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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15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

英国CAAのCAP3015 v2|BVLOSドローンDAA
ポリシーの更新内容
英国民間航空局(CAA)は、目視外飛行(BVLOS)ドローン運用向け
のDAA(Detect and Avoid:検知・回避)ポリシーコンセプト
CAP3015のバージョン2を公開しました。この更新により、オペ
レーターと開発者がDAA能力の適合性を示すための期待が明確
化されました。

シグナル 02 | 機体・ロボット

Game of Drones|固定翼ドローンが強風・高
温下で521分の飛行記録を樹立
エドワーズ空軍基地で開催された米国防兵站局主催「Game of
Drones」イベントで、バッテリー駆動のグループ1固定翼ドロー
ンが、521分43秒という驚異的な飛行耐久記録を樹立しました。
このドローンは、Titan Dynamics社のPrometheus自動設計ソ
フトウェアを用いてわずか1日で設計され、陸軍資材司令部で製
造されたブラシレスモーターを搭載しています。試験は秒速
15mの強風と摂氏41度の高温という非常に厳しい条件下で成功
裏に実施され、その堅牢性と効率性が実証されました。

シグナル 03 | 作業実行

MITの昆虫サイズ飛行ロボット|AI制御で速度
450%向上の性能
マサチューセッツ工科大学(MIT)の研究者らが、新しいAI制御シ
ステムを開発し、昆虫サイズの飛行ロボットの性能を劇的に向
上させました。このシステムにより、ロボットの速度は約450%、
加速度は約250%向上し、11秒間で10回の宙返りを成功させると
いう驚異的な敏捷性を実現しています。この技術は、ミニチュ
アロボットが地震で崩壊した瓦礫内部や、従来のドローンがア
クセスできない危険な狭い空間を迅速に捜索・ナビゲートする
能力を大きく高める可能性を秘めています。

シグナル 04 | フリート運用

Grounded Action Model (GAM)|ロボット基
盤モデルの精度を最大61%向上
arXivに掲載された論文は、3Dグラウンディングに基づくロボッ
ト基盤モデルの新しいパラダイム「Grounded Action Models
(GAMs)」を提案しています。GAMsは、言語、ポイント、ボッ
クスプロンプトを使用して条件付けが可能で、選択されたオブ
ジェクトの共有オブジェクト中心表現に変換されます。このモ
デルはRoboTwin 2.0で平均成功率55.

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

Troy Technical | ドローン・ロボティクス | 情報カットオフ 2026-09-25 03

条件と一緒に読む主要数値・証拠5件

2026年
A13

数値の条件

英国民間航空局(CAA)は、目視外飛行(BVLOS)ドローン運用向けのDAA(Detect and Avoid:検知・
回避)ポリシーコンセプトCAP3015のバージョン2を公開しました。この更新により、オペレー
ターと開発者がDAA能力の適合性を示すための期待が明確化されました。

521分
A10

数値の条件

エドワーズ空軍基地で開催された米国防兵站局主催「Game of Drones」イベントで、バッテリー
駆動のグループ1固定翼ドローンが、521分43秒という驚異的な飛行耐久記録を樹立しました。
このドローンは、Titan Dynamics社のPrometheus自動設計ソフトウェアを用いてわずか1日で
設計され、陸軍資材司令部で製造されたブラシレスモーターを搭載しています。

450%
A12

数値の条件

マサチューセッツ工科大学(MIT)の研究者らが、新しいAI制御システムを開発し、昆虫サイズの
飛行ロボットの性能を劇的に向上させました。このシステムにより、ロボットの速度は約450%、
加速度は約250%向上し、11秒間で10回の宙返りを成功させるという驚異的な敏捷性を実現し
ています。

55.3%
A05

数値の条件

arXivに掲載された論文は、3Dグラウンディングに基づくロボット基盤モデルの新しいパラダイ
ム「Grounded Action Models (GAMs)」を提案しています。GAMsは、言語、ポイント、ボック
スプロンプトを使用して条件付けが可能で、選択されたオブジェクトの共有オブジェクト中心
表現に変換されます。このモデルはRoboTwin 2.0で平均成功率55.

265 W
A03

数値の条件

米国のバッテリーセルメーカーRincellは、DroneXイベントでNDAA(米国国防権限法)準拠のタ
ブレス21700リチウムイオンセル「RC50T」を発表しました。この新セルは、ドローンに特化
して設計されており、100Aの連続放電能力と150Aのパルス放電、さらに265 Wh/kgを超える高
いエネルギー密度を特徴としています。

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

英国民間航空局(CAA)は、
目視外飛行(BVLOS)ドロー
ン運用向けのDAA(Dete
ct and Avoid:検知・回
避)ポリシーコンセプト
CAP3015のバージョン2
を公開しました。

2

機体・ロボッ
ト
P02/P07

エドワーズ空軍基地で
開催された米国防兵站
局主催「Game of
Drones」イベントで、
バッテリー駆動のグルー
プ1固定翼ドローンが、
521分43秒という驚異的
な飛行耐久記録を樹立
しました。

3

作業実行
P03/P08

マサチューセッツ工科
大学(MIT)の研究者らが、
新しいAI制御システム
を開発し、昆虫サイズ
の飛行ロボットの性能
を劇的に向上させまし
た。

4

フリート運用
P04/P09

arXivに掲載された論文
は、3Dグラウンディン
グに基づくロボット基
盤モデルの新しいパラ
ダイム「Grounded
Action Models (GAMs)」
を提案しています。

5

規制・保守
P05/P10

米国のバッテリーセル
メーカーRincellは、
DroneXイベントで
NDAA(米国国防権限法)
準拠のタブレス21700リ
チウムイオンセル「
RC50T」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 / 次の判断場所
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プライオリティマップ:実装成熟度と次の判断場所

次の判断場所（上下は優劣を示さない）

実装成熟度 →

研究 試作 共同評価 製品採用 量産

技術・工程

システム・導入

事業・制度・供給 P01

P02
P03

P04

P05P06

P07

P08

P09 P10

P01 英国CAAのCAP3015 v2|BVLOSドロー
ンDAAポリシーの更新内容
事業・制度・供給 | 根拠: ポリシー

P02 Game of Drones|固定翼ドローンが強
風・高温下で521分の飛行記録を樹立
システム・導入 | 根拠: 飛行記録

P03 MITの昆虫サイズ飛行ロボット|AI制御
で速度450%向上の性能
システム・導入 | 根拠: システム

P04 Grounded Action Model (GAM)|ロボッ
ト基盤モデルの精度を最大61%向上
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

P05 Rincell RC50Tとは|NDAA準拠21700セ
ルの性能とエネルギー密度
システム・導入 | 根拠: 採用

P06 Kaiser Permanenteのロボット手術
|2025年データで輸血75%減
システム・導入 | 根拠: 手術

P07 EYOU Robotのロボットジョイント生
産ライン|2026年稼働、自動化率85%
システム・導入 | 根拠: 生産ライン

P08 南イリノイ大学のAIロボット|大豆病害
を90%以上の精度で検出
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

P09 ヒト細胞ミクロボットとは|TRAIL分泌
によるがん細胞の選択的死滅
システム・導入 | 根拠: システム

P10 デルフト工科大学の触覚センサー|ドロー
ンが暗闇や煙中で自律飛行する仕組み
システム・導入 | 根拠: 自律飛行

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。縦の帯は次の判断場所を技術・工程、システム・導入、事業・制度・供給に分
ける。まず記事見出しの根拠語を使い、見出しで判断できない場合だけ概要を参照する。上下は影響の大小を意味しない。円径は編集ス
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 英国CAAのCAP3015 v2|BVLOSドローンDAAポリシーの更新内容

A13 | 知覚・AI | 試作 日付未収録

FACT
英国民間航空局(CAA)は、目視外飛行(BVLOS)ドローン運用向け
のDAA(Detect and Avoid:検知・回避)ポリシーコンセプト
CAP3015のバージョン2を公開しました。この更新により、オ
ペレーターと開発者がDAA能力の適合性を示すための期待が明
確化されました。特に重要な変更点として、UK SORA(Specific
Operations Risk Assessment)の下で、残余ARC-a運用における
DAAベースの戦術的航空リスク軽減が不要であることが確認さ
れ、2026年10月1日に施行予定だった関連規則が撤回されまし
た。これにより、BVLOSドローン運用の認可プロセスが合理化
され、業界の発展が促進される可能性があります。

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 18/25 | 成熟度 2/5 | 判断場所: 事業・制度・供給

P02 Game of Drones|固定翼ドローンが強風・高温下で521分の飛行記録を樹立

A10 | 機体・ロボット | 製品採用 日付未収録

FACT
エドワーズ空軍基地で開催された米国防兵站局主催「Game of
Drones」イベントで、バッテリー駆動のグループ1固定翼ドロー
ンが、521分43秒という驚異的な飛行耐久記録を樹立しました。
このドローンは、Titan Dynamics社のPrometheus自動設計ソ
フトウェアを用いてわずか1日で設計され、陸軍資材司令部で
製造されたブラシレスモーターを搭載しています。試験は秒速
15mの強風と摂氏41度の高温という非常に厳しい条件下で成功
裏に実施され、その堅牢性と効率性が実証されました。この成
果は、将来の偵察や監視ミッションにおけるドローンの長期運
用能力に大きな期待を抱かせます。

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 18/25 | 成熟度 4/5 | 判断場所: システム・導入



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 MITの昆虫サイズ飛行ロボット|AI制御で速度450%向上の性能

A12 | 作業実行 | 試作 日付未収録

FACT
マサチューセッツ工科大学(MIT)の研究者らが、新しいAI制御シ
ステムを開発し、昆虫サイズの飛行ロボットの性能を劇的に向
上させました。このシステムにより、ロボットの速度は約
450%、加速度は約250%向上し、11秒間で10回の宙返りを成功
させるという驚異的な敏捷性を実現しています。この技術は、
ミニチュアロボットが地震で崩壊した瓦礫内部や、従来のドロー
ンがアクセスできない危険な狭い空間を迅速に捜索・ナビゲー
トする能力を大きく高める可能性を秘めています。これは、災
害対応や環境モニタリングの分野に革新をもたらすブレークス
ルーです。

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 2/5 | 判断場所: システム・導入

P04 Grounded Action Model (GAM)|ロボット基盤モデルの精度を最大61%向上

A05 | フリート運用 | 試作 日付未収録

FACT
arXivに掲載された論文は、3Dグラウンディングに基づくロボッ
ト基盤モデルの新しいパラダイム「Grounded Action Models
(GAMs)」を提案しています。GAMsは、言語、ポイント、ボッ
クスプロンプトを使用して条件付けが可能で、選択されたオブ
ジェクトの共有オブジェクト中心表現に変換されます。このモ
デルはRoboTwin 2.0で平均成功率55.3%を達成し、
LIBERO-PROの16の摂動設定では最先端の平均成功率61%を記
録し、ロボットの物体操作理解とタスク実行精度を大幅に向上
させることを示しました。

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 2/5 | 判断場所: 技術・工程



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 Rincell RC50Tとは|NDAA準拠21700セルの性能とエネルギー密度

A03 | 規制・保守 | 製品採用 日付未収録

FACT
米国のバッテリーセルメーカーRincellは、DroneXイベントで
NDAA(米国国防権限法)準拠のタブレス21700リチウムイオンセ
ル「RC50T」を発表しました。この新セルは、ドローンに特化
して設計されており、100Aの連続放電能力と150Aのパルス放
電、さらに265 Wh/kgを超える高いエネルギー密度を特徴とし
ています。タブレス構造の採用により、内部抵抗を3〜4ミリオー
ムに大幅に低減し、熱発生を抑えながらモーターへより多くの
利用可能な電力を供給することで、ドローンの飛行性能と効率
を飛躍的に向上させます。

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 4/5 | 判断場所: システム・導入

P06 Kaiser Permanenteのロボット手術|2025年データで輸血75%減

A14 | 知覚・AI | 研究 日付未収録

FACT
Kaiser Permanente Northern Californiaの報告によると、ロボッ
ト手術が従来の開腹手術と比較して、患者に大幅なメリットを
もたらしていることが明らかになりました。2025年の研究デー
タでは、ロボット手術を受けた患者は輸血の必要性が75%低く、
合併症発生率も44%低いという顕著な結果を示しています。こ
の技術は、外科医が狭い手術空間で極めて精密な動きを可能に
し、ヘルニア、結腸、脾臓など多岐にわたる手術への適用が拡
大しています。

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 | 判断場所: システム・導入
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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 EYOU Robotのロボットジョイント生産ライン|2026年稼働、自動化率85%

A02 | 機体・ロボット | 研究 日付未収録

FACT
EYOU Robotは2026年初頭に上海で、世界初のロボットジョイ
ント自動生産ラインを稼働させ、製造業における革新的な成果
を達成しました。このラインは、60秒という驚異的なサイクル
タイム、85%の自動化率、そして98%以上の初回合格率を誇り
ます。この自動化された製造プロセスは、ロボットアクチュエー
ターの一貫した高品質、大幅なコスト削減、および供給能力の
飛躍的な向上をもたらし、ロボット産業全体の加速に大きく貢
献します。

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 | 判断場所: システム・導入

P08 南イリノイ大学のAIロボット|大豆病害を90%以上の精度で検出

A15 | 作業実行 | 試作 日付未収録

FACT
南イリノイ大学カーボンデール校の研究者たちは、大豆の病気
を症状が現れる前に検出するロボットとAIモデルを開発しまし
た。この自律走行ロボットは、畑の各植物を追跡し、病気の有
無と種類を90%以上の精度で特定し、病気の作物の割合をリア
ルタイムで共有します。目標は、農家がホットスポットを早期
に特定し、畑全体に殺菌剤を散布する代わりに、ピンポイント
で必要な部分にのみ適用できる精密なマップを提供することで
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 2/5 | 判断場所: 技術・工程
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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 ヒト細胞ミクロボットとは|TRAIL分泌によるがん細胞の選択的死滅

A11 | フリート運用 | 試作 日付未収録

FACT
本研究は、遺伝子操作されたヒト細胞をベースとしたミクロボッ
トが、複数のがん細胞タイプに対して選択的にアポトーシスを
誘導し、死滅させることに成功したと発表しました。このバイ
オハイブリッドシステムは、TRAIL(TNF関連アポトーシス誘導
リガンド)を分泌するように改変されたヒト胚性腎臓細胞と磁気
標的化を組み合わせることで、健康な細胞に影響を与えること
なくがん細胞のみを標的とします。外部磁場によって正確に制
御され、腫瘍スフェロイドの周囲に蓄積して数日間TRAILを継
続的に放出し、効果的ながん細胞死を誘発しました。これは、
副作用の少ない革新的ながん治療法の開発に新たな道を開くも
のです。

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 2/5 | 判断場所: システム・導入

P10 デルフト工科大学の触覚センサー|ドローンが暗闇や煙中で自律飛行する仕組み

A09 | 規制・保守 | 製品採用 日付未収録

FACT
デルフト工科大学の研究者らは、ネズミのヒゲにインスパイア
された軽量な触覚センサーを開発し、小型自律型ドローンへの
搭載に成功しました。この人工ヒゲにより、ドローンは暗闇、
塵、煙といった視覚が制限される環境でも、触覚を使ってナビ
ゲートできるようになります。接触時に環境に関する連続的な
フィードバックを提供し、カメラなどの視覚ベースのセンサー
に頼ることなく未知の環境を探索し、触覚マップを構築するこ
とを可能にします。これにより、災害現場や劣悪な環境下での
ドローン運用能力が飛躍的に向上します。

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 4/5 | 判断場所: システム・導入
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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



分析対象記事一覧 1/2 正式タイトル / 元記事URL全文
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分析対象記事 | 01-08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 磁気駆動セラミックマイクロスクロール|シュトゥットガルト大学、
性能と用途

https://advanceseng.com/magnetically-actuated-ceramic-microscrolls-
with-mechanically-stored-elastic-energy/

A02 EYOU Robotのロボットジョイント生産ライン|2026年稼働、自動
化率85%

https://eyoubot.com/en/blog/robot-actuator-manufacturing-history

A03 Rincell RC50Tとは|NDAA準拠21700セルの性能とエネルギー密度 https://dronelife.com/2026/09/24/rincell-debuts-new-drone-battery-cell-
at-dronex/

A04 DexTouch-WMとは|人間の触覚データを用いたロボット操作学習
の仕組み

https://arxiv.org/abs/2609.20649

A05 Grounded Action Model (GAM)|ロボット基盤モデルの精度を最大
61%向上

https://arxiv.org/abs/2609.23863

A06 HIL-UMIとは|VLAモデル訓練を効率化する人間参加型学習フレーム
ワーク

https://www.alphaxiv.org/abs/2609.20659

A07 SpectRobotとは|単点触覚信号から高帯域幅の触覚知覚を学習する
手法

https://papers.cool/arxiv/2609.24621

A08 次世代触覚センサー|圧力・温度・質感を統合し人間並みの感触を
実現

https://www.azosensors.com/article.aspx?ArticleID=3368

https://advanceseng.com/magnetically-actuated-ceramic-microscrolls-with-mechanically-stored-elastic-energy/
https://advanceseng.com/magnetically-actuated-ceramic-microscrolls-with-mechanically-stored-elastic-energy/
https://eyoubot.com/en/blog/robot-actuator-manufacturing-history
https://dronelife.com/2026/09/24/rincell-debuts-new-drone-battery-cell-at-dronex/
https://dronelife.com/2026/09/24/rincell-debuts-new-drone-battery-cell-at-dronex/
https://arxiv.org/abs/2609.20649
https://arxiv.org/abs/2609.23863
https://www.alphaxiv.org/abs/2609.20659
https://papers.cool/arxiv/2609.24621
https://www.azosensors.com/article.aspx?ArticleID=3368


分析対象記事一覧 2/2 正式タイトル / 元記事URL全文

Troy Technical | ドローン・ロボティクス | 情報カットオフ 2026-09-25 13

分析対象記事 | 09-15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)

A09 デルフト工科大学の触覚センサー|ドローンが暗闇や煙中で自律飛
行する仕組み

https://www.eurekalert.org/news-releases/1144453

A10 Game of Drones|固定翼ドローンが強風・高温下で521分の飛行記
録を樹立

https://www.dvidshub.net/news/575343/game-drones-launches-record-
breaking-flight

A11 ヒト細胞ミクロボットとは|TRAIL分泌によるがん細胞の選択的死
滅

https://docshare.wps.com/document/genetically-engineered-human-cel
l-based-microrobots-for-selective-cancer-cell-death/345275/

A12 MITの昆虫サイズ飛行ロボット|AI制御で速度450%向上の性能 https://www.sciencedaily.com/releases/2026/09/260921081114.htm

A13 英国CAAのCAP3015 v2|BVLOSドローンDAAポリシーの更新内容 https://www.unmannedairspace.info/uncategorized/uk-caa-updates-det
ect-and-avoid-policy-concept-for-bvlos-operations/

A14 Kaiser Permanenteのロボット手術|2025年データで輸血75%減 https://lookinside.kaiserpermanente.org/blog/2026/09/18/robotic-surge
ry-gives-patients-big-benefits-with-small-incisions/

A15 南イリノイ大学のAIロボット|大豆病害を90%以上の精度で検出 https://news.siu.edu/2026/09/092426-siu-researchers-build-robot-ai-to-
detect-soybean-diseases-before-symptoms-appear.php

https://www.eurekalert.org/news-releases/1144453
https://www.dvidshub.net/news/575343/game-drones-launches-record-breaking-flight
https://www.dvidshub.net/news/575343/game-drones-launches-record-breaking-flight
https://docshare.wps.com/document/genetically-engineered-human-cell-based-microrobots-for-selective-cancer-cell-death/345275/
https://docshare.wps.com/document/genetically-engineered-human-cell-based-microrobots-for-selective-cancer-cell-death/345275/
https://www.sciencedaily.com/releases/2026/09/260921081114.htm
https://www.unmannedairspace.info/uncategorized/uk-caa-updates-detect-and-avoid-policy-concept-for-bvlos-operations/
https://www.unmannedairspace.info/uncategorized/uk-caa-updates-detect-and-avoid-policy-concept-for-bvlos-operations/
https://lookinside.kaiserpermanente.org/blog/2026/09/18/robotic-surgery-gives-patients-big-benefits-with-small-incisions/
https://lookinside.kaiserpermanente.org/blog/2026/09/18/robotic-surgery-gives-patients-big-benefits-with-small-incisions/
https://news.siu.edu/2026/09/092426-siu-researchers-build-robot-ai-to-detect-soybean-diseases-before-symptoms-appear.php
https://news.siu.edu/2026/09/092426-siu-researchers-build-robot-ai-to-detect-soybean-diseases-before-symptoms-appear.php
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#15 南イリノイ大学のAIロボット｜大豆病害を90%以上の精度で検出



#01 磁気駆動セラミックマイクロスクロール｜シュトゥ

ットガルト大学、性能と用途

概要

シュトゥットガルト大学の研究者らは、機械的に蓄積された弾性エネルギーを持つ磁

気駆動セラミックマイクロスクロールを開発し、マイクロスケールのロボットアクチュ

エーターの新境地を開きました。このソフトロボットは、バナジウムペンタオキシド

ナノファイバーフィルムにFe3O4ナノ粒子を組み込むことで、磁気応答性と高い柔軟性

を両立させています。これにより、コンパクトな形状、迅速な動作、そして耐久性の

ある運動を同時に実現し、医療や微細組立分野での応用が期待されます。

公開日 2026年09月17日  PNAS (Proceedings of the National Academy of Sciences)

ドイツ



詳細

主要成果

シュトゥットガルト大学の研究チームは、機械的に蓄積された弾性エネルギーを利用す

る磁気駆動セラミックマイクロスクロールを開発し、マイクロロボットアクチュエータ

ー分野で画期的な進歩を遂げました。この新しいソフトロボットは、バナジウムペンタ

オキシドナノファイバーフィルムにFe3O4ナノ粒子を組み込むことで、磁気応答性と卓

越した柔軟性を同時に実現しています。この技術により、マイクロスケールでのコンパ

クトな形状、迅速な動作、そして高い耐久性を持つ運動を可能にし、従来のマイクロロ

ボットが抱えていた設計課題を克服しました。

技術詳細

開発された磁気駆動セラミックマイクロスクロールは、そのユニークな構造と材料組成

が特徴です。アクチュエーターの基盤となるのは、バナジウムペンタオキシド（V2O5）

からなるナノファイバーフィルムで、これが高い柔軟性と機械的強度を提供します。こ

のフィルム中に磁性材料であるFe3O4ナノ粒子が均一に分散して組み込まれることで、

外部磁場に対する高感度な応答性を獲得します。さらに、このマイクロスクロールは、

製造プロセス中に意図的に「機械的に蓄積された弾性エネルギー」を持つように設計さ

れており、これが磁気刺激によって解放されることで、迅速かつ強力な「スプリングバ

ック」動作を実現します。これにより、例えば数ミリ秒オーダーでの高速な開閉動作

や、精密な位置決め、微小な力の発生が可能となります。この一体型の設計は、従来の

多部品構成のアクチュエーターと比較して、小型化と信頼性向上に大きく貢献していま

す。

背景と業界文脈

マイクロスケールのロボットシステムは、低侵襲医療（例えば、標的薬物送達や体内診

断）、微細組立、環境モニタリングなど、多岐にわたる分野での応用が期待されていま

す。しかし、これらの小型ロボットを実現するためには、信頼性が高く、効率的で、か

つ柔軟なアクチュエーションメカニズムが不可欠でした。従来のアクチュエーターは、

そのサイズ、電力要件、あるいは複雑な製造プロセスが課題となっていました。特に、

体内で使用される場合、生体適合性や精密な制御能力が求められます。この磁気駆動マ

イクロスクロールの開発は、これらの要求に応える新しいアプローチを提供し、マイク

ロロボティクス分野のボトルネックを解消する可能性を秘めています。



今後の展望

この磁気駆動セラミックマイクロスクロール技術は、マイクロロボティクスにおけるア

クチュエーションの設計に新たなパラダイムをもたらすでしょう。今後は、多軸方向へ

の運動制御、複数のマイクロスクロールを統合した複雑なロボットシステムの構築、さ

らには生体環境下での長期安定性の評価などが研究の焦点となるでしょう。特に、外部

磁場による非接触制御が可能であるため、生体内での使用において大きなメリットを提

供します。将来的には、血管内を移動して薬物を局所的に放出するマイクロロボット

や、細胞レベルでの操作を行うための微細マニピュレーターなど、革新的な医療機器や

研究ツールへの応用が期待されています。材料のさらなる最適化と、製造プロセスのス

ケーラビリティが実用化に向けた重要なステップとなるでしょう。

元記事: https://advanceseng.com/magnetically-actuated-ceramic-microscrolls-with-

mechanically-stored-elastic-energy/

収集日: 2026年09月25日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://advanceseng.com/magnetically-actuated-ceramic-microscrolls-with-mechanically-stored-elastic-energy/
https://advanceseng.com/magnetically-actuated-ceramic-microscrolls-with-mechanically-stored-elastic-energy/


#02 EYOU Robotのロボットジョイント生産ライン｜

2026年稼働、自動化率85%

概要

EYOU Robotは2026年初頭に上海で、世界初のロボットジョイント自動生産ライン

を稼働させ、製造業における革新的な成果を達成しました。このラインは、60秒とい

う驚異的なサイクルタイム、85%の自動化率、そして98%以上の初回合格率を誇りま

す。この自動化された製造プロセスは、ロボットアクチュエーターの一貫した高品

質、大幅なコスト削減、および供給能力の飛躍的な向上をもたらし、ロボット産業全

体の加速に大きく貢献します。

公開日 2026年09月19日  意优科技 (EYOU Robot)  中国



詳細

主要成果

EYOU Robotは2026年初頭に中国・上海で、世界初のロボットジョイント自動生産ラ

インを稼働させ、ロボットアクチュエーター製造の歴史に新たな一章を刻みました。こ

の革新的なラインは、わずか60秒というサイクルタイムでロボットジョイントを生産

し、全体の85%を自動化、さらに98%以上の初回合格率を達成するという驚異的な効

率と品質を実現しています。この成果は、ロボット産業における高精度部品の大量生産

能力を飛躍的に向上させ、市場への供給安定性とコスト競争力の強化に直接貢献しま

す。

技術詳細

この自動生産ラインは、高度なロボット工学、精密機械、AI駆動の品質管理システムを

統合しています。各生産ステージでは、協働ロボットが部品の供給、組み立て、試験を

正確かつ迅速に実行します。例えば、小型部品のピックアンドプレース、ネジ締め、は

んだ付けなどの微細な作業は、人間の介入なしに高速で行われます。85%の自動化率に

は、部品の自動搬送、レーザー溶接、精密検査などが含まれ、残りの15%は複雑な最終

調整や品質監査など、人間による高度な判断を要する工程に充てられています。98%以

上の初回合格率（First Pass Yield）は、製造プロセス全体の安定性と精度が極めて高

いことを示しており、不良品の発生を大幅に抑制し、再加工や廃棄コストを削減しま

す。リアルタイムのデータ収集と分析により、生産プロセスの異常を早期に検知し、品

質のばらつきを最小限に抑えています。

背景と業界文脈

近年、人型ロボットや産業用ロボットの需要が世界的に急増していますが、その中核部

品であるアクチュエーター（ロボットジョイント）の生産は、これまで高度な手作業に

大きく依存していました。このため、生産コストが高く、品質の一貫性を保つのが難し

いという課題がありました。EYOU Robotの自動生産ラインは、このような課題を直接

的に解決するものです。中国は世界最大のロボット市場の一つであり、このような製造

技術のブレークスルーは、国内および国際市場におけるロボットの供給能力を強化し、

自動化ソリューションの普及を加速させる上で戦略的に重要です。



今後の展望

EYOU Robotのこの自動生産ラインは、ロボット製造の将来像を示すものとして、業界

全体に大きな影響を与えるでしょう。今後、他のロボットメーカーも同様の自動化技術

を導入し、生産効率と品質のベンチマークがさらに向上する可能性があります。これに

より、ロボットの製造コストが下がり、より多くの企業や家庭がロボット技術を導入し

やすくなることが期待されます。将来的には、生産ライン全体の「デジタルツイン」を

構築し、シミュレーションを通じて生産プロセスをさらに最適化する「スマートファク

トリー」の実現が視野に入っています。EYOU Robotは、この先進的な製造能力を背景

に、世界のロボット産業におけるリーダーシップをさらに強化していくと見られます。

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

収集日: 2026年09月25日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://eyoubot.com/en/blog/robot-actuator-manufacturing-history


#03 Rincell RC50Tとは｜NDAA準拠21700セルの性

能とエネルギー密度

概要

米国のバッテリーセルメーカーRincellは、DroneXイベントでNDAA（米国国防権限

法）準拠のタブレス21700リチウムイオンセル「RC50T」を発表しました。この新セ

ルは、ドローンに特化して設計されており、100Aの連続放電能力と150Aのパルス放

電、さらに265 Wh/kgを超える高いエネルギー密度を特徴としています。タブレス構

造の採用により、内部抵抗を3〜4ミリオームに大幅に低減し、熱発生を抑えながらモ

ーターへより多くの利用可能な電力を供給することで、ドローンの飛行性能と効率を

飛躍的に向上させます。

公開日 2026年09月24日  DRONELIFE  アメリカ



詳細

主要成果

米国のバッテリーセルメーカーRincellは、DroneXにおいて、NDAA（米国国防権限

法）に準拠した革新的なタブレス21700リチウムイオンセル「RC50T」をデビューさ

せました。この新製品は、ドローンアプリケーション向けに特別に設計されており、

100Aの連続放電と150Aのパルス放電能力を誇り、265 Wh/kgを超える優れたエネル

ギー密度を達成しています。タブレス構造の採用が内部抵抗を劇的に3〜4ミリオームに

低減し、これにより熱損失を最小限に抑えつつ、モーターへの電力供給効率を最大化す

ることで、ドローンの飛行性能と運用効率を大きく向上させます。

技術・製品詳細

NDAA準拠: 米国国防権限法に準拠しており、米国の政府機関や関連企業での使用が

可能です。これは、サプライチェーンの信頼性とセキュリティが重視される防衛およ

び公共安全ドローン市場において重要な利点となります。

タブレス21700リチウムイオンセル「RC50T」:

高放電能力: 100Aの連続放電と150Aのパルス放電が可能で、パワフルなドロー

ンモーターを効率的に駆動させることができます。

高エネルギー密度: 265 Wh/kgを超えるエネルギー密度は、ドローンの航続距離

と飛行時間の延長に直結します。

タブレス構造の採用: 電極に接続されるタブ（リード）をなくすことで、電流経路

を短縮し、内部抵抗を3〜4ミリオームという非常に低いレベルに抑えています。

これにより、発熱が大幅に抑制され、バッテリーの寿命と安全性が向上します。

電力効率の向上: 内部抵抗の低減により、バッテリーが生成するエネルギーの大部

分が熱として失われることなく、モーターに利用可能な電力として供給されま

す。これは、ドローンの全体的な効率と性能向上に貢献します。



背景・業界文脈

ドローン市場は、民生用途から産業・防衛用途まで急速に拡大しており、その性能を左

右するバッテリー技術への要求はますます高まっています。特に、長時間の飛行、重い

ペイロードの運搬、過酷な環境下での運用には、高エネルギー密度、高出力、優れた信

頼性を持つバッテリーが不可欠です。RincellのRC50Tセルは、これらの要求に応える

べく開発され、特にNDAA準拠という特性は、政府関連のドローンプロジェクトや重要

インフラの監視など、セキュリティと信頼性が最優先される分野での採用を加速させる

でしょう。

今後の展望

RincellのRC50Tセルの登場は、ドローンバッテリー技術の新たなベンチマークを設定

し、次世代ドローンの開発に大きな影響を与えると考えられます。タブレス技術は、将

来のバッテリー設計における主要なトレンドの一つとなる可能性があり、これによりド

ローンの飛行性能、安全性、耐久性がさらに向上することが期待されます。この革新的

なバッテリーセルは、物流、インフラ点検、農業、セキュリティ、防衛といった多様な

分野で、ドローンの能力と応用範囲を一層拡大させるでしょう。Rincellは、この技術を

通じて、ドローン産業の進化を強力に推進していく見込みです。

元記事: https://dronelife.com/2026/09/24/rincell-debuts-new-drone-battery-cell-at-dronex/

収集日: 2026年09月25日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://dronelife.com/2026/09/24/rincell-debuts-new-drone-battery-cell-at-dronex/


#04 DexTouch-WMとは｜人間の触覚データを用いた

ロボット操作学習の仕組み

概要

新しいフレームワーク「DexTouch-WM」が、コンタクトリッチな器用なロボットマ

ニピュレーションのための予測モデルを、スケーラブルな人間の触覚データから学習

することに成功しました。このモデルは、将来の視覚観測（RGB）と両側触覚ダイナ

ミクスを共同で予測でき、人間とロボットの触覚データをハードウェアとアクション

レベルで互換性を持たせることで、ロボットの性能を大幅に向上させます。この技術

は、ロボットが人間のように繊細かつ複雑な物体操作を習得するための画期的なアプ

ローチを提供し、汎用性の高いロボットマニピュレーションの実現に向けた重要な一

歩となります。

公開日 2026年09月17日  arXiv  国際



詳細

主要成果

研究者らは、器用なロボットマニピュレーションを可能にする新しい予測モデル学習フ

レームワーク「DexTouch-WM」を開発しました。このシステムは、スケーラブルな人

間の触覚データから学習し、ロボットが将来の視覚（RGB）観測と両側触覚ダイナミク

スを同時に予測することを可能にします。これにより、人間からロボットへのスキル転

移が大幅に改善され、コンタクトリッチなタスクにおいてロボットの器用さが飛躍的に

向上することが実証されました。

技術・臨床詳細

DexTouch-WMは、人間の手の触覚データを効率的に収集・活用する点が特徴です。人

間の触覚データとロボットの触覚データをハードウェアレベルとアクションレベルで互

換性を持たせることで、学習済みモデルを人間からロボットへシームレスに転移させる

ことが可能になります。具体的には、人間が物体を操作する際の触覚フィードバックと

視覚情報をモデルが学習し、それをロボットが模倣できるようになります。このアプロ

ーチにより、ロボットは物体と接触した際の細かい力の変化や滑り具合などを予測し、

より安定した器用なマニピュレーションを実現できます。論文では、人間からロボット

へのスケーリング実験において、従来の単一モダリティからの学習方法と比較して大幅

な性能向上が報告されており、特に複雑なコンタクトタスクでの優位性が示されていま

す。

背景・業界文脈

ロボットが器用なマニピュレーション能力を獲得することは、産業分野（精密組立、品

質検査）からサービス分野（調理、介護）に至るまで、広範な応用において不可欠な課

題です。従来のロボットは視覚情報に基づいて物体を操作することが多かったものの、

微妙な触覚フィードバックの欠如が、人間のような繊細な操作を妨げていました。人間

の触覚情報は非常に複雑であり、これをロボットに効率的に転移させる技術は長年の研

究テーマでした。DexTouch-WMは、この課題に対して、大規模かつスケーラブルな人

間の触覚データを活用するという新しい解決策を提示し、ロボットが物理世界とのイン

タラクションをより深く理解する道を開きます。



今後の展望

DexTouch-WMの成功は、未来のロボットが人間と同じくらい、あるいはそれ以上に器

用に物体を操作できる可能性を示唆しています。この技術がさらに発展すれば、医療分

野での精密手術、製造業での繊細な部品の取り扱い、家庭での複雑な家事代行など、こ

れまで自動化が困難だった多岐にわたる領域で、ロボットの導入が加速するでしょう。

特に、人間の専門技術をロボットに効率的に移転できる能力は、ロボティクス分野にお

ける知識とスキルのボトルネックを解消し、より汎用的で適応性の高いロボットの開発

を促進すると期待されます。将来的には、人間が新たなタスクを実演するだけで、ロボ

ットがそれを即座に学習・実行できるような、より直感的なロボット教育システムの実

現に貢献するかもしれません。

元記事: https://arxiv.org/abs/2609.20649

収集日: 2026年09月25日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://arxiv.org/abs/2609.20649


#05 Grounded Action Model (GAM)｜ロボット基盤

モデルの精度を最大61%向上

概要

arXivに掲載された論文は、3Dグラウンディングに基づくロボット基盤モデルの新し

いパラダイム「Grounded Action Models (GAMs)」を提案しています。GAMsは、

言語、ポイント、ボックスプロンプトを使用して条件付けが可能で、選択されたオブ

ジェクトの共有オブジェクト中心表現に変換されます。このモデルはRoboTwin 2.0で

平均成功率55.3%を達成し、LIBERO-PROの16の摂動設定では最先端の平均成功率

61%を記録し、ロボットの物体操作理解とタスク実行精度を大幅に向上させることを

示しました。

公開日 2026年09月20日  arXiv  国際



詳細

主要成果

arXivで公開された論文は、「Grounded Action Models (GAMs)」という、3Dグラウ

ンディングに基づいて構築されたロボット基盤モデルの新しいパラダイムを発表しまし

た。GAMsは、RoboTwin 2.0ベンチマークで平均成功率55.3%を達成し、特に

LIBERO-PROベンチマークの16の摂動設定において、既存の最先端技術を上回る平均

成功率61%を記録しました。これは、ロボットが物体や環境とのインタラクションをよ

り深く理解し、正確な行動を計画・実行する能力において画期的な進歩を示すもので

す。

技術・臨床詳細

Grounded Action Models (GAMs)の核心は、言語プロンプト、3Dポイント、または

2Dボックスプロンプトといった多様な入力形式から、ロボットが操作すべき対象の

「オブジェクト中心表現」を生成する能力にあります。この表現は、選択されたオブジ

ェクトの幾何学的・意味的特性を統合したものであり、ロボットがその物体に対してど

のような行動を取るべきかを推論するための強固な基盤となります。例えば、「青いブ

ロックを拾う」という言語指示があった場合、GAMsは視覚情報から青いブロックを特

定し、その3D位置と形状をオブジェクト中心表現に変換。それに基づいて、適切な把

持姿勢や移動経路を生成します。このモデルは、複数のロボット操作タスクにわたる汎

用性を持ち、特に複雑な環境における物体操作において、その堅牢性と精度を発揮しま

す。

背景・業界文脈

ロボット基盤モデルは、多様なタスクや環境に対応できる汎用的なロボット知能の実現

に向けた次世代のアプローチとして注目されています。しかし、これまでのモデルは、

物理世界の3D幾何学や物体との意味的な関係性を十分に「グラウンディング（基礎づ

け）」できていないという課題がありました。GAMsは、3Dグラウンディングという概

念を前面に押し出すことで、この課題を克服しようとしています。これにより、ロボッ

トは単にパターン認識を行うだけでなく、物理世界における物体間の関係性や、自身の

行動がもたらす物理的な結果をより正確に予測できるようになります。



今後の展望

GAMsの登場は、ロボットがより複雑な実世界タスクを自律的にこなす能力を大きく向

上させる可能性を秘めています。製造業における精密な組み立て作業、サービス業にお

ける多様な物品の取り扱い、家庭での複雑な家事代行など、これまで人間でなければ難

しかった作業がロボットによって実現可能となるでしょう。特に、言語による指示だけ

でロボットがタスクを理解し実行できる能力は、ロボットのプログラミングを簡素化

し、より多くの非専門家がロボットを利用できるようになる未来を切り開きます。この

技術は、汎用的なヒューマノイドロボットや産業用ロボットの知能を飛躍的に高め、

人々の生活や産業のあり方を根本的に変革する基盤となることが期待されます。

元記事: https://arxiv.org/abs/2609.23863

収集日: 2026年09月25日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://arxiv.org/abs/2609.23863


#06 HIL-UMIとは｜VLAモデル訓練を効率化する人間参

加型学習フレームワーク

概要

論文「HIL-UMI」は、ロボット不要の人間参加型VLA（Vision-Language-Action）モ

デル訓練後学習のためのポリシー誘導型Universal Manipulation Interface (UMI) フ

レームワークを提案しました。HIL-UMIは、ハンドヘルドUMIデモンストレーション中

に現在のポリシーをクエリし、人間の行動軌跡とポリシー推論の不一致を外れ値領域

としてデータ収集をトリガーします。この手法により、反復的でポリシー認識的な人

間参加型学習を維持しつつ、データ収集とロボットの展開を分離することが可能とな

り、VLAモデルの訓練効率と安全性の大幅な向上が期待されます。

公開日 2026年09月17日  arXiv  国際



詳細

主要成果

本論文は、ロボットのVLA（Vision-Language-Action）モデルの訓練後学習を効率化

する新しいフレームワーク「HIL-UMI (Human-in-the-Loop Universal Manipulation

Interface)」を導入しました。HIL-UMIは、ハンドヘルドUMIデモンストレーション中

にポリシーをクエリし、人間の行動とポリシー推論の不一致を検出し、その外れ値領域

でデータ収集をトリガーすることで、データ収集とロボット展開の分離を実現します。

これにより、反復的かつポリシー認識的な人間参加型学習を維持しながら、VLAモデル

の訓練プロセスを劇的に改善する可能性が示されました。

技術・臨床詳細

HIL-UMIフレームワークの核心は、人間が直接ロボットを操作することなく、ロボット

のポリシー（行動決定ルール）に対するフィードバックを効果的に提供する点にありま

す。具体的なプロセスは以下の通りです。

**ポリシー誘導型データ収集:** 人間はハンドヘルドデバイス（Universal

Manipulation Interface, UMI）を使って望ましいタスクを実演します。この際、

HIL-UMIは現在のロボットポリシーをリアルタイムでクエリし、人間の動きがポリシ

ーの予測と大きく異なる「外れ値」領域を特定します。

**不一致領域でのデータ収集:** 外れ値が検出された場合、システムはその特定の動作

シーケンスをデータとして収集するトリガーとします。これにより、ポリシーが苦手

とする、あるいは誤解している領域に特化した、効率的かつ関連性の高いデータを集

めることができます。

**データ収集と展開の分離:** この手法の大きな利点は、データ収集プロセスを実際の

ロボット展開から切り離せることです。高価な物理ロボットをデータ収集に長時間拘

束することなく、人間がオフラインで高品質なデータを生成できるため、訓練コスト

と時間を削減し、ロボットのダウンタイムを最小限に抑えられます。

**反復的かつポリシー認識的な学習:** 収集されたデータは、VLAモデルのファインチ

ューニングに用いられ、ポリシーは人間の意図をより正確に反映するように反復的に

改善されます。このサイクルにより、ロボットの行動はより信頼性が高く、人間の期

待に応えるものへと進化していきます。



背景・業界文脈

VLAモデルは、画像認識、自然言語理解、ロボット行動計画を統合し、ロボットが人間

との自然な対話を通じて複雑なタスクを実行できるようにする次世代のAI技術です。し

かし、これらのモデルの訓練には大量の高品質な実世界データが必要であり、特にロボ

ットの誤動作や危険を伴う可能性のある領域でのデータ収集は困難でした。人間が直接

ロボットを操作してデータを提供する方法（デモンストレーションからの学習）は効果

的ですが、安全性やスケーラビリティに課題がありました。HIL-UMIは、これらの課題

に対し、人間を学習ループに保ちつつも、物理ロボットの制約を回避する巧妙な解決策

を提示しています。

今後の展望

HIL-UMIのようなフレームワークの発展は、VLAモデルの訓練効率と安全性を劇的に向

上させ、汎用的なロボットの実現を加速させるでしょう。これにより、産業、医療、サ

ービス、家庭といった多岐にわたる分野で、より知能的で自律性の高いロボットの導入

が現実味を帯びてきます。例えば、非専門家でも容易にロボットに新しいタスクを教え

ることができるようになり、カスタマイズされたロボットソリューションの普及を促進

します。将来的には、人間が直感的に操作するだけで、ロボットが未経験の環境でも適

応し、複雑な作業を安全かつ効率的にこなす「賢い助手」として、社会に不可欠な存在

となる未来が期待されます。

元記事: https://www.alphaxiv.org/abs/2609.20659

収集日: 2026年09月25日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.alphaxiv.org/abs/2609.20659


#07 SpectRobotとは｜単点触覚信号から高帯域幅の触

覚知覚を学習する手法

概要

新たなフレームワーク「SpectRobot」が、単点触覚信号を高帯域幅の時間周波数ス

ペクトログラムに変換することで、ロボットの触覚知覚学習にブレークスルーをもた

らしました。この手法は、疎な単点測定に含まれる豊富なダイナミクスを利用し、視

覚的に遮蔽されたマニピュレーションタスクを効率的に解決できることを実証してい

ます。これにより、ロボットは物体を直接見ることなく、触覚情報のみで複雑な作業

を実行する能力を獲得し、産業用ロボットやヒューマノイドロボットの器用さを大幅

に向上させる可能性を秘めています。

公開日 2026年09月21日  Cool Papers  不明



詳細

主要成果

この研究では、単点触覚信号から高帯域幅の触覚知覚を学習するための革新的なフレー

ムワーク「SpectRobot」が導入されました。SpectRobotは、単点触覚信号をコンパ

クトな時間周波数スペクトログラムに変換し、これらのスペクトログラムを固定サイズ

の画像のような表現としてエンコードすることで、標準的なビジョンエンコーダによる

処理を可能にします。このアプローチは、空間的な密度を増やす代わりに、疎な高帯域

幅の単点測定に内在する豊富なダイナミクスを活用し、視覚的に遮蔽されたマニピュレ

ーションタスクを解決できることを示しました。

技術・臨床詳細

SpectRobotの核心は、時間周波数スペクトログラムによる触覚履歴の効率的なエンコ

ードです。これにより、膨大な触覚データセットをコンパクトな形式で表現し、従来の

画像処理技術を適用できるようになります。具体的には、ロボットのアームが物体に触

れた際の振動や圧力の変化といった高周波の情報を、時間の経過とともにスペクトルと

して捉えることで、物体がどのような材質であるか、どのように接触しているかといっ

た詳細な情報を抽出します。実験では、このフレームワークが視覚的に遮蔽された環境

での物体把持や操作といった複雑なタスクにおいて、顕著な成功率を達成しています。

時間周波数スペクトログラム変換: 単点触覚信号から高帯域幅の情報を効率的に抽

出。

ビジョンエンコーダ互換性: 既存の強力なビジョンAIモデルを活用し、触覚知覚を学

習。

視覚遮蔽下マニピュレーションの実現: ロボットが物体を直接見ることなく、触覚情

報のみで複雑なタスクを実行可能に。



背景・業界文脈

ロボットが現実世界で人間のように器用に動作するためには、視覚情報だけでなく触覚

情報が不可欠です。しかし、高解像度かつ広範囲をカバーする触覚センサーの開発は技

術的に困難であり、そのデータ処理も複雑でした。SpectRobotは、単一の触覚点から

得られる限られたデータから、より豊富な情報を引き出す新しいアプローチを提供する

ことで、この課題を克服しようとしています。これは、産業用ロボットの組み立て作業

の精度向上や、サービスロボットが家庭環境で多様な物体を扱う能力の向上に直結しま

す。

今後の展望

SpectRobotのようなフレームワークは、触覚センシング技術の新たなフロンティアを

開拓するものであり、ロボットがより自律的かつ器用に複雑な環境で動作するための基

盤を築きます。将来的には、より少ないセンサーでより多くの情報を得られるようにな

ることで、ロボットの設計コストと複雑さを削減しつつ、その能力を飛躍的に向上させ

ることが期待されます。これにより、製造業、医療、サービス業など、幅広い分野での

ロボットの応用が加速されるでしょう。

元記事: https://papers.cool/arxiv/2609.24621

収集日: 2026年09月25日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://papers.cool/arxiv/2609.24621


#08 次世代触覚センサー｜圧力・温度・質感を統合し人

間並みの感触を実現

概要

研究者たちは、人間の指先が感知する圧力、表面の感触、温度といった詳細な物理情

報をロボットに与える次世代触覚センサーを開発しました。このセンサーは、圧力検

出と振動、近接、温度、質感の信号を単一の柔軟な層に統合することで、これまでの

ロボットには不可能だった包括的な触覚情報を提供します。これにより、ロボットは

物体に接触する前に感知し、滑りや詰まりを早期に検知できるようになり、より器用

で安全なマニピュレーションが可能になります。

公開日 2026年09月23日  AZoSensors.com  イギリス



詳細

主要成果

研究者たちは、人間の指先が収集する詳細な物理情報、すなわち圧力、表面の感触、温

度といった感覚をロボットに付与する次世代触覚センサーの開発に成功しました。この

革新的なセンサーは、圧力検出機能に加え、振動、近接、温度、質感の信号を単一の柔

軟な層に統合することで、ロボットに実用的な触覚知覚能力を提供します。

技術・臨床詳細

この新しい触覚センサー技術は、複数の異なるセンシング原理を複合材料と微細構造設

計によって一層に集約しています。これにより、個別のセンサーを複数配置するよりも

高密度かつ柔軟な触覚情報を取得できます。センサーは物体に接触する前の近接情報か

ら、接触時の圧力分布、微細な振動による質感、さらには温度までをリアルタイムで感

知します。特に、滑りや詰まりといった予期せぬ事態を早期に検知できる能力は、ロボ

ットによる精密作業や安全な人との協調作業において極めて重要です。

多機能センシング統合: 圧力、振動、近接、温度、質感を単一の柔軟な層で検出。

人間指先レベルの触覚: 物体の詳細な物理的特性を包括的に把握。

早期異常検知: 滑りや詰まりをリアルタイムで検知し、安全な動作を確保。

背景・業界文脈

ロボット技術の進化において、視覚情報処理は大きく進歩しましたが、触覚の欠如は長

年の課題でした。人間が器用に物体を操る能力は、視覚と触覚の高度な統合によって支

えられています。従来のロボット用触覚センサーは、単一の物理量を測定するか、複数

のセンサーを並列配置することでコストや複雑さが増す傾向にありました。この次世代

センサーは、そうした限界を打破し、ロボットがより複雑で繊細な作業を、人間のよう

に高い信頼性で実行するための道を拓くものです。



今後の展望

この多機能触覚センサーは、医療、製造業、サービスロボティクスなど、幅広い分野で

のロボットの応用可能性を飛躍的に高めます。例えば、外科手術ロボットは組織の硬さ

をより正確に判断できるようになり、製造ロボットは部品の組み立てにおいて微細な誤

差を検出できるようになります。また、介護ロボットは、人との接触においてより自然

で安全なインタラクションを提供できるようになるでしょう。この技術は、ロボットが

単なる自動化ツールから、より知覚豊かで適応性の高い「協働者」へと進化するための

重要な一歩となります。

元記事: https://www.azosensors.com/article.aspx?ArticleID=3368

収集日: 2026年09月25日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.azosensors.com/article.aspx?ArticleID=3368


#09 デルフト工科大学の触覚センサー｜ドローンが暗闇

や煙中で自律飛行する仕組み

概要

デルフト工科大学の研究者らは、ネズミのヒゲにインスパイアされた軽量な触覚セン

サーを開発し、小型自律型ドローンへの搭載に成功しました。この人工ヒゲにより、

ドローンは暗闇、塵、煙といった視覚が制限される環境でも、触覚を使ってナビゲー

トできるようになります。接触時に環境に関する連続的なフィードバックを提供し、

カメラなどの視覚ベースのセンサーに頼ることなく未知の環境を探索し、触覚マップ

を構築することを可能にします。これにより、災害現場や劣悪な環境下でのドローン

運用能力が飛躍的に向上します。

公開日 2026年09月18日  EurekAlert!  オランダ



詳細

主要成果

デルフト工科大学の研究者たちは、ネズミのヒゲから着想を得た軽量な触覚センサーを

開発し、これを小型の自律型ドローンに統合することに成功しました。この画期的な技

術により、ドローンは暗闇、塵、煙といった視覚情報が極端に制限される環境下でも、

触覚のみを用いて効果的にナビゲートできるようになります。この人工ヒゲは、周囲の

環境に接触するたびに連続的なフィードバックを提供し、ドローンがカメラやその他の

視覚ベースのセンサーに依存することなく、未知の空間を探索し、詳細な触覚マップを

リアルタイムで構築することを可能にします。

技術・臨床詳細

このバイオインスパイアードセンサーは、極めて軽量かつ柔軟な素材で作られており、

ドローンの飛行性能にほとんど影響を与えません。ヒゲが物体に触れると、その接触点

や接触力、振動などの情報がセンサーによって電気信号に変換され、ドローンの制御シ

ステムに送られます。この情報は、ドローンが障害物との距離や形状を認識し、衝突を

回避しながら進路を決定するための重要な入力となります。特に、視覚センサーが機能

しない環境では、この触覚情報が唯一の信頼できるナビゲーション手段となり得ます。

ネズミがヒゲを使って空間を精密にマッピングするように、ドローンも触覚データから

環境の3D構造を再構築することが可能です。

背景・業界文脈

ドローンの応用範囲は急速に拡大していますが、煙が充満した火災現場、瓦礫が散乱し

た災害地、あるいは視界の悪い地下空間や密閉された工業施設など、視覚情報が限られ

る環境での運用は依然として大きな課題です。従来のドローンはカメラやLiDARなどの

視覚ベースのセンサーに大きく依存しており、これらの環境では性能が著しく低下する

か、全く機能しないことがありました。デルフト工科大学の研究は、こうした制約を克

服し、ドローンの実用性と安全性、特に捜索救助活動や危険物検査などにおける信頼性

を飛躍的に向上させるものです。生物の優れた感覚システムをロボットに応用するバイ

オインスパイアードアプローチの成功例としても注目されます。



今後の展望

ネズミのヒゲ型触覚センサーを搭載したドローンの開発は、劣悪な環境下での自律ロボ

ットの運用に新たな可能性を切り開きます。将来的には、この技術がさらに洗練され、

より微細なテクスチャの識別や、複数のヒゲセンサーからの情報を統合したより複雑な

環境認識が可能になるでしょう。これにより、災害現場での生存者捜索、有毒ガス漏れ

の点検、あるいは宇宙探査における未知の洞窟探査など、極めて困難なミッションにお

いてドローンがより有効なツールとなることが期待されます。また、触覚センシング技

術は、ドローンだけでなく、他の自律型ロボット（例えば、視覚に頼れない状況で作業

する人型ロボットや探索ロボット）への応用も視野に入っており、広範なロボティクス

分野に影響を与える可能性を秘めています。

元記事: https://www.eurekalert.org/news-releases/1144453

収集日: 2026年09月25日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.eurekalert.org/news-releases/1144453


#10 Game of Drones｜固定翼ドローンが強風・高温

下で521分の飛行記録を樹立

概要

エドワーズ空軍基地で開催された米国防兵站局主催「Game of Drones」イベント

で、バッテリー駆動のグループ1固定翼ドローンが、521分43秒という驚異的な飛行耐

久記録を樹立しました。このドローンは、Titan Dynamics社のPrometheus自動設計

ソフトウェアを用いてわずか1日で設計され、陸軍資材司令部で製造されたブラシレス

モーターを搭載しています。試験は秒速15mの強風と摂氏41度の高温という非常に厳

しい条件下で成功裏に実施され、その堅牢性と効率性が実証されました。この成果

は、将来の偵察や監視ミッションにおけるドローンの長期運用能力に大きな期待を抱

かせます。

公開日 2026年09月22日  Defense Contract Management Agency (DVIDS)  アメリカ



詳細

主要成果

米国防兵站局（DCMA）がエドワーズ空軍基地で開催した「Game of Drones」イベン

トにおいて、バッテリー駆動のグループ1固定翼ドローンが、521分43秒（約8時間41

分）という驚異的な飛行耐久記録を樹立しました。この記録は、秒速15メートル（約

時速54km）の強風と摂氏41度の高温という極めて過酷な条件下で達成され、ドローン

の設計、製造、および運用技術における大きな進歩を示すものです。この成果は、偵

察、監視、情報収集など、長期にわたるミッションにおけるドローンの実用性と信頼性

を高める上で非常に重要です。

技術・臨床詳細

記録を樹立したドローンは、Titan Dynamics社が開発した「Prometheus」自動設計

ソフトウェアによってわずか1日で設計されました。このソフトウェアは、AIと最適化

アルゴリズムを駆使して、特定のミッション要件に基づいた効率的な航空機設計を可能

にします。動力源としては、陸軍資材司令部（Army Materiel Command）で製造され

た高性能なブラシレスモーターが統合されています。ブラシレスモーターは、高い電力

効率と信頼性で知られており、長時間の飛行を可能にする上で不可欠でした。また、軽

量かつ堅牢な機体構造と、バッテリーマネジメントシステムの最適化も、この長時間飛

行の成功に大きく貢献しました。

背景・業界文脈

グループ1ドローンは、通常20ポンド（約9kg）未満の小型UAVを指し、主に短距離の

偵察や監視に使用されます。しかし、この種のドローンの飛行耐久性を向上させること

は、より広範な地域での情報収集や、迅速な状況認識、長時間のパトロールなど、軍事

および民間双方のアプリケーションにおいて常に重要な課題とされてきました。従来の

バッテリー技術や設計プロセスでは、ここまでの長時間飛行は困難でしたが、自動設計

ソフトウェアの進化と、陸軍内部でのコンポーネント製造能力の組み合わせが、このブ

レークスルーを可能にしました。これは、国防分野におけるUAV技術の迅速な開発・展

開能力を示すものです。



今後の展望

今回の飛行耐久記録の樹立は、小型ドローンの運用能力に対する認識を大きく変えるも

のです。将来的には、より長時間飛行が可能なドローンが、国境警備、災害監視、精密

農業、物流など、幅広い分野で活用されることが期待されます。特に、自動設計ソフト

ウェアの活用は、特定のミッションに合わせてドローンを迅速にカスタマイズ・最適化

する能力を向上させ、開発サイクルを短縮するでしょう。さらに、極限条件下での運用

が実証されたことで、悪天候や困難な地形においても信頼性の高いドローン運用が可能

となり、その応用範囲はさらに拡大すると予測されます。この技術は、ドローンをより

戦略的なアセットへと進化させる基盤となります。

元記事: https://www.dvidshub.net/news/575343/game-drones-launches-record-breaking-

flight

収集日: 2026年09月25日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.dvidshub.net/news/575343/game-drones-launches-record-breaking-flight
https://www.dvidshub.net/news/575343/game-drones-launches-record-breaking-flight


#11 ヒト細胞ミクロボットとは｜TRAIL分泌によるがん

細胞の選択的死滅

概要

本研究は、遺伝子操作されたヒト細胞をベースとしたミクロボットが、複数のがん細

胞タイプに対して選択的にアポトーシスを誘導し、死滅させることに成功したと発表

しました。このバイオハイブリッドシステムは、TRAIL（TNF関連アポトーシス誘導

リガンド）を分泌するように改変されたヒト胚性腎臓細胞と磁気標的化を組み合わせ

ることで、健康な細胞に影響を与えることなくがん細胞のみを標的とします。外部磁

場によって正確に制御され、腫瘍スフェロイドの周囲に蓄積して数日間TRAILを継続

的に放出し、効果的ながん細胞死を誘発しました。これは、副作用の少ない革新的な

がん治療法の開発に新たな道を開くものです。

公開日 2026年09月21日  PDF (Accessed via Google Search)  国際



詳細

主要成果

遺伝子操作されたヒト細胞を基盤とするミクロボットが開発され、磁気標的化とTRAIL

（TNF関連アポトーシス誘導リガンド）の継続的な分泌を組み合わせることで、複数の

がん細胞タイプを選択的に死滅させることに成功しました。このバイオハイブリッドシ

ステムは、健康な細胞に損傷を与えることなく、腫瘍スフェロイドの周囲に蓄積し、効

果的なアポトーシスを誘導できることを示しました。

技術・臨床詳細

開発されたミクロボットは、TRAILを分泌するように遺伝子操作されたヒト胚性腎臓細

胞（HEK293細胞）を主成分としています。これらの細胞は、ナノスケールの磁性粒子

と統合され、外部磁場によって体内の特定の部位へ誘導することが可能です。研究で

は、これらのミクロボットが3D培養された腫瘍スフェロイドモデルに対して高い標的

特異性を示し、健康な細胞と比較して有意に高い選択的がん細胞死を引き起こすことが

確認されました。ミクロボットは腫瘍の周囲に数日間留まり、TRAILを安定して放出し

続けることで、がん細胞のアポトーシス経路を継続的に活性化させました。これによ

り、低濃度の治療薬でも持続的な治療効果を発揮できる可能性が示唆されています。

背景・業界文脈

従来のがん治療法、特に化学療法や放射線療法は、がん細胞だけでなく健康な細胞にも

損傷を与えるため、深刻な副作用が課題となっています。このため、がん細胞に特異的

に作用し、副作用を最小限に抑える「標的療法」の開発が喫緊の課題とされてきまし

た。マイクロロボティクスと細胞工学の融合は、こうした課題に対する有望なアプロー

チを提供します。本研究は、生物学的選択性を持つ生体材料と精密な外部制御技術を組

み合わせることで、がん治療における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。



今後の展望

この遺伝子操作されたヒト細胞ベースのミクロボットは、将来的に固形腫瘍に対する局

所的かつ副作用の少ない治療法として応用される可能性があります。精密な磁気制御に

より、血管が複雑に入り組んだ組織の奥深くまでミクロボットを届け、集中的にTRAIL

を放出することで、既存の治療ではアクセス困難であったがん病巣へのアプローチも期

待されます。さらなる研究では、生体内での安全性、有効性、スケーラビリティが検証

され、最終的には臨床応用を目指した開発が進められるでしょう。

元記事: https://docshare.wps.com/document/genetically-engineered-human-cell-based-

microrobots-for-selective-cancer-cell-death/345275/

収集日: 2026年09月25日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://docshare.wps.com/document/genetically-engineered-human-cell-based-microrobots-for-selective-cancer-cell-death/345275/
https://docshare.wps.com/document/genetically-engineered-human-cell-based-microrobots-for-selective-cancer-cell-death/345275/


#12 MITの昆虫サイズ飛行ロボット｜AI制御で速度

450%向上の性能

概要

マサチューセッツ工科大学（MIT）の研究者らが、新しいAI制御システムを開発し、

昆虫サイズの飛行ロボットの性能を劇的に向上させました。このシステムにより、ロ

ボットの速度は約450%、加速度は約250%向上し、11秒間で10回の宙返りを成功さ

せるという驚異的な敏捷性を実現しています。この技術は、ミニチュアロボットが地

震で崩壊した瓦礫内部や、従来のドローンがアクセスできない危険な狭い空間を迅速

に捜索・ナビゲートする能力を大きく高める可能性を秘めています。これは、災害対

応や環境モニタリングの分野に革新をもたらすブレークスルーです。

公開日 2026年09月22日  ScienceDaily  アメリカ



詳細

主要成果

マサチューセッツ工科大学（MIT）の研究者らは、画期的な新しいAI制御システムを開

発し、昆虫サイズの飛行ロボットの速度を約450%、加速度を約250%向上させること

に成功しました。これにより、わずか11秒間で10回の宙返りを可能にするなど、驚異

的な飛行性能と敏捷性を実現しました。

技術・臨床詳細

この性能向上は、研究チームが開発した2部構成のAI制御システムによって達成されま

した。このシステムは、性能と計算効率の間の最適なバランスを取るように設計されて

おり、ロボットの微細な翼の高速な動きを精密に制御します。昆虫の飛行メカニズムを

模倣しつつ、AIがリアルタイムで飛行軌道を最適化し、姿勢を安定させることで、従来

の手法では不可能だった高速かつアクロバティックなマニューバを可能にしています。

具体的には、このAIは、空気力学的な変化や外部からの擾乱に対して、ミリ秒単位で反

応し、飛行制御を適応させることができます。この制御システムの導入により、ロボッ

トは、より高いエネルギー効率で、より複雑な飛行パターンを実行できるようになりま

した。

背景・業界文脈

昆虫サイズの飛行ロボットの開発は、その小型軽量性から、人間が立ち入れない狭い空

間や危険な環境での探索、監視、点検といった用途で大きな期待が寄せられています。

しかし、これまでのミニチュア飛行ロボットは、搭載可能なバッテリー容量や計算リソ

ースの制限から、飛行速度や敏捷性、そして自律性に課題がありました。MITの研究

は、AI技術の進化がこれらの制約を克服し、小型ロボットの実用化に向けた大きな一歩

となることを示しています。これにより、災害現場での捜索救助活動、精密農業、イン

フラ点検、環境モニタリングなど、多岐にわたる分野での応用が現実味を帯びてきま

す。



今後の展望

このAI制御システムによる速度と敏捷性の劇的な向上は、ミニチュアロボットが将来的

に、地震で崩壊した建物の瓦礫内部を捜索したり、従来の大型ドローンでは到達できな

いような危険で狭い空間を自律的にナビゲートしたりする能力を大幅に強化するでしょ

う。例えば、化学プラントの配管内部検査や、生物学的サンプル採取など、より高度で

精密なミッション遂行が可能になると考えられます。研究チームは、この技術をさらに

発展させ、ロボットがより複雑なタスクを自律的に学習し、多様な環境に適応できるよ

うなシステム構築を目指しています。

元記事: https://www.sciencedaily.com/releases/2026/09/260921081114.htm

収集日: 2026年09月25日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.sciencedaily.com/releases/2026/09/260921081114.htm


#13 英国CAAのCAP3015 v2｜BVLOSドローンDAA

ポリシーの更新内容

概要

英国民間航空局（CAA）は、目視外飛行（BVLOS）ドローン運用向けのDAA

（Detect and Avoid：検知・回避）ポリシーコンセプトCAP3015のバージョン2を

公開しました。この更新により、オペレーターと開発者がDAA能力の適合性を示すた

めの期待が明確化されました。特に重要な変更点として、UK SORA（Specific

Operations Risk Assessment）の下で、残余ARC-a運用におけるDAAベースの戦術

的航空リスク軽減が不要であることが確認され、2026年10月1日に施行予定だった関

連規則が撤回されました。これにより、BVLOSドローン運用の認可プロセスが合理化

され、業界の発展が促進される可能性があります。

公開日 2026年09月23日  Unmanned airspace  イギリス



詳細

主要成果

英国民間航空局（CAA）は、目視外飛行（BVLOS）ドローン運用におけるDAA

（Detect and Avoid：検知・回避）ポリシーコンセプトCAP3015のバージョン2を公

開しました。この重要な更新により、BVLOSドローンオペレーターおよび開発者が、

提案される運用におけるDAA能力の適切性を示す方法に関する明確な期待が設定されま

した。さらに、UK SORA（Specific Operations Risk Assessment）の下での残余

ARC-a運用において、DAAに基づく戦術的航空リスク軽減が不要であるとの見解が示

され、2026年10月1日に施行予定だったAMC（許容される適合方法）およびGM（ガ

イダンス資料）への変更が撤回されました。

技術・臨床詳細

CAP3015 v2は、DAAシステムが、ドローンが他の航空機と衝突するリスクをどのよ

うに検知し、回避するかに関する技術的要件と運用ガイドラインを詳述しています。更

新されたポリシーは、特に非協力的な航空機（トランスポンダーを持たない航空機な

ど）の検知と、それに続く回避行動の実行に関するより具体的なガイダンスを提供しま

す。これまでDAAシステムの開発は、非常に高度な技術と多大なコストを要し、

BVLOS運用の普及を妨げる要因の一つでした。今回の変更により、特定の低リスク運

用シナリオ（残余ARC-a）において、その負担が軽減されることで、より多くの企業が

BVLOS運用を導入しやすくなる可能性があります。

背景・業界文脈

BVLOSドローン運用は、広範囲のインフラ点検、貨物輸送、捜索救助活動など、多く

の分野で効率性とコスト削減の可能性を秘めています。しかし、その実現には、安全性

を確保するための厳格な規制と技術的要件が不可欠です。DAAシステムは、ドローンが

有人航空機と同じ空域を安全に共有するための鍵となる技術として位置づけられてきま

した。今回のCAAによるポリシー更新は、リスクベースのアプローチを採用し、過度な

規制を緩和することで、イノベーションと安全性のバランスを取ろうとするものです。

これは、英国がドローン技術の先進的な導入国としての地位を確立しようとする戦略の

一環と見られます。



今後の展望

CAP3015 v2の導入と、特定の航空リスク軽減ルールの撤回は、英国におけるBVLOS

ドローン運用の展開を加速させる重要な一歩となるでしょう。オペレーターは、より明

確なガイドラインの下で、DAAシステムの実装を進めることができ、これにより型式承

認プロセスが効率化されることが期待されます。これは、商用ドローン配送サービス、

大規模な測量・マッピング、および重要インフラの自律点検といった分野での市場成長

を促進する可能性を秘めています。また、他の国の航空規制当局にも影響を与え、国際

的なBVLOS規制の調和にも寄与する可能性があります。

元記事: https://www.unmannedairspace.info/uncategorized/uk-caa-updates-detect-and-avoid-

policy-concept-for-bvlos-operations/

収集日: 2026年09月25日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.unmannedairspace.info/uncategorized/uk-caa-updates-detect-and-avoid-policy-concept-for-bvlos-operations/
https://www.unmannedairspace.info/uncategorized/uk-caa-updates-detect-and-avoid-policy-concept-for-bvlos-operations/


#14 Kaiser Permanenteのロボット手術｜2025年デ

ータで輸血75%減

概要

Kaiser Permanente Northern Californiaの報告によると、ロボット手術が従来の開

腹手術と比較して、患者に大幅なメリットをもたらしていることが明らかになりまし

た。2025年の研究データでは、ロボット手術を受けた患者は輸血の必要性が75%低

く、合併症発生率も44%低いという顕著な結果を示しています。この技術は、外科医

が狭い手術空間で極めて精密な動きを可能にし、ヘルニア、結腸、脾臓など多岐にわ

たる手術への適用が拡大しています。

公開日 2026年09月18日  Kaiser Permanente Northern California  アメリカ



詳細

主要成果

Kaiser Permanente Northern Californiaは、ロボット支援手術が従来の開腹手術と比

較して、患者にとって劇的な改善をもたらすことを発表した。2025年の研究では、ロ

ボット手術を受けた患者の輸血必要性が75%減少し、合併症発生率も44%低かったと

いう。

技術・臨床詳細

ロボット手術は、外科医がコンソールから操作する複数のロボットアームを使用し、患

者の体内に挿入された小型器具と高精細な3Dカメラを通じて、手術部位を拡大して見

ることができる。この技術により、外科医は人間の手では不可能なレベルの精度と安定

性で、狭い体腔内で微細な動きを行うことが可能となる。これにより、切開は小さく済

み、出血量の減少、感染リスクの低減、術後の痛み軽減、回復期間の短縮といった患者

メリットが生まれる。現在、この技術はヘルニア修復術、結腸切除術、脾臓摘出術な

ど、腹部から骨盤内臓器に至るまで幅広い手術に適用されている。

背景・業界文脈

低侵襲手術は医療分野における長年の目標であり、患者負担の軽減とQOL向上に大きく

貢献してきた。腹腔鏡手術もその一つだが、ロボット手術はさらにその精度と操作性を

高めるものとして注目されている。米国では、多くの主要医療機関がすでにロボット手

術システムを導入しており、外科医のトレーニングも進んでいる。Kaiser Permanente

のデータは、この技術が単なる進歩ではなく、標準治療に匹敵する、あるいはそれを上

回る効果を持つことを強く示唆している。

今後の展望

ロボット手術の適用範囲は今後さらに拡大し、より複雑な手術や、現在では開腹手術が

主流とされている分野にも浸透していくと予想される。技術の進化に伴い、ロボットシ

ステムの小型化、コスト効率の向上、AIによる手術支援機能の追加などが期待される。

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、医療全体の

アウトカム改善に貢献するだろう。特に、熟練外科医の技術を標準化し、若手医師のト

レーニングにも活用できる可能性も秘めている。



元記事: https://lookinside.kaiserpermanente.org/blog/2026/09/18/robotic-surgery-gives-

patients-big-benefits-with-small-incisions/

収集日: 2026年09月25日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)
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#15 南イリノイ大学のAIロボット｜大豆病害を90%以上

の精度で検出

概要

南イリノイ大学カーボンデール校の研究者たちは、大豆の病気を症状が現れる前に検

出するロボットとAIモデルを開発しました。この自律走行ロボットは、畑の各植物を

追跡し、病気の有無と種類を90%以上の精度で特定し、病気の作物の割合をリアルタ

イムで共有します。目標は、農家がホットスポットを早期に特定し、畑全体に殺菌剤

を散布する代わりに、ピンポイントで必要な部分にのみ適用できる精密なマップを提

供することです。

公開日 2026年09月24日  Southern Illinois University Carbondale  アメリカ



詳細

主要成果

南イリノイ大学カーボンデール校の研究チームは、大豆の病害を肉眼で確認できる症状

が現れる前に、高精度で検出できる自律型ロボットとAIモデルを開発しました。このシ

ステムは、病気の早期発見により、農家がより効果的かつ持続可能な方法で作物保護戦

略を実施することを可能にします。

技術・臨床詳細

開発されたロボットは、高度なセンサーと画像処理技術を搭載し、大豆畑を自律的に走

行しながら、個々の植物の健康状態を詳細にモニタリングします。取得されたデータ

は、事前に学習されたAIモデルによって解析され、大豆の病気の有無と種類を90%以上

の高精度で特定することが可能です。特に注目すべきは、葉の微細な色変化や形状異常

といった、初期の目に見えない兆候を捉える能力です。このAIモデルは、例えば『褐斑

病』や『さび病』といった特定の病害を識別し、畑における病気の作物の割合をリアル

タイムで農家に報告します。

背景・業界文脈

大豆は世界の主要な農作物の一つであり、その生産量は食料安全保障に直結していま

す。しかし、病害は収穫量に甚大な被害をもたらし、農薬散布は環境への影響やコスト

増加という課題を抱えています。従来の病害管理は、症状が進行してから発見されるこ

とが多く、広範囲な予防的散布が必要でした。この研究は、精密農業（Precision

Agriculture）の原則に基づき、必要な場所にのみ介入するという、より効率的で環境

負荷の低いアプローチを提供します。これにより、農薬使用量の削減と収穫量の維持・

向上を両立させる可能性を秘めています。



今後の展望

このAIロボットシステムは、農家が病害の「ホットスポット」を早期に特定し、畑全体

に無差別に殺菌剤を散布するのではなく、特定の感染部位にのみ薬剤を適用できる精密

なマップを生成することを可能にします。これにより、農薬のコストと環境負荷を大幅

に削減し、作物の健康を最適に保つことができます。研究チームは、この技術をさらに

改良し、他の作物への応用や、気候変動による新たな病害への適応能力を高めることを

目指しています。将来的には、データに基づいた自律的な病害管理が標準となること

で、世界の農業生産の持続可能性と効率性が飛躍的に向上すると期待されます。

元記事: https://news.siu.edu/2026/09/092426-siu-researchers-build-robot-ai-to-detect-

soybean-diseases-before-symptoms-appear.php

収集日: 2026年09月25日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)
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