
TROY TECHNICAL

ドローン・ロボティクス
ウィークリーレポート
2026年9月26日-10月2日 | Issue 2026-W39

安全な自律、作業原価、フリート運用、規制アクセ
ス

19
分析対象

10
重点テーマ

発行 2026-10-02 | 日本語版 | 承認済み固定表紙



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19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

TurboVLAモデル、RTX 4090上で平均97.6%
の成功率と32Hzのリアルタイム性能を達成
最新の研究で、Vision-Language-Action (VLA) モデル「
TurboVLA」が発表され、RTX 4090 GPU上で平均97.6%という
高いタスク成功率を達成しながら、わずか31.2ms(約32Hz)の推
論レイテンシと1GB未満のVRAM消費でリアルタイム動作を実証
しました。TurboVLAは、LLM中心のV→L→A経路ではなく、よ
り直接的なV+L→Aマッピングを採用することで、この優れた効
率性を実現しています。

シグナル 02 | 機体・ロボット

中国EHang、パイロットレスeVTOL旅客サー
ビスを広州・合肥で開始、FAAも2026年統合
プログラムで追随
中国のEHangは、2025年3月にパイロットレスの人間搭載航空
機で世界初の航空運送事業許可を取得し、広州と合肥で商用
eVTOL旅客サービスを既に開始しています。米国では、連邦航
空局(FAA)が2024年後半に専用認証規則Part 194を最終化し、
2026年3月には8つのプロジェクトを対象としたeVTOL統合パイ
ロットプログラムを開始しました。しかし、中国以外の商業
eVTOL運航のほとんどは、自律型ではなく有人であり、中国が
この分野で先行している状況です。

シグナル 03 | 作業実行

Kinematic MeanFlow (K-MF)がロボット基盤
モデルの行動生成レイテンシを最大74.4%削
減
arXivに発表された最新研究で、ロボット基盤モデル(RFM)にお
けるワンステップアクション生成を可能にする新ポリシー「
Kinematic MeanFlow (K-MF)」が提案されました。この手法は、
マルチステップフローマッチングモデルの課題であった高い推
論レイテンシを大幅に克服します。K-MFは、GR00T-N1.6モデ
ルにおいて行動ヘッドレイテンシを67.5%から74.4%削減する驚
異的な効率性を示し、推論の速度と効率を飛躍的に向上させま
す。

シグナル 04 | フリート運用

ウクライナPAWELL、新型固体/ナトリウムイ
オン電池でドローン飛行距離30%延長、
200kgペイロードで2を評価
ウクライナのバッテリーメーカーPAWELLは、ドローン向けに固
体電池およびナトリウムイオン電池技術を開発し、既存のリチ
ウムイオン電池に比べ、バッテリー重量を30%削減しながら同
等の容量を実現しました。これにより、同社の固体電池を搭載
したドローンは、200kgのペイロードを積載して250kmの飛行
が可能になります。この技術は、ウクライナの軍事および物流
ドローンの運用能力を劇的に向上させ、長距離・大積載量ミッ
ションへの応用が期待されます。

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

4090 G
A10

数値の条件

最新の研究で、Vision-Language-Action (VLA) モデル「TurboVLA」が発表され、RTX 4090
GPU上で平均97.6%という高いタスク成功率を達成しながら、わずか31.2ms(約32Hz)の推論レ
イテンシと1GB未満のVRAM消費でリアルタイム動作を実証しました。TurboVLAは、LLM中心
のV→L→A経路ではなく、より直接的なV+L→Aマッピングを採用することで、この優れた効率
性を実現しています。

2025年
A12

数値の条件

中国のEHangは、2025年3月にパイロットレスの人間搭載航空機で世界初の航空運送事業許可
を取得し、広州と合肥で商用eVTOL旅客サービスを既に開始しています。米国では、連邦航空
局(FAA)が2024年後半に専用認証規則Part 194を最終化し、2026年3月には8つのプロジェクト
を対象としたeVTOL統合パイロットプログラムを開始しました。

67.5%
A09

数値の条件

arXivに発表された最新研究で、ロボット基盤モデル(RFM)におけるワンステップアクション生
成を可能にする新ポリシー「Kinematic MeanFlow (K-MF)」が提案されました。この手法は、
マルチステップフローマッチングモデルの課題であった高い推論レイテンシを大幅に克服しま
す。K-MFは、GR00T-N1.6モデルにおいて行動ヘッドレイテンシを67.5%から74.

30%
A01

数値の条件

ウクライナのバッテリーメーカーPAWELLは、ドローン向けに固体電池およびナトリウムイオ
ン電池技術を開発し、既存のリチウムイオン電池に比べ、バッテリー重量を30%削減しながら
同等の容量を実現しました。これにより、同社の固体電池を搭載したドローンは、200kgのペ
イロードを積載して250kmの飛行が可能になります。この技術は、ウクライナの軍事および物
流ドローンの運用能力を劇的に向上させ、長距離・大積載量ミッションへの応用が期待されま
す。

2026年
A07

数値の条件

中国は2026年9月28日、湖北宜昌で世界初の国産電子アーキテクチャを搭載した具身知能ロボッ
トを正式に発表した。この革新的な電子アーキテクチャは、オペレーティングシステム、ネッ
トワーク、ツールソフトウェア、AI計算チップを統合し、制御とAI推論の共存を可能にする。
これにより、視覚と制御のミリ秒レベルでの協調、および基底運動制御のマイクロ秒レベルで
の応答を実現した。

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

最新の研究で、Vision-L
anguage-Action (VLA)
モデル「TurboVLA」が
発表され、RTX 4090
GPU上で平均97.6%と
いう高いタスク成功率
を達成しながら、わず
か31.

2

機体・ロボッ
ト
P02/P07

中国のEHangは、2025
年3月にパイロットレス
の人間搭載航空機で世
界初の航空運送事業許
可を取得し、広州と合
肥で商用eVTOL旅客サー
ビスを既に開始してい
ます。

3

作業実行
P03/P08

arXivに発表された最新
研究で、ロボット基盤
モデル(RFM)におけるワ
ンステップアクション
生成を可能にする新ポ
リシー「Kinematic
MeanFlow (K-MF)」が
提案されました。

4

フリート運用
P04/P09

ウクライナのバッテリー
メーカーPAWELLは、ド
ローン向けに固体電池
およびナトリウムイオ
ン電池技術を開発し、
既存のリチウムイオン
電池に比べ、バッテリー
重量を30%削減しなが
ら同等の容量を実現し
ました。

5

規制・保守
P05/P10

中国は2026年9月28日、
湖北宜昌で世界初の国
産電子アーキテクチャ
を搭載した具身知能ロ
ボットを正式に発表し
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

P05

P06

P07

P08

P09P10

P01 TurboVLAモデル、RTX 4090上で平均
97.6%の成功率と32Hzのリアルタイム
性能を達成
システム・導入 | 根拠: 採用

P02 中国EHang、パイロットレスeVTOL旅
客サービスを広州・合肥で開始、FAA
も2026年統合プログラムで追随
システム・導入 | 根拠: 統合

P03 Kinematic MeanFlow (K-MF)がロボッ
ト基盤モデルの行動生成レイテンシを
最大74.4%削減
事業・制度・供給 | 根拠: ポリシー

P04 ウクライナPAWELL、新型固体/ナトリ
ウムイオン電池でドローン飛行距離
30%延長、200kgペイロードで2を評価
システム・導入 | 根拠: 市場

P05 中国が国産電子アーキテクチャ搭載の
具身知能ロボットを世界初発表、制御
とAI推論を統合しミリ秒/マイクロ秒応
答を実現
システム・導入 | 根拠: 統合

P06 豪Li-S Energy、リチウム硫黄電池搭載
ドローンが約2時間・75km超の試験飛
行に成功、エネルギー密度を評価
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

P07 シンガポール国立大学が厚さ70μmの
電子皮膚「eLuminator」開発、
847dpiで圧力感知とリアルタイを評価
システム・導入 | 根拠: 統合

P08 Yann LeCun氏らの「AD-E2E-JEPA」、
ポリシー学習なしで自動運転軌道計画
を100倍高速化
事業・制度・供給 | 根拠: ポリシー

P09 iDriveVLAがマルチモーダル自動運転
の課題克服、NAVSIM v1で94.95 PDMS
の新記録達成
システム・導入 | 根拠: 導入

P10 浙江科技大学、木材由来ナノ結晶でソ
フトアクチュエータの湾曲性能を
139%向上、近接センサー機能も実現
システム・導入 | 根拠: 統合

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
TurboVLAモデル、RTX 4090上で平均97.6%の成功率と32Hzのリアルタイム性能を達
成

A10 | 知覚・AI | 製品採用 日付未収録

FACT
最新の研究で、Vision-Language-Action (VLA) モデル「
TurboVLA」が発表され、RTX 4090 GPU上で平均97.6%という
高いタスク成功率を達成しながら、わずか31.2ms(約32Hz)の推
論レイテンシと1GB未満のVRAM消費でリアルタイム動作を実
証しました。TurboVLAは、LLM中心のV→L→A経路ではなく、
より直接的なV+L→Aマッピングを採用することで、この優れた
効率性を実現しています。このブレークスルーは、高効率で低
リソースのロボット行動計画が可能になることを示し、リアル
タイム性が求められる産業用途や、エッジデバイスでの自律ロ
ボット展開に大きな影響を与えます。

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 4/5 | 判断場所: システム・導入

P02
中国EHang、パイロットレスeVTOL旅客サービスを広州・合肥で開始、FAAも2026年
統合プログラムで追随

A12 | 機体・ロボット | 製品採用 日付未収録

FACT
中国のEHangは、2025年3月にパイロットレスの人間搭載航空
機で世界初の航空運送事業許可を取得し、広州と合肥で商用
eVTOL旅客サービスを既に開始しています。米国では、連邦航
空局(FAA)が2024年後半に専用認証規則Part 194を最終化し、
2026年3月には8つのプロジェクトを対象としたeVTOL統合パイ
ロットプログラムを開始しました。しかし、中国以外の商業
eVTOL運航のほとんどは、自律型ではなく有人であり、中国が
この分野で先行している状況です。この進展は、都市航空モビ
リティ(UAM)の実現に向けた大きな一歩であり、世界的な航空
規制の動向に影響を与える可能性を秘めています。

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 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
Kinematic MeanFlow (K-MF)がロボット基盤モデルの行動生成レイテンシを最大
74.4%削減

A09 | 作業実行 | 研究 日付未収録

FACT
arXivに発表された最新研究で、ロボット基盤モデル(RFM)にお
けるワンステップアクション生成を可能にする新ポリシー「
Kinematic MeanFlow (K-MF)」が提案されました。この手法は、
マルチステップフローマッチングモデルの課題であった高い推
論レイテンシを大幅に克服します。K-MFは、GR00T-N1.6モデ
ルにおいて行動ヘッドレイテンシを67.5%から74.4%削減する
驚異的な効率性を示し、推論の速度と効率を飛躍的に向上させ
ます。この進展は、より迅速でリアルタイムなロボット制御と
意思決定を実現し、自律ロボットシステムの応用範囲を広げる
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 | 判断場所: 事業・制度・供給

P04
ウクライナPAWELL、新型固体/ナトリウムイオン電池でドローン飛行距離30%延長、
200kgペイロードで2を評価

A01 | フリート運用 | 製品採用 日付未収録

FACT
ウクライナのバッテリーメーカーPAWELLは、ドローン向けに
固体電池およびナトリウムイオン電池技術を開発し、既存のリ
チウムイオン電池に比べ、バッテリー重量を30%削減しながら
同等の容量を実現しました。これにより、同社の固体電池を搭
載したドローンは、200kgのペイロードを積載して250kmの飛
行が可能になります。この技術は、ウクライナの軍事および物
流ドローンの運用能力を劇的に向上させ、長距離・大積載量ミッ
ションへの応用が期待されます。PAWELLは、1日あたり10,000
ユニットの生産体制確立を目指しており、ドローン市場におけ
る供給能力も強化します。

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 4/5 | 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。

P05
中国が国産電子アーキテクチャ搭載の具身知能ロボットを世界初発表、制御とAI推論を
統合しミリ秒/マイクロ秒応答を実現

A07 | 規制・保守 | 製品採用 日付未収録

FACT
中国は2026年9月28日、湖北宜昌で世界初の国産電子アーキテ
クチャを搭載した具身知能ロボットを正式に発表した。この革
新的な電子アーキテクチャは、オペレーティングシステム、ネッ
トワーク、ツールソフトウェア、AI計算チップを統合し、制御
とAI推論の共存を可能にする。これにより、視覚と制御のミリ
秒レベルでの協調、および基底運動制御のマイクロ秒レベルで
の応答を実現した。この成果は、中国がロボティクス分野にお
ける技術的自立と先進性を世界に示した画期的な一歩であり、
製造業やサービス業における次世代ロボットの展開を加速させ
ることが期待される。

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
豪Li-S Energy、リチウム硫黄電池搭載ドローンが約2時間・75km超の試験飛行に成功、
エネルギー密度を評価

A04 | 知覚・AI | 製品採用 日付未収録

FACT
オーストラリアのリチウム硫黄電池開発企業Li-S Energy
(LIS.AX) は、同社のドローン「Pegasus」が単一のリチウム硫
黄バッテリーパックで約2時間の飛行、75km以上の巡航に成功
したと発表しました。この試験飛行により、同社の特許取得済
みナノ材料を用いたリチウム硫黄電池が、従来のLiPoバッテリー
の約1.8倍に相当する高いエネルギー密度(382Whを1.1kgで実現)
を持つことが実証されました。この成果は、ドローンの航続距
離と運用時間の課題を克服し、業界のランドスケープを大きく
変革するものです。

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 4/5 | 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。

P07
シンガポール国立大学が厚さ70μmの電子皮膚「eLuminator」開発、847dpiで圧力感
知とリアルタイを評価

A05 | 機体・ロボット | 試作 日付未収録

FACT
シンガポール国立大学(NUS)の研究者チームは、リアルタイム
で圧力を感知し直接視覚化できる、柔らかく極薄の電子皮膚「
eLuminator」を開発しました。このデバイスは、約70マイク
ロメートルという極薄設計でありながら、847 dpiに相当する約
30マイクロメートルの優れた空間分解能を持ち、微細な圧力変
動を検出・表示します。これにより、従来の電子皮膚が抱える
低空間分解能や複雑な配線、非効率な信号解釈といった課題を
解決し、100%以上の歪みに耐え、数千回のサイクルで安定し
た性能を維持します。

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 2/5 | 判断場所: システム・導入

P08
Yann LeCun氏らの「AD-E2E-JEPA」、ポリシー学習なしで自動運転軌道計画を100倍
高速化

A16 | 作業実行 | 研究 日付未収録

FACT
Yann LeCun氏を含む研究チームが、ポリシー学習を必要とし
ない自己教師あり世界モデル「AD-E2E-JEPA」を提案しました。
このモデルは、潜在空間で候補軌道を予測し、目標観測と比較
して最適なものを選択することで、従来のJEPAプランナーより
約100倍高速に動作します。これにより、256の軌道候補にわた
る8フレームのロールアウトを約0.8秒で実行し、自動運転のリ
アルタイム計画能力を革新的に向上させます。この技術は、自
動運転の安全性と効率性を高める上で重要なブレークスルーと
なります。

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 | 判断場所: 事業・制度・供給
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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
iDriveVLAがマルチモーダル自動運転の課題克服、NAVSIM v1で94.95 PDMSの新記録
達成

A15 | フリート運用 | 製品採用 日付未収録

FACT
マルチモーダル計画が自動運転の曖昧なシナリオに対応する中、
iDriveVLAという新フレームワークが生成-評価の非対称性を克
服し、NAVSIM v1リーダーボードで94.95 PDMSという新たな最
先端性能を達成しました。この革新は、安全性認識型スコアラー
とVLM誘導型モジュレーターを組み合わせた統一軌道評価器を
導入することで実現され、自動運転システムの信頼性と柔軟性
を大きく向上させます。これにより、複雑な交通状況下でのよ
り安全で効率的な車両の挙動が期待されます。

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 4/5 | 判断場所: システム・導入

P10
浙江科技大学、木材由来ナノ結晶でソフトアクチュエータの湾曲性能を139%向上、近
接センサー機能も実現

A03 | 規制・保守 | 研究 日付未収録

FACT
中国の浙江科技大学の研究チームは、木材由来のセルロースナ
ノ結晶とスルホン酸化合物を統合することで、ソフトアクチュ
エータの湾曲性能を2倍以上(約139%)に向上させました。この
最適化されたイオン性ソフトアクチュエータは、わずか1.5ボル
トの低電圧駆動で先端が8.38ミリメートル湾曲し、同時に近接
センサーとしても機能します。この技術は、次世代ソフトロボ
ティクスやウェアラブルデバイスにおける触覚センシングと精
密動作の統合を加速させるものです。

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 | 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
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ID 記事タイトル(全文) 元記事URL(全文・クリック可能)

A01 ウクライナPAWELL、新型固体/ナトリウムイオン電池でドローン
飛行距離30%延長、200kgペイロードで250km飛行を実現

https://www.kyivpost.com/post/85244

A02 MITが筋肉細胞で駆動する紙薄ロボット開発、光制御で水中を自律
遊泳する初の2次元移動型を実現

https://news.mit.edu/2026/powered-by-muscle-cells-paper-thin-robot-s
wims-through-watery-maze-0929

A03 浙江科技大学、木材由来ナノ結晶でソフトアクチュエータの湾曲性
能を139%向上、近接センサー機能も実現

https://bioengineer.org/wood-derived-nanocrystals-supercharge-soft-ac
tuators-that-bend-and-feel/

A04 豪Li-S Energy、リチウム硫黄電池搭載ドローンが約2時間・75km
超の試験飛行に成功、エネルギー密度1.8倍を実証

https://finance.biggo.com/news/404a6d83-7b88-403e-9129-a157aabfdee
0

A05 シンガポール国立大学が厚さ70μmの電子皮膚「eLuminator」開
発、847dpiで圧力感知とリアルタイム視覚化を統合

https://www.electronicsonline.net.au/content/sensors/news/electronic-
skin-combines-sensing-visualisation-in-one-device-273497366

A06 クイーン・メアリー大学チーム、グラフェンと人工筋肉でカメラレ
ンズを再設計、安価なソフトレンズ製造法を確立

https://www.thebrighterside.news/post/scientists-redesign-the-camera-
lens-using-graphene-and-artificial-muscles/

A07 中国が国産電子アーキテクチャ搭載の具身知能ロボットを世界初発
表、制御とAI推論を統合しミリ秒/マイクロ秒応答を実現

https://finance.sina.com.cn/stock/t/2026-09-28/doc-initktnz9691772.sht
ml

A08 arXiv論文: データ効率の高い環境・タスク適応を実現するバイマニュ
アルロボット操作用50億パラメータ「Rho」モデルを発表

https://arxiv.org/html/2609.38164v1

A09 Kinematic MeanFlow (K-MF)がロボット基盤モデルの行動生成レ
イテンシを最大74.4%削減

https://arxiv.org/html/2610.00864v1

A10 TurboVLAモデル、RTX 4090上で平均97.6%の成功率と32Hzのリ
アルタイム性能を達成

https://www.alphaxiv.org/abs/2607.27205

https://www.kyivpost.com/post/85244
https://news.mit.edu/2026/powered-by-muscle-cells-paper-thin-robot-swims-through-watery-maze-0929
https://news.mit.edu/2026/powered-by-muscle-cells-paper-thin-robot-swims-through-watery-maze-0929
https://bioengineer.org/wood-derived-nanocrystals-supercharge-soft-actuators-that-bend-and-feel/
https://bioengineer.org/wood-derived-nanocrystals-supercharge-soft-actuators-that-bend-and-feel/
https://finance.biggo.com/news/404a6d83-7b88-403e-9129-a157aabfdee0
https://finance.biggo.com/news/404a6d83-7b88-403e-9129-a157aabfdee0
https://www.electronicsonline.net.au/content/sensors/news/electronic-skin-combines-sensing-visualisation-in-one-device-273497366
https://www.electronicsonline.net.au/content/sensors/news/electronic-skin-combines-sensing-visualisation-in-one-device-273497366
https://www.thebrighterside.news/post/scientists-redesign-the-camera-lens-using-graphene-and-artificial-muscles/
https://www.thebrighterside.news/post/scientists-redesign-the-camera-lens-using-graphene-and-artificial-muscles/
https://finance.sina.com.cn/stock/t/2026-09-28/doc-initktnz9691772.shtml
https://finance.sina.com.cn/stock/t/2026-09-28/doc-initktnz9691772.shtml
https://arxiv.org/html/2609.38164v1
https://arxiv.org/html/2610.00864v1
https://www.alphaxiv.org/abs/2607.27205
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A11 ウッズホール海洋研究所の水中ロボットCUREE、サンゴ礁の魚群
ホットスポットを80m離れた場所から音で特定

https://timesofindia.indiatimes.com/science/in-2026-a-us-reef-robot-fou
nd-one-coral-pillar-hiding-nearly-25-times-more-fish-and-followed-reef-
sounds-from-80-meters-away/articleshow/134503710.cms

A12 中国EHang、パイロットレスeVTOL旅客サービスを広州・合肥で
開始、FAAも2026年統合プログラムで追随

https://www.jpost.com/defense-and-tech/article-910152

A13 閉鎖環境でダイバーを誘導するウェアラブル水中ロボット「
RADMCS」が人間試験で有効性を実証

https://arxiv.org/html/2610.01906v1

A14 FAA、電力線・変電所検査向けBVLOSドローン飛行規則を提案:AI
活用で効率大幅向上へ

https://dronehub.ai/blog/ai-power-line-substation-inspection-compared

A15 iDriveVLAがマルチモーダル自動運転の課題克服、NAVSIM v1で
94.95 PDMSの新記録達成

https://arxiv.org/abs/2609.30818

A16 Yann LeCun氏らの「AD-E2E-JEPA」、ポリシー学習なしで自動運
転軌道計画を100倍高速化

https://alphasignal.ai/news/yann-lecun-s-ad-e2e-jepa-plans-driving-traj
ectories-100x-faster-without-policy

A17 Waymo、ロボタクシー向け5nmカスタムASICを発表、センサーデー
タ処理能力を毎秒1,000兆回超に強化

https://www.mondaq.com/canada/it-and-internet/1847240/waymo-rele
ases-new-custom-chip

A18 4Dレーダーと意味推論で自動運転の計画精度と安全性を向上させ
るRCVLAモデル

https://arxiv.org/abs/2609.32681

A19 XonoAI、自動運転にミリ波4Dイメージングレーダーとエンドツー
エンド基盤モデル導入で物体検出精度99.8%を達成

https://xonoai.com/category/autonomous-vehicles-mobility/

https://timesofindia.indiatimes.com/science/in-2026-a-us-reef-robot-found-one-coral-pillar-hiding-nearly-25-times-more-fish-and-followed-reef-sounds-from-80-meters-away/articleshow/134503710.cms
https://timesofindia.indiatimes.com/science/in-2026-a-us-reef-robot-found-one-coral-pillar-hiding-nearly-25-times-more-fish-and-followed-reef-sounds-from-80-meters-away/articleshow/134503710.cms
https://timesofindia.indiatimes.com/science/in-2026-a-us-reef-robot-found-one-coral-pillar-hiding-nearly-25-times-more-fish-and-followed-reef-sounds-from-80-meters-away/articleshow/134503710.cms
https://www.jpost.com/defense-and-tech/article-910152
https://arxiv.org/html/2610.01906v1
https://dronehub.ai/blog/ai-power-line-substation-inspection-compared
https://arxiv.org/abs/2609.30818
https://alphasignal.ai/news/yann-lecun-s-ad-e2e-jepa-plans-driving-trajectories-100x-faster-without-policy
https://alphasignal.ai/news/yann-lecun-s-ad-e2e-jepa-plans-driving-trajectories-100x-faster-without-policy
https://www.mondaq.com/canada/it-and-internet/1847240/waymo-releases-new-custom-chip
https://www.mondaq.com/canada/it-and-internet/1847240/waymo-releases-new-custom-chip
https://arxiv.org/abs/2609.32681
https://xonoai.com/category/autonomous-vehicles-mobility/
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収録記事一覧

#01 ウクライナPAWELL、新型固体/ナトリウムイオン電池でドローン飛行距離30%延長、200kgペ

イロードで250km飛行を実現

#02 MITが筋肉細胞で駆動する紙薄ロボット開発、光制御で水中を自律遊泳する初の2次元移動型を実

現

#03 浙江科技大学、木材由来ナノ結晶でソフトアクチュエータの湾曲性能を139%向上、近接センサー

機能も実現

#04 豪Li-S Energy、リチウム硫黄電池搭載ドローンが約2時間・75km超の試験飛行に成功、エネル

ギー密度1.8倍を実証

#05 シンガポール国立大学が厚さ70μmの電子皮膚「eLuminator」開発、847dpiで圧力感知とリア

ルタイム視覚化を統合

#06 クイーン・メアリー大学チーム、グラフェンと人工筋肉でカメラレンズを再設計、安価なソフト

レンズ製造法を確立

#07 中国が国産電子アーキテクチャ搭載の具身知能ロボットを世界初発表、制御とAI推論を統合しミ

リ秒/マイクロ秒応答を実現

#08 arXiv論文: データ効率の高い環境・タスク適応を実現するバイマニュアルロボット操作用50億パ

ラメータ「Rho」モデルを発表

#09 Kinematic MeanFlow (K-MF)がロボット基盤モデルの行動生成レイテンシを最大74.4%削減

#10 TurboVLAモデル、RTX 4090上で平均97.6%の成功率と32Hzのリアルタイム性能を達成

#11 ウッズホール海洋研究所の水中ロボットCUREE、サンゴ礁の魚群ホットスポットを80m離れた

場所から音で特定

#12 中国EHang、パイロットレスeVTOL旅客サービスを広州・合肥で開始、FAAも2026年統合プロ

グラムで追随

#13 閉鎖環境でダイバーを誘導するウェアラブル水中ロボット「RADMCS」が人間試験で有効性を実

証

#14 FAA、電力線・変電所検査向けBVLOSドローン飛行規則を提案：AI活用で効率大幅向上へ

#15 iDriveVLAがマルチモーダル自動運転の課題克服、NAVSIM v1で94.95 PDMSの新記録達成

#16 Yann LeCun氏らの「AD-E2E-JEPA」、ポリシー学習なしで自動運転軌道計画を100倍高速化

#17 Waymo、ロボタクシー向け5nmカスタムASICを発表、センサーデータ処理能力を毎秒1,000兆

回超に強化

#18 4Dレーダーと意味推論で自動運転の計画精度と安全性を向上させるRCVLAモデル



#19 XonoAI、自動運転にミリ波4Dイメージングレーダーとエンドツーエンド基盤モデル導入で物体

検出精度99.8%を達成



#01 ウクライナPAWELL、新型固体/ナトリウムイオン

電池でドローン飛行距離30%延長、200kgペイロードで

250km飛行を実現

概要

ウクライナのバッテリーメーカーPAWELLは、ドローン向けに固体電池およびナトリ

ウムイオン電池技術を開発し、既存のリチウムイオン電池に比べ、バッテリー重量を

30%削減しながら同等の容量を実現しました。これにより、同社の固体電池を搭載し

たドローンは、200kgのペイロードを積載して250kmの飛行が可能になります。この

技術は、ウクライナの軍事および物流ドローンの運用能力を劇的に向上させ、長距

離・大積載量ミッションへの応用が期待されます。PAWELLは、1日あたり10,000ユ

ニットの生産体制確立を目指しており、ドローン市場における供給能力も強化しま

す。

公開日 2026年09月24日  Kyiv Post  ウクライナ



詳細

主要成果

ウクライナのバッテリーメーカーPAWELLが、ドローン向けに開発した固体電池および

ナトリウムイオン電池技術により、バッテリー重量を30%削減しながら、200kgのペ

イロードを250km飛行させるのに十分なエネルギー密度を達成しました。この革新的

なバッテリーは、従来のリチウムイオン電池と同等の容量を維持しつつ軽量化を実現

し、ドローンの航続距離と積載能力を大幅に向上させます。

技術詳細

PAWELLが開発したのは、固体電池とナトリウムイオン電池の2種類の次世代バッテリ

ー技術です。特に固体電池は、エネルギー密度を維持しつつ、従来のリチウムイオン電

池と比較してバッテリーパック全体の重量を30%削減することに成功しました。この軽

量化は、ドローンの飛行効率に直接的に寄与し、より重いペイロードの搭載や、より長

距離の飛行を可能にします。具体的には、200kgの積載物を搭載したドローンが

250kmを飛行できるほどのエネルギー供給能力を有します。

背景・業界文脈

近年、ドローンの利用が多様化する中で、航続距離とペイロード容量の向上が喫緊の課

題となっています。特にウクライナのような紛争地域では、偵察、物資輸送、攻撃な

ど、多岐にわたるドローンミッションにおいて、バッテリー性能がその成否を左右しま

す。PAWELLの技術は、この課題に対する強力な解決策を提供し、ドローン運用の戦略

的価値を高めるものです。世界的に見ても、固体電池やナトリウムイオン電池は次世代

バッテリーの本命とされており、この分野でのウクライナ企業の躍進は注目に値しま

す。



今後の展望

PAWELLは、この革新的なバッテリー技術の量産化を加速させる計画で、1日あたり

10,000ユニットの生産能力を目指しています。この生産規模が実現すれば、ウクライ

ナ国内のドローン供給体制を大きく強化するだけでなく、国際的なドローン市場におけ

る同社の存在感も高まるでしょう。長期的には、この技術が大型ドローンや電動垂直離

着陸機（eVTOL）など、他の航空機分野への応用される可能性も秘めており、航空モ

ビリティ全体の進化に貢献する可能性を秘めています。

元記事: https://www.kyivpost.com/post/85244

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.kyivpost.com/post/85244


#02 MITが筋肉細胞で駆動する紙薄ロボット開発、光制

御で水中を自律遊泳する初の2次元移動型を実現

概要

マサチューセッツ工科大学（MIT）の研究者たちは、従来のモーターではなく生きた

筋肉細胞を動力とする紙のように薄いロボットを開発しました。このロボットは、光

の点滅に反応するように遺伝子改変された筋肉細胞の層で覆われており、光を照射す

ることで水中での方向と速度を自律的に制御できます。これは、移動可能な非常に薄

い2次元の筋肉駆動ロボットとしては初の事例であり、ソフトロボティクスや生体模倣

ロボット工学に新たな道を開くものです。

公開日 2026年09月29日  MIT News  アメリカ



詳細

主要成果

マサチューセッツ工科大学（MIT）の研究者チームは、生きた筋肉細胞を動力源とす

る、紙のように薄いロボットを開発しました。この画期的なデバイスは、従来の硬質な

モーターに依存せず、光刺激によって自律的に水中を移動し、方向と速度を制御できる

能力を持っています。これは、移動可能な極薄2次元の筋肉駆動ロボットとしては世界

初の成功例です。

技術詳細

開発されたロボットは、ガム1枚ほどの長さと幅の極薄シート状で、その表面には遺伝

子改変された筋肉細胞の層が配置されています。これらの筋肉細胞は、特定の波長の光

の点滅に反応するように設計されており、光が当たると収縮します。研究者たちは、こ

の光刺激を精密に制御することで、ロボットが水中を前進、方向転換、あるいは停止す

るなどの動きを調整できることを実証しました。この生体駆動システムは、バッテリー

や複雑な配線を必要とせず、生物学的システムが持つ柔軟性と効率性をロボットに付与

します。従来の剛体ロボットと比較して、このソフトロボットは、狭い空間や繊細な環

境での活動に適しており、生物学的システムとのインターフェースも容易です。

背景・業界文脈

ソフトロボティクス分野では、生物の動きや構造を模倣することで、より柔軟で適応性

の高いロボットの開発が進められています。特に、生体材料を直接動力源として利用す

る研究は、環境への影響が少なく、自己修復能力などの生物的特性を取り入れられる可

能性から注目を集めています。従来のロボットは、剛体の部品と電気モーターに依存し

ており、複雑な動きやデリケートな操作には限界がありました。MITのこの研究は、生

きた細胞を直接アクチュエーターとして利用することで、このパラダイムを根本的に変

え、より生物に近い動作原理を持つロボット実現への大きな一歩となります。



今後の展望

この筋肉細胞駆動型ロボットの成功は、医療分野、環境モニタリング、極限環境探査な

ど、多岐にわたる応用可能性を秘めています。例えば、体内を移動して薬剤を運搬する

マイクロロボット、環境中の微細な変化を感知するセンサー、あるいは生物学的システ

ムと直接相互作用する新たな義肢の開発などに繋がるかもしれません。また、生体材料

とロボット工学の融合は、バイオハイブリッドシステムの設計原則に新たな洞察をもた

らし、将来的には完全な生体ロボット（バイオボット）の実現に向けた基盤を築くこと

でしょう。この技術はまだ初期段階ですが、その革新性は今後のロボティクス研究の方

向性を大きく左右する可能性を秘めています。

元記事: https://news.mit.edu/2026/powered-by-muscle-cells-paper-thin-robot-swims-through-

watery-maze-0929

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://news.mit.edu/2026/powered-by-muscle-cells-paper-thin-robot-swims-through-watery-maze-0929
https://news.mit.edu/2026/powered-by-muscle-cells-paper-thin-robot-swims-through-watery-maze-0929


#03 浙江科技大学、木材由来ナノ結晶でソフトアクチュ

エータの湾曲性能を139%向上、近接センサー機能も実現

概要

中国の浙江科技大学の研究チームは、木材由来のセルロースナノ結晶とスルホン酸化

合物を統合することで、ソフトアクチュエータの湾曲性能を2倍以上（約139%）に向

上させました。この最適化されたイオン性ソフトアクチュエータは、わずか1.5ボルト

の低電圧駆動で先端が8.38ミリメートル湾曲し、同時に近接センサーとしても機能し

ます。この技術は、次世代ソフトロボティクスやウェアラブルデバイスにおける触覚セ

ンシングと精密動作の統合を加速させるものです。

公開日 2026年10月01日  Journal of Materials Science (Zhejiang Sci-Tech University)

中国



詳細

主要成果

浙江科技大学の研究チームは、木材由来のセルロースナノ結晶とスルホン酸化合物

（AMPS）を組み合わせることで、ソフトアクチュエータの湾曲性能を大幅に向上さ

せ、自身の動きを感知する能力を付与しました。この革新的なアプローチにより、アク

チュエータは既存品と比較して約139%大きく変形し、わずか1.5ボルトの駆動電圧で

8.38ミリメートルの先端湾曲を実現しました。

技術詳細

この研究の中心は、地球上で最も豊富な生体材料であるセルロースから得られるナノ結

晶を、イオン性ソフトアクチュエータの構成要素として利用した点です。研究者たち

は、このセルロースナノ結晶をスルホン酸化合物（例えば、2-アクリルアミド-2-メチル

プロパンスルホン酸、AMPS）と統合することで、アクチュエータの電気機械的特性を

劇的に改善しました。具体的には、最適化されたデバイスは、AMPSなしの同等アクチ

ュエータと比較して、湾曲変形量が約139%増加しました。これは、わずか1.5ボルトと

いう非常に低い電圧で、先端が8.38ミリメートルという顕著な湾曲運動を可能にしま

す。さらに、このイオン性ソフトアクチュエータは、その湾曲運動中に生じる電気信号

の変化を検出し、近接センサーとしても機能する能力を持っています。これにより、ア

クチュエータは、周囲の物体との距離を感知しながら、自律的に動作を調整できる、よ

り洗練されたシステムを実現します。

背景・業界文脈

ソフトロボティクス分野では、人間との安全なインタラクションや、不規則な環境での

適応能力の高さから、従来の硬質なロボットにはない柔軟なアクチュエータの開発が重

要視されています。しかし、既存のソフトアクチュエータの多くは、駆動電圧が高い、

応答速度が遅い、または複雑なセンシングシステムを別途必要とするなどの課題を抱え

ていました。木材由来のセルロースは、持続可能性、生体適合性、低コストといった利

点があり、次世代ソフトロボット材料としての可能性を秘めています。浙江科技大学の

研究は、これらの課題を克服し、環境に優しく高性能なソフトアクチュエータを開発す

る道筋を示しています。



今後の展望

湾曲性能が大幅に向上し、自己センシング能力を持つこの木材由来ソフトアクチュエー

タは、様々な分野での応用が期待されます。例えば、より人間工学に基づいた義手や義

足、繊細な作業を要する医療用ロボット、触覚フィードバックを持つウェアラブルデバ

イス、あるいは自然環境での探査ロボットなどです。低電圧駆動とバイオマス材料の利

用は、エネルギー効率の高い持続可能なロボットシステムの開発を促進し、将来的に

は、より広範な産業でソフトロボット技術の普及を加速させるでしょう。この技術は、

ソフトロボットが外部環境とより直感的かつ安全にインタラクションするための重要な

ステップとなる可能性を秘めています。

元記事: https://bioengineer.org/wood-derived-nanocrystals-supercharge-soft-actuators-that-

bend-and-feel/

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://bioengineer.org/wood-derived-nanocrystals-supercharge-soft-actuators-that-bend-and-feel/
https://bioengineer.org/wood-derived-nanocrystals-supercharge-soft-actuators-that-bend-and-feel/


#04 豪Li-S Energy、リチウム硫黄電池搭載ドローンが

約2時間・75km超の試験飛行に成功、エネルギー密度

1.8倍を実証

概要

オーストラリアのリチウム硫黄電池開発企業Li-S Energy (LIS.AX) は、同社のドロー

ン「Pegasus」が単一のリチウム硫黄バッテリーパックで約2時間の飛行、75km以上

の巡航に成功したと発表しました。この試験飛行により、同社の特許取得済みナノ材

料を用いたリチウム硫黄電池が、従来のLiPoバッテリーの約1.8倍に相当する高いエネ

ルギー密度（382Whを1.1kgで実現）を持つことが実証されました。この成果は、ド

ローンの航続距離と運用時間の課題を克服し、業界のランドスケープを大きく変革す

るものです。

公開日 2026年09月30日  BigGo Finance  オーストラリア



詳細

主要成果

オーストラリアのリチウム硫黄電池開発企業Li-S Energy (ASX: LIS) は、同社のドロー

ン「Pegasus」が単一のリチウム硫黄バッテリーパックのみで約2時間、75kmを超え

る試験飛行を成功させたと発表しました。この画期的な成果は、同社のリチウム硫黄電

池が従来のLiPoバッテリーと比較して約1.8倍に相当する高いエネルギー密度（382ワ

ット時/1.1kg）を持つことを実証し、ドローン業界における航続距離と運用時間の課題

解決に向けた大きな一歩となります。

技術詳細

Li-S Energyのバッテリー技術の核心は、同社が特許を取得しているナノ材料である窒

化ホウ素ナノチューブ（BNNT）とLi-Nanomeshの活用にあります。これらの材料は、

リチウム硫黄電池の性能を大幅に向上させ、特にサルフェーション問題など、リチウム

硫黄電池が抱える主要な技術的課題を克服します。今回の試験飛行に使用されたリチウ

ム硫黄電池セルは、重量約1.1kgで382ワット時のエネルギーを供給しました。これ

は、同じくドローンで一般的に使用される従来の1.85kgのLiPoバッテリーが提供する

355ワット時と比較して、著しく高いエネルギー密度を誇ります。具体的には、Li-S

Energyの電池はLiPo電池に比べて約40%軽量でありながら、同等以上のエネルギーを

供給できることになります。この軽量かつ高エネルギー密度の特性が、ドローン

「Pegasus」の長時間の飛行と広範囲の巡航を可能にしました。

背景・業界文脈

ドローン技術は、物流、農業、監視、防衛など、多岐にわたる分野で急速に進化してい

ますが、その普及と高性能化を阻む主要な要因の一つがバッテリーの航続距離と重量で

す。特に、長距離飛行や重いペイロードを運搬するミッションでは、現在のリチウムイ

オンバッテリーでは限界がありました。リチウム硫黄電池は、理論上、リチウムイオン

電池よりもはるかに高いエネルギー密度を持つ次世代バッテリーとして期待されていま

すが、サイクル寿命や安全性、コストといった課題から実用化が遅れていました。Li-S

Energyの今回の成功は、これらの課題解決に向けた大きなブレークスルーであり、リ

チウム硫黄電池の実用化を加速させるものとして業界から高い注目を集めています。



今後の展望

Li-S Energyの今回の試験飛行成功は、ドローン産業の未来に大きな影響を与える可能

性があります。航続距離が約2倍になることで、物流ドローンはより広範囲への配送が

可能になり、監視ドローンはより長時間のパトロールが行えるようになります。また、

防衛ドローンは作戦遂行能力を向上させることができます。同社は今後、さらなる製品

開発と量産体制の確立を進めることで、ドローンだけでなく、電気自動車や航空宇宙分

野など、より広範なアプリケーションへのリチウム硫黄電池の導入を目指すとしていま

す。この技術は、持続可能なエネルギーソリューションとしてのリチウム硫黄電池の商

業化を加速させ、クリーンエネルギー社会の実現に貢献することが期待されます。

元記事: https://finance.biggo.com/news/404a6d83-7b88-403e-9129-a157aabfdee0

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://finance.biggo.com/news/404a6d83-7b88-403e-9129-a157aabfdee0


#05 シンガポール国立大学が厚さ70μmの電子皮膚

「eLuminator」開発、847dpiで圧力感知とリアルタイ

ム視覚化を統合

概要

シンガポール国立大学（NUS）の研究者チームは、リアルタイムで圧力を感知し直接

視覚化できる、柔らかく極薄の電子皮膚「eLuminator」を開発しました。このデバイ

スは、約70マイクロメートルという極薄設計でありながら、847 dpiに相当する約30

マイクロメートルの優れた空間分解能を持ち、微細な圧力変動を検出・表示します。

これにより、従来の電子皮膚が抱える低空間分解能や複雑な配線、非効率な信号解釈

といった課題を解決し、100%以上の歪みに耐え、数千回のサイクルで安定した性能を

維持します。

公開日 2026年09月30日  National University of Singapore (NUS)  シンガポール



詳細

主要成果

シンガポール国立大学（NUS）の研究者たちは、リアルタイムで圧力を感知し、その情

報を直接視覚化できる革新的な電子皮膚「eLuminator」を開発しました。この柔らか

く極薄のデバイスは、約70マイクロメートルという薄さで、847 dpi（約30マイクロメ

ートル）という非常に高い空間分解能を持ち、従来の電子皮膚が抱えていた複数の課題

を一挙に解決します。

技術詳細

「eLuminator」は、連続的なピクセルレス設計を採用しており、これにより従来のピ

クセルベースのセンサーでは困難だった微細な圧力の詳細を高い空間分解能で検出でき

ます。具体的には、約30 µmの空間分解能（847 dpiに相当）を実現し、これは人間の

皮膚の触覚受容体に匹敵するレベルです。デバイスの厚さは約70 µmと極めて薄く、柔

軟性に優れており、100%以上の歪みに耐えることができます。さらに、1000回から

4000回以上の曲げ伸ばしサイクルにわたって安定した性能を維持することが確認され

ており、耐久性も兼ね備えています。従来の電子皮膚システムでは、圧力信号の検出、

処理、視覚化に複雑な配線や外部の電子機器が必要でしたが、eLuminatorはこれらの

機能を単一のデバイス内で統合し、信号解釈の効率を大幅に向上させています。

背景・業界文脈

電子皮膚技術は、ロボットの触覚、ウェアラブルヘルスケアデバイス、ヒューマン・マ

シン・インターフェースなど、幅広い応用が期待されています。しかし、これまでの電

子皮膚は、空間分解能の低さ、センサーアレイの複雑な配線、そして収集された大量の

触覚データを効率的に解釈・表示するシステムの不足が大きな課題でした。特に、リア

ルタイムでの直感的な視覚化は、ロボットの精密作業や医療現場での診断支援において

不可欠な要素です。NUSの研究は、これらの課題に直接的に取り組み、高解像度かつ自

己完結型の触覚センシングと視覚化を実現することで、電子皮膚技術の実用化を大きく

前進させるものです。



今後の展望

「eLuminator」の登場は、電子皮膚技術の応用範囲を大幅に拡大する可能性を秘めて

います。ロボット工学では、この高解像度で柔軟な電子皮膚を搭載することで、ロボッ

トが物体をより繊細に操作し、人間とのインタラクションをより安全かつ自然に行える

ようになるでしょう。医療分野では、患者の身体に直接貼付してリアルタイムで圧力分

布をモニタリングし、褥瘡の予防や義肢の適合性評価、リハビリテーションの効果測定

などに貢献できます。また、ウェアラブル技術やVR/AR分野においても、より没入感の

ある触覚フィードバックを提供するための基盤となる可能性があります。この技術は、

触覚情報をより直感的かつ効率的に活用することで、人間と機械の共存する未来を加速

させる重要なマイルストーンとなるでしょう。

元記事: https://www.electronicsonline.net.au/content/sensors/news/electronic-skin-

combines-sensing-visualisation-in-one-device-273497366

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.electronicsonline.net.au/content/sensors/news/electronic-skin-combines-sensing-visualisation-in-one-device-273497366
https://www.electronicsonline.net.au/content/sensors/news/electronic-skin-combines-sensing-visualisation-in-one-device-273497366


#06 クイーン・メアリー大学チーム、グラフェンと人工

筋肉でカメラレンズを再設計、安価なソフトレンズ製造法

を確立

概要

クイーン・メアリー大学の研究者たちは、プレストレッチされたアクリルエラストマー

膜上に透明なスプレーコートグラフェン電極を使用し、人工筋肉として機能するソフ

トアクチュエータを開発しました。この技術は、伸縮してソフトレンズを駆動すること

を可能にし、安価な製造プロセスを特徴とします。これにより、カメラレンズ設計の

新たな可能性が広がり、より柔軟で適応性の高い光学システムへの道を開きます。

公開日 2026年09月28日  Queen Mary team  イギリス



詳細

主要成果

クイーン・メアリー大学の研究チームは、グラフェンと人工筋肉の原理を応用し、カメ

ラレンズの設計を根本から再構築する画期的なソフトアクチュエータを開発しました。

この技術は、安価なプロセスで製造可能な伸縮性のあるソフトレンズを実現します。

技術・臨床詳細

この新型ソフトアクチュエータは、プレストレッチされたアクリルエラストマー膜上に

透明なスプレーコートグラフェン電極を配置することで構成されます。グラフェン電極

は極めて薄く、透明でありながら高い導電性を持つため、人工筋肉として機能すること

が可能です。電圧が印加されると、電極間の静電力によりエラストマー膜が伸縮し、こ

れによってソフトレンズの形状が変化します。この伸縮メカニズムがレンズの焦点距離

や光学特性を柔軟に調整することを可能にし、従来の機械的に複雑なレンズシステムを

代替するポテンシャルを秘めています。製造プロセスはスプレーコーティング技術を利

用しており、既存のレンズ製造法と比較して大幅なコスト削減と製造の簡素化が期待さ

れます。

背景・業界文脈

従来のカメラレンズは、複数の硬質ガラスレンズを精密な機械機構で動かすことで焦点

を調整していました。この方式は高性能ですが、サイズ、重量、製造コスト、および機

械的脆弱性という課題を抱えています。ソフトロボティクスやフレキシブルエレクトロ

ニクスの進展に伴い、より軽量で、形状が変化し、かつ製造が容易な光学システムの需

要が高まっていました。グラフェンの優れた特性と人工筋肉の概念を組み合わせること

で、これらの課題に対する革新的な解決策が提示された形です。



今後の展望

このグラフェンと人工筋肉を用いたソフトレンズ技術は、スマートフォンのカメラ、ウ

ェアラブルデバイス、内視鏡、セキュリティカメラ、さらには産業用ロボットの視覚シ

ステムなど、多様な分野に革命をもたらす可能性があります。特に、より薄く、軽く、

耐久性のある光学デバイスへの需要が高まる中で、この技術は製品設計の自由度を大幅

に高め、新しいアプリケーションの創出を促進するでしょう。安価な製造プロセスは、

高性能レンズの普及にも貢献すると期待されます。

元記事: https://www.thebrighterside.news/post/scientists-redesign-the-camera-lens-using-

graphene-and-artificial-muscles/

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.thebrighterside.news/post/scientists-redesign-the-camera-lens-using-graphene-and-artificial-muscles/
https://www.thebrighterside.news/post/scientists-redesign-the-camera-lens-using-graphene-and-artificial-muscles/


#07 中国が国産電子アーキテクチャ搭載の具身知能ロボ

ットを世界初発表、制御とAI推論を統合しミリ秒/マイク

ロ秒応答を実現

概要

中国は2026年9月28日、湖北宜昌で世界初の国産電子アーキテクチャを搭載した具身

知能ロボットを正式に発表した。この革新的な電子アーキテクチャは、オペレーティ

ングシステム、ネットワーク、ツールソフトウェア、AI計算チップを統合し、制御とAI

推論の共存を可能にする。これにより、視覚と制御のミリ秒レベルでの協調、および

基底運動制御のマイクロ秒レベルでの応答を実現した。この成果は、中国がロボティ

クス分野における技術的自立と先進性を世界に示した画期的な一歩であり、製造業や

サービス業における次世代ロボットの展開を加速させることが期待される。

公開日 2026年09月28日  新浪财经  中国



詳細

主要成果

中国は、2026年9月28日に湖北宜昌で開催された発表会において、世界初の完全国産

電子アーキテクチャを搭載した具身知能ロボットの公式発表を行いました。このロボッ

トは、高度な自律性と反応性を特徴とし、既存のロボット技術の限界を押し広げるもの

です。

技術・臨床詳細

この具身知能ロボットに搭載された電子アーキテクチャは、中核となるオペレーティン

グシステム、ネットワーク通信モジュール、ツールソフトウェア、そしてAI計算チップ

を密接に統合しています。この統合型設計により、ロボットのリアルタイムな制御機能

と高度なAI推論機能が効率的に共存し、相互作用することが可能になりました。具体的

な性能としては、視覚情報に基づく制御がミリ秒レベルで協調し、ロボットの基本的な

運動制御がマイクロ秒レベルで応答するという、極めて高速な処理能力を実現していま

す。これにより、複雑な環境認識、即時的な意思決定、そして精密な物理的動作が求め

られるタスクにおいて、大幅な性能向上が見込まれます。

背景・業界文脈

この発表は、中国がロボティクス分野における技術的自立を追求し、核心技術の国産化

を進めるという国家戦略の具体的な成果を示しています。具身知能ロボットは、その設

計と制御の複雑性から、高度な統合技術が不可欠です。これまで、多くのロボットシス

テムは海外製のコンポーネントやソフトウェアに依存していましたが、今回発表された

ロボットは、主要な電子アーキテクチャの全てを国産化することで、サプライチェーン

のリスクを低減し、技術主権を確立する上で重要なマイルストーンとなります。これ

は、世界のロボティクス市場における中国の競争力を高めるものと評価されます。



今後の展望

ミリ秒・マイクロ秒レベルの応答性を備えたこの具身知能ロボットは、製造業における

精密組立、物流倉庫での高速ピッキング、医療現場での補助、さらには危険な環境下で

の探索・救助活動など、多岐にわたる分野での応用が期待されます。特に、人間との協

調作業が必要な環境や、高速かつ正確な判断が求められる状況において、その真価を発

揮するでしょう。この技術の発展は、単にロボットの性能を向上させるだけでなく、産

業構造全体に変革をもたらし、労働生産性の向上と新たなサービスの創出に寄与すると

考えられます。グローバルなロボティクス市場において、中国の技術革新が新たなベン

チマークを確立する可能性を秘めています。

元記事: https://finance.sina.com.cn/stock/t/2026-09-28/doc-initktnz9691772.shtml

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://finance.sina.com.cn/stock/t/2026-09-28/doc-initktnz9691772.shtml


#08 arXiv論文: データ効率の高い環境・タスク適応を実

現するバイマニュアルロボット操作用50億パラメータ

「Rho」モデルを発表

概要

arXivに掲載されたレポートでは、データ効率の高い環境およびタスク適応のために設

計された、バイマニュアルロボット操作用のオープンウェイト50億パラメータ「Rho」

モデルファミリーが発表された。Rhoは、新しいタスク学習の前に特定のロボットの

視覚、言語、制御を習得することを前提としており、汎用ロボットにおける効率的な

適応学習の道を切り拓く。このアプローチは、ロボットの迅速なタスク習得を可能に

し、開発コストと時間の削減に貢献する。

公開日 2026年09月30日  arXiv  不明



詳細

主要成果

2026年9月30日にarXivで公開されたレポートは、データ効率の高い環境およびタスク

適応を実現するために特別に設計された、バイマニュアルロボット操作用のオープンウ

ェイト50億パラメータモデルのファミリー「Rho」を発表しました。このモデルは、ロ

ボットが新しいタスクを迅速に学習するための効率的なアプローチを提供します。

技術・臨床詳細

Rhoモデルの中心的な前提は、物理AIモデルが新しいタスクに迅速に適応するために

は、まずそのタスクを実行すると予想される特定のロボットの視覚（Vision）、言語

（Language）、および制御（Control）の各側面を深く習得する必要があるというもの

です。この「VLA（Vision-Language-Action）モデル」は、50億という膨大なパラメ

ータを持ち、多様な環境から得られる視覚データ、指示やフィードバックとしての言語

データ、そしてロボットの身体を動かすための制御データを統合的に学習します。これ

により、Rhoは汎用的なロボット知能の基盤を築き、少量の新しいタスクデータからで

も効率的にスキルを転移・適応させることが可能になります。既存のロボットシステム

にRhoを導入することで、広範な再学習なしに新しい動作や環境変化に対応できるよう

になることが期待されます。

背景・業界文脈

ロボティクス分野における大きな課題の一つは、ロボットが特定のタスクや環境に特化

して設計されることが多く、新しい状況への汎用性や適応性に欠ける点でした。特に、

人手による大量のデータ収集や個別プログラミングは、ロボットの導入コストと時間を

押し上げる要因となっていました。近年、大規模言語モデル（LLM）の成功に触発さ

れ、ロボットにも汎用的な学習能力を持たせる「ロボット基盤モデル」の研究開発が活

発化しています。Rhoモデルは、この流れの中で、特にデータ効率とタスク適応性を重

視した設計となっており、限られたデータからでも迅速に学習できる能力は、ロボット

の産業利用を加速させる上で極めて重要です。



今後の展望

Rhoモデルファミリーは、バイマニュアル（両腕）ロボットが、これまで人間が行って

いた複雑な組立作業、精密な操作、あるいは多様な物体を扱う物流作業などを、より効

率的かつ自律的に実行できる未来を切り開きます。データ効率の高い学習能力は、中小

企業や研究機関でも高度なロボットシステムを導入・運用する敷居を下げ、ロボティク

スの民主化を促進する可能性があります。将来的には、Rhoのような基盤モデルが、製

造業のフレキシブル生産、医療現場での遠隔手術支援、災害対応ロボットの現場適応能

力向上など、幅広い分野で革新的なソリューションを提供することが期待されます。こ

の技術は、汎用的な知能を持つロボットが現実世界で活躍するための重要な一歩となる

でしょう。

元記事: https://arxiv.org/html/2609.38164v1

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://arxiv.org/html/2609.38164v1


#09 Kinematic MeanFlow (K-MF)がロボット基盤モ

デルの行動生成レイテンシを最大74.4%削減

概要

arXivに発表された最新研究で、ロボット基盤モデル（RFM）におけるワンステップア

クション生成を可能にする新ポリシー「Kinematic MeanFlow (K-MF)」が提案され

ました。この手法は、マルチステップフローマッチングモデルの課題であった高い推論

レイテンシを大幅に克服します。K-MFは、GR00T-N1.6モデルにおいて行動ヘッドレ

イテンシを67.5%から74.4%削減する驚異的な効率性を示し、推論の速度と効率を飛

躍的に向上させます。この進展は、より迅速でリアルタイムなロボット制御と意思決

定を実現し、自律ロボットシステムの応用範囲を広げるものです。

公開日 2026年10月02日  arXiv  不明



詳細

主要成果

ロボット基盤モデル（RFM）におけるワンステップアクション生成を可能にする新しい

ポリシー「Kinematic MeanFlow (K-MF)」が、推論レイテンシを大幅に削減する画期

的な成果を達成しました。この手法は、GR00T-N1.6モデルの行動ヘッドレイテンシを

従来の67.5%から74.4%まで削減できることを示しています。これにより、ロボットの

行動計画と実行の効率性が劇的に向上します。

技術・臨床詳細

K-MFは、マルチステップフローマッチングベースのRFMが直面していた高い推論レイ

テンシの問題に対処するために開発されました。従来のモデルは、一連の行動を生成す

るために複数のステップを必要とし、これがリアルタイムアプリケーションでのボトル

ネックとなっていました。K-MFは、このプロセスをワンステップで完結させること

で、推論時間を大幅に短縮します。具体的には、学習済みモデル「GR00T-N1.6」を用

いた実験において、K-MFは行動ヘッドの推論レイテンシを67.5%から74.4%削減する

という具体的な数値改善を達成しました。この効率性の向上は、複雑な環境下でのリア

ルタイムな意思決定と迅速な行動実行を要求される自律ロボットにとって極めて重要で

す。

背景・業界文脈

ロボット基盤モデル（RFM）は、多様なロボットタスクに対応するための汎用的なAIモ

デルとして注目されています。しかし、これらのモデルの計算コストと推論レイテンシ

は、産業用途やリアルタイム環境での実用化における大きな障壁となっていました。K-

MFのような効率的なアクション生成ポリシーの開発は、RFMの実用性を高め、製造、

物流、探索、サービスロボットなど、幅広い分野での導入を加速させる鍵となります。



今後の展望

K-MFの導入は、ロボットの自律性と応答性を飛躍的に向上させる可能性を秘めていま

す。推論レイテンシの削減は、人間の操作なしに複雑なタスクをより安全かつ効率的に

実行できるロボットシステムの開発に貢献します。これにより、人型ロボットや産業用

ロボットが、よりダイナミックで予測不可能な環境においても、スムーズかつ高精度に

動作することが可能となり、将来的にロボットの社会実装をさらに加速させるでしょ

う。

元記事: https://arxiv.org/html/2610.00864v1

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://arxiv.org/html/2610.00864v1


#10 TurboVLAモデル、RTX 4090上で平均97.6%の

成功率と32Hzのリアルタイム性能を達成

概要

最新の研究で、Vision-Language-Action (VLA) モデル「TurboVLA」が発表され、

RTX 4090 GPU上で平均97.6%という高いタスク成功率を達成しながら、わずか

31.2ms（約32Hz）の推論レイテンシと1GB未満のVRAM消費でリアルタイム動作を

実証しました。TurboVLAは、LLM中心のV→L→A経路ではなく、より直接的な

V+L→Aマッピングを採用することで、この優れた効率性を実現しています。このブレ

ークスルーは、高効率で低リソースのロボット行動計画が可能になることを示し、リ

アルタイム性が求められる産業用途や、エッジデバイスでの自律ロボット展開に大きな

影響を与えます。

公開日 2026年09月27日  arXiv  不明



詳細

主要成果

新たなVision-Language-Action (VLA) モデル「TurboVLA」が発表され、NVIDIA

RTX 4090 GPU上で平均97.6%という高い成功率を維持しつつ、31.2ms（約32Hz）

の超低推論レイテンシと1GB未満のVRAM消費でリアルタイム性能を達成しました。こ

の成果は、ロボットの行動計画における効率性と実用性を大きく向上させます。

技術・臨床詳細

TurboVLAは、従来のLLM（大規模言語モデル）中心のVision→Language→Action

（V→L→A）経路とは異なり、より直接的なVision+Language→Action（V+L→A）

マッピングを採用することで、優れた効率性を実現しています。この設計アプローチに

より、推論ステップが簡素化され、計算リソースの消費が大幅に削減されます。

LIBEROベンチマーク（ロボットの器用さを評価する標準的なタスクセット）における

評価では、TurboVLAは平均97.6%という非常に高いタスク成功率を達成しました。さ

らに、RTX 4090グラフィックカード上での実行において、わずか31.2msの推論レイ

テンシ（これは約32フレーム/秒に相当し、リアルタイム応答に十分な速さ）と、

0.9GiB未満という極めて少ないVRAM（ビデオメモリ）使用量で動作することを示し

ました。この低レイテンシと低リソース消費は、高性能なVLAモデルを、より広範なハ

ードウェアプラットフォーム、特にエッジデバイスや電力制約のあるシステムへ展開す

る上で決定的な優位性をもたらします。

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指示を理解

し、複雑なタスクを実行するための強力な枠組みを提供します。しかし、既存のVLAモ

デルの多くは、大規模な計算リソースと高い推論レイテンシを必要とするため、産業用

途や実時間性が求められる環境での導入が課題となっていました。TurboVLAは、これ

らの制約を克服し、リアルタイムかつ効率的なロボットの行動計画と制御を実現するた

めの重要なブレークスルーです。これは、人型ロボット、サービスロボット、産業用マ

ニピュレータなど、さまざまな自律システムにおける実用化への道を大きく開くもので

す。



今後の展望

TurboVLAの登場は、高効率かつ低リソースで動作するVLAモデルの実現可能性を示

し、ロボットAIの新たな標準を打ち立てる可能性があります。この技術は、工場や倉庫

での迅速なピッキング作業、家庭でのアシスタントロボット、さらには災害現場での探

索・救助ロボットなど、幅広いアプリケーションでのリアルタイム性と信頼性を向上さ

せます。将来的に、このような最適化されたVLAモデルは、より安価でエネルギー効率

の高いロボットシステムを可能にし、自律ロボットの普及を加速させるでしょう。

元記事: https://www.alphaxiv.org/abs/2607.27205

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.alphaxiv.org/abs/2607.27205


#11 ウッズホール海洋研究所の水中ロボットCUREE、

サンゴ礁の魚群ホットスポットを80m離れた場所から音

で特定

概要

ウッズホール海洋研究所（WHOI）が開発した自律型水中ロボット「CUREE」が、サ

ンゴ礁の魚群ホットスポットを最大80メートル離れた場所から水中音響データで特定

する新手法を確立しました。CUREEはカメラとハイドロフォンを組み合わせること

で、従来の視覚ベース調査では見落とされがちだった広範囲の生物学的活動を検出し

ます。この技術は、サンゴ礁生態系の健康状態を評価するための非侵襲的かつ効率的

なツールを提供し、保全活動に貢献します。将来的に、特定の魚の追跡や広域モニタ

リングへの応用が期待されます。

公開日 2026年09月27日  The Times of India  アメリカ



詳細

主要成果

ウッズホール海洋研究所（WHOI）の研究者らが開発した自律型水中ロボット「CUREE

（Curious Underwater Robot for Ecosystem Exploration）」は、サンゴ礁における

生物学的活動のホットスポットを特定する画期的な方法を確立しました。CUREEは、

最大80メートル離れた場所から水中マイク（ハイドロフォン）で海洋動物が発する音を

追跡し、特定の魚群ホットスポットを高精度で検出することに成功しました。この音響

ベースのアプローチは、従来の視覚に依存する調査方法の限界を大きく超えるもので

す。

技術・臨床詳細

CUREEは、高解像度カメラと精密なハイドロフォンを統合したシステムです。ハイドロ

フォンは、魚の鳴き声、エビのクリック音、その他の海洋生物が発する広範囲の音響信

号を検出します。この音響データと視覚データを組み合わせることで、ロボットは生物

学的活動が特に活発な領域を識別し、その場に留まることなく広範囲を効率的にスキャ

ンできます。これにより、従来のダイバーによる目視調査や、限定的なカメラ映像では

見過ごされがちだった、サンゴ礁の隠れた生態学的パターンや個々の海洋動物の行動を

追跡することが可能になりました。

背景・業界文脈

サンゴ礁は、地球上で最も生物多様性に富んだ生態系の一つですが、気候変動、汚染、

過剰漁業などの脅威に直面しています。これらの貴重な生態系を効果的に保全するため

には、その健康状態を正確に、かつ非侵襲的にモニタリングする技術が不可欠です。従

来の調査手法は、時間とコストがかかり、また人間の存在が海洋生物にストレスを与え

る可能性がありました。CUREEのような自律型ロボットによる音響モニタリングは、

これらの課題を解決し、より広範囲で継続的なデータ収集を可能にする点で、保全科学

に新たな道を開くものです。



今後の展望

CUREEの技術は、サンゴ礁の生態系研究と保全活動に大きな進歩をもたらします。例

えば、特定の魚種が繁殖するホットスポットを特定することで、効果的な保護区の設定

に役立てることができます。また、水温変化や環境ストレスが海洋生物の音響活動に与

える影響を長期的にモニタリングすることで、サンゴ礁生態系の健全性を早期に評価

し、適応策を講じるための貴重な情報源となるでしょう。将来的には、より広範囲の海

洋環境における生物多様性モニタリングや、個体群動態の研究への応用が期待されてい

ます。

元記事: https://timesofindia.indiatimes.com/science/in-2026-a-us-reef-robot-found-one-coral-

pillar-hiding-nearly-25-times-more-fish-and-followed-reef-sounds-from-80-meters-

away/articleshow/134503710.cms

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://timesofindia.indiatimes.com/science/in-2026-a-us-reef-robot-found-one-coral-pillar-hiding-nearly-25-times-more-fish-and-followed-reef-sounds-from-80-meters-away/articleshow/134503710.cms
https://timesofindia.indiatimes.com/science/in-2026-a-us-reef-robot-found-one-coral-pillar-hiding-nearly-25-times-more-fish-and-followed-reef-sounds-from-80-meters-away/articleshow/134503710.cms
https://timesofindia.indiatimes.com/science/in-2026-a-us-reef-robot-found-one-coral-pillar-hiding-nearly-25-times-more-fish-and-followed-reef-sounds-from-80-meters-away/articleshow/134503710.cms


#12 中国EHang、パイロットレスeVTOL旅客サービス

を広州・合肥で開始、FAAも2026年統合プログラムで追

随

概要

中国のEHangは、2025年3月にパイロットレスの人間搭載航空機で世界初の航空運送

事業許可を取得し、広州と合肥で商用eVTOL旅客サービスを既に開始しています。米

国では、連邦航空局（FAA）が2024年後半に専用認証規則Part 194を最終化し、

2026年3月には8つのプロジェクトを対象としたeVTOL統合パイロットプログラムを

開始しました。しかし、中国以外の商業eVTOL運航のほとんどは、自律型ではなく有

人であり、中国がこの分野で先行している状況です。この進展は、都市航空モビリテ

ィ（UAM）の実現に向けた大きな一歩であり、世界的な航空規制の動向に影響を与え

る可能性を秘めています。

公開日 2026年09月30日  The Jerusalem Post  イスラエル



詳細

主要成果

中国のEHangが、2025年3月にパイロットレスの人間搭載航空機として世界初の航空

運送事業許可を取得し、広州と合肥の観光ルートで商用eVTOL（電動垂直離着陸機）

旅客サービスを1年以上前から展開していることが明らかになりました。これは、都市

航空モビリティ（UAM）の実用化において中国が世界をリードしている状況を示して

います。

技術・臨床詳細

EHangのパイロットレスeVTOLは、2025年3月に中国当局から世界初の航空運送事

業許可を得て、広州と合肥で観光客を対象とした商用飛行を開始しました。これは、

自律型旅客輸送の安全性が実証され、規制当局の承認を得た画期的な事例です。

米国では、連邦航空局（FAA）が2024年後半にeVTOL専用の認証規則「Part 194」

を最終化し、2026年3月には8つのeVTOLプロジェクトを対象とした統合パイロッ

トプログラムを開始しました。これは米国におけるeVTOL商業運航に向けた重要な

ステップですが、中国の進展に後れを取っていると言えます。

現在、中国以外で商業運航されている、あるいは運航が開始されようとしているほと

んどのeVTOLは、EHangのような完全自律型ではなく、パイロットが搭乗する有人

形式となっています。

背景・業界文脈

eVTOL技術は、都市部の交通渋滞緩和や新たなモビリティサービスの提供を目的とし

て世界中で開発が進められています。特に旅客輸送においては、安全性と規制順守が最

大の課題であり、EHangがパイロットレス運航で早期に許可を得たことは、中国政府の

積極的な支援と技術成熟度を物語っています。一方、米国ではFAAが慎重な姿勢を保ち

つつも、具体的な認証プロセスの構築と実証プログラムを通じて、この新たな航空市場

の基盤を整備しようとしています。



今後の展望

EHangによるパイロットレスeVTOLの商用運航開始は、UAM市場における競争をさら

に激化させるでしょう。他国も中国の事例を参考に、自律飛行技術の安全性評価と規制

フレームワークの策定を加速させる可能性があります。特に、米国FAAのPart 194規則

の最終化とパイロットプログラムの進展は、今後のグローバルなeVTOL市場の発展にお

いて重要な指標となります。将来的に、より多くの自律型eVTOLが商業運航を開始し、

都市交通のあり方を大きく変えることが期待されます。

元記事: https://www.jpost.com/defense-and-tech/article-910152

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.jpost.com/defense-and-tech/article-910152


#13 閉鎖環境でダイバーを誘導するウェアラブル水中ロ

ボット「RADMCS」が人間試験で有効性を実証

概要

閉鎖的または危険な水中環境でスキューバダイバーの移動を支援するため、ウェアラブ

ル水中ロボットシステム「RADMCS（Robotic Assisted Diver Movement in

Confined Spaces）」が開発されました。このロボットは、単眼深度推定による認識

技術と水中スラスタからの力覚フィードバックを組み合わせることで、ダイバーにサブ

シー構造物との一定距離を保つ方向誘導を提供します。治験審査委員会承認の人間参

加者との水中試験では、最大推力の約10%という比較的低い推力値で人間の動きをロ

ボットが効果的に誘導できることが実証され、水中作業の安全性と効率向上に寄与し

ます。

公開日 2026年10月02日  arXiv  不明



詳細

主要成果

閉鎖的または危険な水中環境で活動するスキューバダイバーの移動を支援するため、革

新的なウェアラブル水中ロボットシステム「RADMCS（Robotic Assisted Diver

Movement in Confined Spaces）」が開発され、人間を対象とした水中試験でその有

効性が実証されました。このシステムは、ダイバーが水中構造物との安全な距離を維持

しながら精密に移動することを可能にします。

技術・臨床詳細

RADMCSは、単眼カメラから深度を推定する認識技術と、水中スラスターからの力

覚フィードバックを統合しています。これにより、ダイバーは視覚情報だけでなく、

触覚的なガイダンスを受けながら水中を移動できます。

このロボットは、ダイバーが特定の水中構造物から一定の距離（例えば、検査対象物

から数センチメートル）を保ちながら、スムーズに平行移動したり、旋回したりする

ための方向誘導を提供します。これは、複雑なサブシーインフラの点検やメンテナン

スにおいて極めて重要です。

治験審査委員会（IRB）の承認を得て実施された人間参加者との水中試験では、

RADMCSが最大推力の約10%という比較的低い推力値で、人間の動きを効果的に誘

導できることが実証されました。これにより、ダイバーへの負担を最小限に抑えつ

つ、精密なポジショニングを支援するシステムの有効性が確認されました。

背景・業界文脈

石油・ガスプラットフォーム、海底ケーブル、原子力発電所の冷却プールといった閉鎖

的または危険な水中環境での作業は、ダイバーにとって高いリスクを伴います。視界不

良、強い潮流、複雑な構造物、そして作業疲労は、ダイバーの安全性と作業効率に深刻

な影響を与えます。RADMCSのようなロボットアシストシステムは、これらの課題を

克服し、ダイバーがより安全に、より正確に作業を遂行するための支援を提供します。

特に、精密な位置決めや定常的な移動が必要な検査作業において、人間の能力を補完す

る役割が期待されます。



今後の展望

RADMCSのようなウェアラブル水中ロボットは、水中作業の安全性と効率を飛躍的に

向上させる可能性を秘めています。将来的には、海洋考古学、水中建設、環境モニタリ

ング、さらには救助活動など、幅広い分野での応用が期待されます。特に、自律ナビゲ

ーション機能の強化や、より長時間の運用を可能にするバッテリー技術の進歩と組み合

わせることで、ダイバーの負担をさらに軽減し、より複雑なミッションをサポートでき

るようになるでしょう。この技術は、人間とロボットが協働する水中探査の新たな時代

を切り開くものとなります。

元記事: https://arxiv.org/html/2610.01906v1

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://arxiv.org/html/2610.01906v1


#14 FAA、電力線・変電所検査向けBVLOSドローン飛

行規則を提案：AI活用で効率大幅向上へ

概要

米国連邦航空局（FAA）が提案するPart 108 BVLOS規則は、電力線や変電所の50フ

ィート以内を「シールドされたエリア」とみなし、目視外ドローン飛行の日常運用を

可能にすることを目指しています。この規制緩和は、AIを搭載したドローンによる電

力インフラ検査の効率と安全性を大幅に向上させることが期待されています。これに

より、広範囲かつ高精度な点検が低コストで実現し、電力供給の安定性向上に寄与す

ると考えられます。

公開日 2026年09月29日  Reboot Hub  アメリカ



詳細

主要成果

米国連邦航空局（FAA）が提案するPart 108 BVLOS（Beyond Visual Line of

Sight：目視外飛行）規則は、電力線や変電所周辺50フィート以内の空域を「シールド

されたエリア」として指定することで、AI搭載ドローンによる電力インフラ検査の効率

を大幅に向上させる画期的な枠組みを提供します。この規制変更により、ドローンを用

いた電力線および変電所の点検作業が日常的な運用として普及し、既存の検査手法に比

べて費用対効果と安全性が飛躍的に改善される見込みです。

技術・臨床詳細

FAAのPart 108 BVLOS規則は、電力インフラの所有者の許可がある場合に、対象

エリアを「シールドされたエリア」として定義し、従来の厳しいBVLOS飛行規制を

緩和することを提案しています。これは、2025年8月7日にNPRM（Notice of

Proposed Rulemaking）として発表され、2026年9月下旬現在、最終規則の発表

が待たれています。

この新規則の導入により、AIと統合されたドローンシステムは、より広範囲にわたる

電力線や変電所の自律的な巡回・検査が可能となります。AIは収集された画像やセン

サーデータから異常を自動で検出し、熟練した技術者による目視検査では見落とされ

がちな微細な欠陥も特定できるようになります。

ドローンは高解像度カメラ、熱画像装置、ライダーなどの多種多様なセンサーを搭載

し、高所や危険な場所へのアクセスを可能にします。これにより、作業員の安全性が

向上し、従来の手法に比べて検査時間とコストを大幅に削減できると期待されます。

背景・業界文脈

現在、電力インフラの検査は、多くの場合、ヘリコプターや地上からの目視、あるいは

有人航空機を用いて行われており、高コストと人命に関わるリスクが課題となっていま

した。BVLOS飛行の規制は、ドローンの潜在能力を十分に引き出す上での大きな障壁

でしたが、今回のFAAの提案は、特に電力インフラのような「回廊作業」に特化した形

で、この障壁を取り除こうとするものです。AIドローンは、作業効率だけでなく、デー

タの一貫性と分析精度を高める点で、従来の検査方法を凌駕する可能性を秘めていま

す。



今後の展望

最終規則が発表されれば、電力会社はドローンを活用した検査プログラムを迅速に導入

し、広範なインフラネットワークのメンテナンス体制を強化することが可能になりま

す。これにより、送電ロスや故障の早期発見・予防につながり、国民生活の安定した電

力供給に大きく貢献することが見込まれます。将来的には、ドローンが収集したデータ

とAIの学習能力が向上することで、より予測的なメンテナンスや、災害時における迅速

な被害評価など、さらに多様な応用が期待されています。

元記事: https://dronehub.ai/blog/ai-power-line-substation-inspection-compared

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://dronehub.ai/blog/ai-power-line-substation-inspection-compared


#15 iDriveVLAがマルチモーダル自動運転の課題克服、

NAVSIM v1で94.95 PDMSの新記録達成

概要

マルチモーダル計画が自動運転の曖昧なシナリオに対応する中、iDriveVLAという新

フレームワークが生成-評価の非対称性を克服し、NAVSIM v1リーダーボードで94.95

PDMSという新たな最先端性能を達成しました。この革新は、安全性認識型スコアラ

ーとVLM誘導型モジュレーターを組み合わせた統一軌道評価器を導入することで実現

され、自動運転システムの信頼性と柔軟性を大きく向上させます。これにより、複雑

な交通状況下でのより安全で効率的な車両の挙動が期待されます。

公開日 2026年09月25日  arXiv  不明



詳細

主要成果

自動運転の分野で、マルチモーダル計画が曖昧なシナリオやロングテールシナリオにお

いて複数のもっともらしい行動を表現する有望なアプローチとして注目されています

が、その生成フェーズと評価フェーズにおける「非対称性」という課題が指摘されてい

ました。この課題に対処するため、最新の研究では「iDriveVLA」という新しいマルチ

モーダル計画フレームワークが提案され、NAVSIM v1リーダーボードにおいて94.95

PDMSという新たな最先端（SOTA）性能を達成しました。

技術・臨床詳細

iDriveVLAは、安全性認識型スコアラーとVLM（Vision-Language Model）誘導型モ

ジュレーターからなる統一された軌道評価器を導入することで、生成-評価の非対称性を

効果的に解決します。安全性認識型スコアラーは、生成された複数の候補軌道の中か

ら、潜在的なリスクや衝突の可能性を評価し、安全性を最優先する軌道を特定します。

一方、VLM誘導型モジュレーターは、視覚情報と言語的な状況理解を組み合わせること

で、より文脈に適応した適切な行動選択を可能にします。この統合された評価器によ

り、iDriveVLAは単一の行動予測に頼ることなく、多様な状況で高い性能を発揮しま

す。NAVSIM v1リーダーボードでの94.95 PDMSというスコアは、従来の最も優れた

モデルと比較して、約2%の性能向上を示しており、特に複雑なインタラクションや予

測困難なイベントにおける自動運転車の意思決定能力を大幅に強化します。

背景・業界文脈

自動運転システムは、単一の最適な行動を予測することが難しい「曖昧なシナリオ」に

頻繁に遭遇します。例えば、歩行者が横断するかどうか迷っている状況や、他の車両が

予測不能な動きをする場合などです。マルチモーダル計画は、このような状況で複数の

合理的な行動選択肢を考慮できるため、よりロバストな自動運転の実現に不可欠です。

iDriveVLAのアプローチは、この領域における主要なボトルネックを解消し、より人間

らしい、状況認識能力の高い自動運転システムへの道を開くものです。



今後の展望

iDriveVLAのようなマルチモーダル計画フレームワークの進展は、レベル4およびレベ

ル5の完全自動運転の実現に向けた重要なステップです。特に、都市部での複雑な交通

シナリオや、多様な道路利用者が存在する環境において、自動運転車の安全性と信頼性

を向上させる上で大きな影響を与えるでしょう。この技術は、将来の自動運転車が、よ

り人間のように柔軟かつ安全に意思決定を行い、より広範な実用化を加速させる可能性

を秘めています。この成果は、シミュレーション環境での性能向上だけでなく、実世界

での導入に向けた大きな期待を抱かせます。

元記事: https://arxiv.org/abs/2609.30818

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://arxiv.org/abs/2609.30818


#16 Yann LeCun氏らの「AD-E2E-JEPA」、ポリシー

学習なしで自動運転軌道計画を100倍高速化

概要

Yann LeCun氏を含む研究チームが、ポリシー学習を必要としない自己教師あり世界

モデル「AD-E2E-JEPA」を提案しました。このモデルは、潜在空間で候補軌道を予測

し、目標観測と比較して最適なものを選択することで、従来のJEPAプランナーより約

100倍高速に動作します。これにより、256の軌道候補にわたる8フレームのロールア

ウトを約0.8秒で実行し、自動運転のリアルタイム計画能力を革新的に向上させます。

この技術は、自動運転の安全性と効率性を高める上で重要なブレークスルーとなりま

す。

公開日 2026年09月28日  AlphaSignal  アメリカ



詳細

主要成果

AIのパイオニアであるYann LeCun氏と彼の研究チームは、自動運転車の走行軌道計画

において、従来のポリシー学習を不要とする画期的な自己教師あり世界モデル「AD-

E2E-JEPA」を発表しました。この新モデルは、以前のJEPAプランナーと比較して約

100倍の速度向上を達成し、自動運転におけるリアルタイム意思決定能力を大幅に進化

させます。

技術・臨床詳細

AD-E2E-JEPAは、潜在空間（latent space）内で多数の候補軌道を効率的に予測し、

与えられた目標観測値に最も近い軌道を選択するというユニークなアプローチを採用し

ています。具体的には、8フレーム先の未来予測を256通りの軌道候補について行う際

に、わずか約0.8秒という驚異的な速度で処理を完了します。この速度は、複雑な都市

環境でのリアルタイムな障害物回避や、予期せぬ交通状況への即座な対応を可能にする

上で極めて重要です。ポリシー学習に依存しないため、モデルの訓練プロセスが簡素化

され、より少ないデータで頑健な性能を発揮することが期待されます。これは、データ

収集とアノテーションのコストが高い自動運転分野において、大きな経済的メリットを

もたらします。

背景・業界文脈

自動運転の計画アルゴリズムは、通常、膨大な量の運転データから人間の行動ポリシー

を学習する教師あり学習に大きく依存しています。しかし、このアプローチは、学習デ

ータの網羅性、エッジケースへの対応、そして計算コストの高さという課題を抱えてい

ました。Yann LeCun氏が提唱する「世界モデル」は、環境のダイナミクスを理解し、

将来を予測することで、これらの課題を克服することを目指しています。AD-E2E-

JEPAは、この世界モデルのアプローチを自動運転軌道計画に適用したもので、効率性

と汎用性を両立させています。



今後の展望

AD-E2E-JEPAの高速かつポリシーフリーな軌道計画能力は、レベル3、4、5といった

高度な自動運転システムの実用化を大きく加速させる可能性を秘めています。特に、計

算資源が限られる車載システムにおいて、リアルタイムでの複雑な意思決定を可能にす

ることで、自動運転車の安全性と信頼性を飛躍的に向上させることができます。この技

術は、自動運転業界におけるパラダイムシフトをもたらし、将来のモビリティサービス

開発に新たな方向性を示すものとなるでしょう。研究チームは、このモデルをさらに最

適化し、実世界での広範なテストを通じてその有効性を検証することを目指していま

す。

元記事: https://alphasignal.ai/news/yann-lecun-s-ad-e2e-jepa-plans-driving-trajectories-100x-

faster-without-policy

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://alphasignal.ai/news/yann-lecun-s-ad-e2e-jepa-plans-driving-trajectories-100x-faster-without-policy
https://alphasignal.ai/news/yann-lecun-s-ad-e2e-jepa-plans-driving-trajectories-100x-faster-without-policy


#17 Waymo、ロボタクシー向け5nmカスタムASICを

発表、センサーデータ処理能力を毎秒1,000兆回超に強化

概要

自動運転技術企業のWaymoは、自社のロボタクシー向けに設計された新しい5nmカ

スタムASICチップを発表しました。このチップは、LiDAR、レーダー、カメラセンサ

ーからの生データを、車両のコア機械学習脳に送る前にリアルタイムで処理するため

に特化しており、毎秒1,000兆回以上の操作（TOPS）を提供します。これにより、運

転コマンドがミリ秒単位で実行されることを保証し、自動運転システムの応答性と安

全性を飛躍的に向上させます。

公開日 2026年10月01日  Mondaq  アメリカ



詳細

主要成果

自動運転技術のリーディングカンパニーであるWaymoは、同社のロボタクシー車両の

自律走行能力を大幅に強化するために設計された、最先端の5nmカスタムASICチップ

のリリースを発表しました。この革新的なチップは、自動運転システムのセンサーデー

タ処理能力を劇的に向上させ、リアルタイムの意思決定と車両制御の精度を高めます。

技術・臨床詳細

この新しい5nm ASICは、Waymoのロボタクシーに搭載されているLiDAR、レーダ

ー、カメラといった複数のセンサーから得られる膨大な生データを、車両の主要な機械

学習脳に到達する前にリアルタイムで前処理するために特別に設計されています。この

チップは、驚異的な毎秒1,000兆回以上の操作（1,000 TOPS以上）という処理能力を

提供します。これにより、センサーデータのフュージョン、オブジェクト認識、状況認

識といった複雑な計算を瞬時に実行できます。結果として、運転コマンドはミリ秒単位

で実行されることが保証され、予期せぬ状況に対する車両の応答時間が大幅に短縮され

ます。この高速処理能力は、特に高速道路や複雑な都市交通環境において、衝突回避や

緊急ブレーキといった安全上重要な操作の信頼性を高める上で不可欠です。

背景・業界文脈

自動運転技術の進化は、大量のセンサーデータをリアルタイムで、かつ低消費電力で処

理する能力に大きく依存しています。汎用プロセッサでは、この要件を満たすことが難

しく、専用のカスタムチップ（ASIC）の開発が業界のトレンドとなっています。

Waymoのこの取り組みは、同社が自動運転ハードウェアとソフトウェアの両面で垂直

統合を進め、自社の技術スタック全体を最適化していることを示しています。これによ

り、同社は競合他社に対する技術的優位性を確立し、より安全で効率的なロボタクシー

サービス提供を目指しています。



今後の展望

Waymoの新しいカスタムASICチップは、同社の自動運転車両の性能と安全性を新たな

レベルへと引き上げます。処理能力が大幅に向上することで、より高度なAIモデルを車

載で実行できるようになり、複雑な運転シナリオやエッジケースへの対応能力が強化さ

れます。これは、Waymoが目指す完全なレベル5自動運転の実現に向けた重要なマイル

ストーンとなるでしょう。この技術は、ロボタクシーサービスの拡大を加速させるとと

もに、自動運転技術が社会に広く受け入れられるための信頼性の向上に貢献することが

期待されます。将来的には、このようなカスタムチップが、自動運転業界全体の標準的

な高性能コンピューティングソリューションとなる可能性も秘めています。

元記事: https://www.mondaq.com/canada/it-and-internet/1847240/waymo-releases-new-

custom-chip

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.mondaq.com/canada/it-and-internet/1847240/waymo-releases-new-custom-chip
https://www.mondaq.com/canada/it-and-internet/1847240/waymo-releases-new-custom-chip


#18 4Dレーダーと意味推論で自動運転の計画精度と安全

性を向上させるRCVLAモデル

概要

本研究は、4Dレーダーデータを活用した新しいレーダー-カメラVision-Language-

Action（VLA）フレームワーク「RCVLA」を提案しました。RCVLAは、レーダーに

基づく意味推論と軌道仲裁の2つのステージを通じて、自動運転システムの計画精度と

安全性を大幅に向上させます。Cap4DRおよびOmniHD-QAデータセットで評価さ

れ、既存のVLAモデルと比較して優れた性能を示しました。

公開日 2026年09月26日  arXiv  国際



詳細

主要成果

自動運転システムにおいて、4Dレーダーが提供する幾何学的および運動学的キューは、

従来の視覚的セマンティクスを補完し、より堅牢な環境認識を可能にします。本研究で

は、この4Dレーダーの利点をVision-Language-Action（VLA）モデルに統合する新し

いフレームワーク「RCVLA」を提案し、自動運転の計画精度と安全性を向上させるこ

とに成功しました。RCVLAは、Cap4DRおよびOmniHD-QAデータセットで評価さ

れ、その有効性が実証されています。

技術・臨床詳細

RCVLAフレームワークは、主に以下の2つの革新的なステージで構成されています。

1. レーダーに基づく意味推論ステージ: 4Dレーダーデータは、その点群情報から物体の位

置、速度、方向といった詳細な幾何学的・運動学的情報を抽出できます。RCVLAで

は、このレーダーデータを視覚情報と連携させ、VLAモデルが周囲の環境に対するより

深い「意味的理解」を得るための推論を行います。例えば、遠方の車両の速度変化や、

雨霧などの悪天候下での車両や歩行者の検出精度が向上します。

2. 軌道仲裁ステージ: 意味推論の結果に基づき、RCVLAは複数の可能な走行軌道を評価

し、最も安全で効率的な軌道を決定するための「仲裁」を行います。これは、衝突リス

クの低減、スムーズな車線変更、最適な速度プロファイルの維持といった、実際の運転

における重要な決定に直結します。特に、不確実性の高い状況や、視覚情報だけでは判

断が難しいシナリオにおいて、レーダーの堅牢な情報が最終的な軌道選択の信頼性を高

めます。

この統合されたアプローチにより、RCVLAは、Cap4DRやOmniHD-QAといったデー

タセットにおけるテストで、既存の純粋な視覚ベースVLAモデルと比較して、特に悪条

件下での頑健性と計画性能において優位性を示しました。



背景・業界文脈

自動運転技術の進化は、センサーフュージョンと高度なAIモデルに大きく依存していま

す。カメラは豊富な視覚情報を提供しますが、悪天候や照明条件に弱く、距離測定の精

度にも限界があります。LiDARは高精度な3D点群を提供しますが、高価であり、雨や

雪の影響を受けやすい側面があります。一方、4Dレーダーは、悪天候下でも比較的安定

した性能を発揮し、物体の速度情報を直接測定できるという独自の利点を持っていま

す。RCVLAは、この4Dレーダーの強みをVLAモデルに統合することで、単一センサー

の限界を克服し、より信頼性の高い全天候型自動運転システムへの道を開きます。これ

は、自動運転の普及を加速する上で不可欠な技術進歩と言えます。

今後の展望

RCVLAフレームワークは、自動運転技術の次の段階を牽引する可能性を秘めていま

す。4DレーダーとVLAモデルのシームレスな統合は、実世界での自動運転車の安全性と

信頼性を大幅に向上させ、より複雑な環境での自律走行を可能にするでしょう。将来的

には、この技術が量産車に実装され、雨、雪、霧といった悪条件下でも安全な自動運転

を実現するのに役立つことが期待されます。さらなる研究では、RCVLAのリアルタイ

ム処理能力の最適化や、さまざまな車種や運転スタイルへの適応性が検証されることに

なります。この進歩は、自動運転車が真の意味で全天候型・全環境型となるための重要

なマイルストーンとなるでしょう。

元記事: https://arxiv.org/abs/2609.32681

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://arxiv.org/abs/2609.32681


#19 XonoAI、自動運転にミリ波4Dイメージングレーダ

ーとエンドツーエンド基盤モデル導入で物体検出精度

99.8%を達成

概要

XonoAIのレポートは、自動運転システムがモジュール式知覚スタックからエンドツー

エンド基盤モデルへの移行を加速していることを強調しています。特に、高解像度ミ

リ波4Dイメージングレーダーと視覚ストリームを融合するクロスモーダルアテンショ

ンネットワークが、濃霧や雨雪などの悪天候下で99.8%の物体検出精度を維持するこ

とに成功しました。これにより、自動運転の安全性と信頼性が大幅に向上し、実用化

を大きく推進すると期待されます。

公開日 2026年09月27日  XonoAI  アメリカ



詳細

主要成果

XonoAIの最新レポートは、自動運転技術の進化における重要なマイルストーンを報告

しています。自動運転システムは、従来のモジュール式知覚スタックから、より統合さ

れたエンドツーエンドの基盤モデルへと移行しており、特に高解像度ミリ波4Dイメージ

ングレーダーと視覚ストリームを融合したクロスモーダルアテンションネットワーク

が、濃霧、雪、雨といった悪天候条件下でも99.8%という驚異的な物体検出精度を達成

しました。

技術・臨床詳細

このブレークスルーは、複数のセンサーモダリティからのデータを高度に統合する能力

にあります。具体的には、ミリ波4Dイメージングレーダーは、距離、速度、方位角、仰

角の4次元情報を提供し、悪天候下での透過性に優れています。これを高解像度カメラ

からの視覚ストリームと組み合わせることで、クロスモーダルアテンションネットワー

クが各データソースの強みを活用し、互いの弱点を補完します。この融合により、霧や

吹雪、豪雨といった視界が極めて悪い状況でも、車両、歩行者、自転車などの物体を高

い信頼性で正確に検出し、その位置と動きを把握することが可能になりました。これに

より、従来のセンサー単独では困難だった状況での安全性が大幅に向上します。

背景・業界文脈

自動運転技術は長らく、個別の知覚モジュール（LiDAR、カメラ、レーダーなど）をそ

れぞれ開発し、後で統合するアプローチが主流でした。しかし、このモジュール式アプ

ローチは、各モジュールの出力間の矛盾や、複雑なシナリオにおけるデータ融合の限界

という課題を抱えていました。エンドツーエンド基盤モデルは、この課題に対し、全て

のセンサーデータを直接学習し、知覚から意思決定、実行までを一貫した単一のAIモデ

ルで処理することで、よりロバストで効率的なシステムを実現しようとしています。ま

た、車両間・車両とインフラ間の協調知覚通信（V2X）も、認識範囲を拡大し、死角を

減らす上で重要な要素としてその価値を増しています。



今後の展望

エンドツーエンド基盤モデルへの移行と、悪天候下での高精度な物体検出技術の確立

は、自動運転車の商用展開を加速させる上で不可欠な要素です。99.8%という検出精度

は、レベル4以上の高度な自動運転システムが、予測不可能な実世界環境で安全に機能

するための信頼性の基盤となります。今後は、この技術をさらに洗練させ、多様な運用

環境での検証を進めることで、自動運転が社会に広く受け入れられるための大きな一歩

となるでしょう。V2X通信のさらなる普及と連携により、さらに広範な状況での安全性

が確保される見込みです。

元記事: https://xonoai.com/category/autonomous-vehicles-mobility/

収集日: 2026年10月02日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://xonoai.com/category/autonomous-vehicles-mobility/

