせて、周囲の車両

のタイムリーで堅牢な状態推定を提供します。このシステムは、検出遅延を明示的に補

償する追跡方法と、車両ダイナミクスおよびトラックレイアウトの事前知識を組み込

むことで、さまざまな重要なシナリオでその効果を実証しました。この進歩は、極限

環境下での自動運転の安全性とパフォーマンスを向上させるもので、将来の高速自律

システム開発において重要な役割を果たすと期待されます。

公開日 2026年09月11日  arXiv  不明



詳細

主要成果

自動運転レースの過酷な環境に対応するため、マルチモーダルな遅延融合知覚パイプラ

インが開発され、周囲の車両のタイムリーかつ堅牢な状態推定を可能にしました。この

パイプラインは、カメラ、LiDAR、レーダーからの独立した検出情報を統合し、特に検

出遅延を明示的に補償する追跡手法と、車両ダイナミクスおよびトラックレイアウトに

関する事前知識を活用することで、その効果をさまざまな重要なシナリオで実証してい

ます。

技術詳細

この知覚パイプラインは、自動運転レースという高速かつ動的な環境特有の課題に対処

するために設計されました。主な技術的特徴は以下の通りです。

マルチモーダルセンサー融合: システムは、広範囲な視覚情報を提供するカメラ、高

精度な距離情報と3D構造を提供するLiDAR、悪天候下でも信頼性の高い物体検出が

可能なレーダーという、3種類のセンサーからのデータを活用します。これらのセン

サーは独立して物体を検出し、その情報を統合することで、個々のセンサーの限界を

補い合います。

遅延融合アーキテクチャ: 複数のセンサーデータが異なるタイミングで到着する「検

出遅延」は、高速移動する車両の追跡において大きな問題となります。本パイプライ

ンでは、この検出遅延を明示的にモデル化し、予測アルゴリズムに組み込むことで、

より正確な車両の状態推定をリアルタイムで実現します。

事前知識の組み込み: レース環境に特有の車両ダイナミクス（例えば、高速でのコー

ナリング特性、加速・減速限界）や、トラックの幾何学的レイアウト（カーブの半

径、コース幅など）といった事前知識が、追跡フィルターや予測モデルに組み込まれ

ています。これにより、予測の精度が向上し、不確実性の高い状況でも堅牢な追跡が

可能となります。

堅牢な状態推定: 融合されたセンサーデータと事前知識、遅延補償メカニズムによ

り、他車の位置、速度、加速度、ヨーレートなどの状態量を、高い精度と信頼性で推

定します。これにより、自動運転レーシングカーは、安全かつ最適なラインで走行す

るための迅速な判断を下すことができます。



このシステムは、シミュレーションおよび実際のレーストラックでの評価を通じて、そ

の有効性が確認されています。

背景・業界文脈

自動運転レースは、一般的な公道での自動運転と比較して、はるかに高い速度と極限の

状況下での意思決定が求められるため、知覚技術にとって究極のテストベッドとなりま

す。この分野での進歩は、将来の高性能な自動運転車の開発、特に高速道路での高レベ

ル自動運転や、緊急回避システムの堅牢性向上に直接貢献します。マルチモーダルセン

サー融合と検出遅延の補償は、自動運転車が複雑な交通状況や悪天候下でも安全に機能

するために不可欠な要素であり、この研究はこれらの課題に対する実用的なソリューシ

ョンを提示しています。

今後の展望

本研究で開発された知覚パイプラインは、自動運転レースにおける競争力を高めるだけ

でなく、将来の市販車向け自動運転技術への応用も期待されます。特に、マルチモーダ

ルデータの効率的な融合、リアルタイム性能の最適化、そして予測モデルのさらなる洗

練は、今後の研究開発の主要な方向性となるでしょう。将来的には、より高度な意思決

定アルゴリズムと組み合わせることで、人間ドライバーを凌駕するパフォーマンスと安

全性を兼ね備えた自律レーシングカー、ひいては一般車両の実現に寄与すると考えられ

ます。

元記事: https://arxiv.org/html/2609.08338v2

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://arxiv.org/html/2609.08338v2


#47 現代自動車グループ、AIベース「データフライホイー

ル」本格稼働で自動運転開発を加速 — 2029年後半にレ

ベル2++車両量産へ

概要

現代自動車グループは、自動運転技術のイノベーションを加速するため、AIベースの

「データフライホイール」を本格稼働させると発表しました。同グループは、NVIDIA

との連携によるレベル2+生産加速と、自社開発Atria AIによる主要技術の内製化を両

立する「デュアルトラック戦略」を推進しています。この戦略に基づき、2029年後半

にはAtria AI搭載のレベル2++車両の量産を開始する計画です。この取り組みは、自動

運転市場における主導権を確保し、高度な自律走行車両の早期実現を目指すもので

す。

公開日 2026年09月13日  Hyundai Motor Group  韓国



詳細

主要成果

現代自動車グループは、自動運転技術のイノベーションを加速するため、AIを駆使した

「データフライホイール」システムを本格稼働させると発表しました。この動きは、

2029年後半に自社開発のAtria AIを搭載したレベル2++車両の量産開始を目指す、同グ

ループのロードマップの核心をなすものです。

技術・臨床詳細

現代自動車グループの「データフライホイール」戦略は、自動運転システムの学習、改

善、展開を好循環させるための基盤です。この戦略は以下の二つの柱で構成されていま

す。

デュアルトラック戦略:

NVIDIAとの提携: NVIDIAの検証済み自動運転技術を活用し、現行のレベル2+

（高度運転支援システム）車両の生産を加速します。これは、市場への早期導入

と技術の迅速な検証を可能にします。

Atria AIの内製化: 同時に、AVP本部長と42dotが共同開発するエンドツーエンド

（E2E）ベースの自社自動運転システム「Atria AI」を通じて、ビジョン・言語・

アクション（VLA）ベースの自動運転技術を内製化します。VLA技術は、視覚情

報認識、言語ベースの推論、および行動生成を単一のフレームワークに統合するも

のです。

データ収集と活用: 大規模な実車データが継続的に収集され、Atria AIモデルの学習

と改善に利用されます。このデータ駆動型アプローチにより、システムの堅牢性と適

応性が向上します。

標準化されたセンサーシステム: NVIDIA Drive Hyperion 10を中心としたセンサー

システムの段階的な標準化を進め、AI学習と検証の効率を高めます。これにより、開

発プラットフォームの一貫性を保ちつつ、異なる車両モデルへの展開を容易にしま

す。

同グループは最近、「現代車グループ自動運転メディアデー」で、Atria AIを搭載した

SDVテストベッド車両が運転者の介入なしに複雑な都心を実際に走行する映像を初公開

しました。これは、レベル2++水準の技術が実現していることを示しています。



背景・業界文脈

自動運転技術の開発競争が激化する中、自動車メーカーは独自技術と外部パートナーシ

ップの両面から競争力を強化しています。現代自動車グループは、AIを活用したデータ

フライホイールを自動運転競争力の核心基盤と位置付け、データ確保からAI学習、検

証、展開に至るプロセスを体系化しました。この戦略は、単なる技術開発に留まらず、

実道路での検証とデータに基づいた継続的な改善を通じて、自動運転技術の信頼性と市

場投入速度を高めることを目的としています。特に、NVIDIAのような世界的なAIプラ

ットフォーム企業との連携は、先進的なハードウェアとソフトウェアへのアクセスを保

証し、開発の加速に不可欠です。

今後の展望

現代自動車グループは、2028年にはNVIDIAの技術を適用した車両を発売し、その後

2029年下半期にはAtria AIを搭載したレベル2++車両の量産を開始する計画です。これ

により、高速道路だけでなく都心部でもハンズフリー運転が可能な、より高度な自動運

転車の提供を目指します。データフライホイールの継続的な運用とAtria AIの進化は、

同グループが自動運転市場における技術的リーダーシップを確立し、将来のモビリティ

ソリューションの変革を牽引するための重要な推進力となるでしょう。将来的には、レ

ベル3以上の高度な自律走行技術への移行を加速し、最終的には完全自動運転社会の実

現に貢献することが期待されます。

元記事: https://www.hyundai.news/eu/articles/press-releases/ai-powered-data-flywheel.html

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.hyundai.news/eu/articles/press-releases/ai-powered-data-flywheel.html


#48 BYD、レベル4対応の自動運転ハードウェアを搭

載：中国規制はレベル2+も技術は先行

概要

BYDの自動運転システムは、LiDAR、カメラ、赤外線センサーを統合した単一スタッ

クで、既にレベル3およびレベル4のハードウェア能力を備えていることがStella Li氏

によって明らかにされました。このシステムは、自動駐車やトラック向けの自律ドリ

フトモードなどの機能を提供します。現在の中国の規制はレベル2+に限定されている

ものの、BYDは技術的な準備が完了していると表明しています。これは、BYDが将来

の高度自動運転市場において、ハードウェア面で大きな優位性を持つことを示唆して

います。

公開日 2026年09月13日  TechJournal.uk  イギリス



詳細

主要成果

BYDの自動運転システムは、LiDAR、カメラ、赤外線センサーを統合した単一のハード

ウェアスタックとして設計されており、既にSAEレベル3およびレベル4の自動運転に

対応可能な能力を備えていることが、BYDのStella Li氏によって発表されました。現在

の中国の規制はレベル2+に限定されているものの、BYDは技術的にはすでにその先の

レベルに到達していると強調しています。

技術・臨床詳細

BYDの自動運転ハードウェアは、高度なセンサー群と統合アーキテクチャによって構築

されています。このシステムは、以下のような構成要素を含んでいます。

LiDAR (Light Detection and Ranging): 環境の3Dマップを生成し、高精度な距

離計測と物体検出を提供します。これにより、周囲の形状を詳細に把握し、複雑な交

通状況下でも正確な位置特定と障害物回避を可能にします。

カメラ: 視覚情報を提供し、交通標識、信号、車線、歩行者、車両などを認識しま

す。複数のカメラを配置することで、広範な視野と冗長性を確保しています。

赤外線センサー: 暗闇や霧などの悪条件下でも物体を検出する能力を高め、システム

の全天候型運用を支援します。

単一スタック統合: これら多様なセンサーからのデータを効率的に処理するため、

BYDはこれらを単一のハードウェアスタックに統合しています。この統合は、センサ

ー間のデータ同期とフュージョンを最適化し、より堅牢で一貫性のある環境認識を実

現します。

このハードウェア基盤により、BYDのシステムは以下のような高度な機能を提供しま

す。

自動駐車: 日常的な利便性を向上させる機能で、複雑な駐車状況でも車両が自律的に

駐車動作を行います。

トラック走行向け自律ドリフトモード: 特定の運転環境でのパフォーマンスを追求す

る特殊な機能であり、高い制御精度と安全性が要求されます。



Stella Li氏の声明は、BYDが既にこれらの高度なハードウェア能力を車両に搭載してい

ることを示唆しており、ソフトウェアの進化と規制の緩和を待つ段階にあることを意味

します。

背景・業界文脈

中国は、自動運転技術の開発と導入において世界をリードする国の一つですが、現状の

規制は主にレベル2+に焦点を当てています。これは、高速道路での運転支援や特定の条

件下での部分的な自動運転を可能にするものです。しかし、BYDのような主要自動車メ

ーカーが既にレベル3およびレベル4対応のハードウェアを準備していることは、将来的

な規制緩和と市場の需要拡大を見越した戦略的な動きと言えます。レベル3（条件付き

自動運転）では、特定の条件下でシステムが運転を完全に担当し、ドライバーはシステ

ムからの介入要求時のみ対応します。レベル4（特定条件下での完全自動運転）では、

特定の運用設計領域内であれば、システムがすべての運転タスクと緊急事態への対応を

担い、ドライバーの介入は不要となります。

今後の展望

BYDがレベル3/4対応のハードウェアを早期に搭載していることは、同社が将来の自動

運転市場で大きな競争優位性を確立する可能性を示しています。規制が追いつけば、

BYDは迅速に高度な自動運転サービスを展開できるポジションにいます。これは、テス

ラや他の大手自動車メーカーとの技術競争において、ハードウェア面での差別化要因と

なり得ます。将来的には、ソフトウェアの最適化とAIモデルの継続的な改善により、こ

れらのハードウェアの潜在能力が最大限に引き出され、より安全で快適な自動運転体験

が提供されることが期待されます。また、中国国内外でのレベル3/4自動運転サービス

の展開は、スマートシティ開発や交通インフラの変革にも貢献するでしょう。

元記事: https://www.techjournal.uk/p/byds-self-driving-hardware-is-already

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.techjournal.uk/p/byds-self-driving-hardware-is-already


#49 Pony.aiとKodiak、大規模AIモデルとシミュレーシ

ョンで自動運転の主要課題を克服

概要

自動運転技術の商用展開を阻む主要課題である地理的汎化、ロングテール事象の安全

性、スケーラブルな経済性、運用上の複雑さ、および規制に対し、Pony.aiとKodiak

がそれぞれ革新的なアプローチを提示しています。Pony.aiは大規模な世界モデルを活

用して広範なシナリオを生成・学習し、Kodiakは知覚と物理的推論を統合した大規模

ニューラルアーキテクチャを開発しました。これらの技術は、公道での再現が困難ま

たは高コストな膨大な数のシナリオをシミュレーションシステムで検証することを可

能にし、自動運転の実用化を加速させることが期待されます。

公開日 2026年09月10日  New Market Pitch  アメリカ



詳細

主要成果

自動運転技術の商用化を阻む根本的な課題に対し、Pony.aiとKodiakがそれぞれ大規模

なAIモデルと高度なシミュレーション技術を導入し、解決策を提示しています。これに

より、自動運転車の開発における安全性、効率性、経済性の向上に大きく寄与すること

が期待されます。

技術・臨床詳細

自動運転業界が直面する主要な五つの課題は、地理的汎化、ロングテール事象の安全

性、スケーラブルな経済性、運用上の複雑さ、および規制です。Pony.aiはこれらの課

題に対処するため、大規模な世界モデルを活用しています。このモデルは、多様な環境

や交通状況に対応できるよう、これまでよりもはるかに広範なシナリオを生成し、学習

する能力を持っています。これにより、実世界の複雑な運転状況への適応性が向上しま

す。

一方、Kodiakは、知覚システムと豊富な物理的推論を組み合わせた大規模なニューラル

アーキテクチャを開発しました。このアプローチにより、車両は周囲の環境をより正確

に理解し、物理法則に基づいた予測を行うことで、安全で堅牢な意思決定が可能になり

ます。特に、シミュレーションシステムはこれらの大規模モデルを、実際の公道ではテ

ストが困難、危険、または非現実的に高コストとなる膨大な数のバリエーションに晒す

ことを可能にし、開発サイクルを大幅に加速させています。

背景・業界文脈

自動運転技術は、その潜在的な利益にもかかわらず、限られた地理的領域でのみ機能し

たり、稀にしか発生しない「ロングテール」事象（例：予測不能な人間の行動、異常気

象）に適切に対応できなかったりする課題を抱えていました。また、センサーや計算資

源のコスト、車両の維持・運用にかかる複雑さも、大規模展開の障壁となっていまし

た。Pony.aiやKodiakのような企業が採用する先進的なAIモデルとシミュレーション

は、これらの技術的・経済的障壁を打破するための重要なステップです。特に、生成AI

や大規模言語モデル（LLM）の進化が、自動運転システムにおける知覚、予測、意思決

定の統合を可能にし、エンドツーエンドの学習アプローチへの移行を後押ししていま

す。



今後の展望

これらの大規模AIモデルとシミュレーションの導入は、自動運転車の信頼性と安全性を

飛躍的に向上させ、より広範な地域での実用化に向けた道を開きます。これにより、自

動運転タクシーや物流サービスなどの商用展開が加速し、交通の安全性向上、効率的な

移動の実現、コスト削減といった社会的な恩恵が期待されます。さらに、規制当局もこ

れらの技術的進歩を評価し、より柔軟な規制枠組みの導入を検討することで、自動運転

社会の実現が加速するでしょう。今後も、AI技術の進化とシミュレーション環境の高度

化が、自動運転産業の成長を牽引する主要なドライバーとなる見込みです。

元記事: https://newmarketpitch.com/blogs/news/autonomous-vehicle-challenges

収集日: 2026年09月18日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)
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