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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22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

Peregreen V4|世界最速ドローンのギネス記録
と2026年の速度性能
南アフリカのMikeとLuke Bell親子が3Dプリントで製作したクアッ
ドコプター「Peregreen V4」が、時速408.60マイル(657.59
km/h)でギネス世界記録を保持しています。この記録は2025年
12月11日にケープタウンで樹立されたもので、2026年10月現在
も公式最速記録です。

シグナル 02 | 機体・ロボット

LinkerHand O30|LinkerBotの20自由度ロボッ
トハンドの性能
中国のロボットスタートアップLinkerBotは、20の自由度を持つ
直接駆動アーキテクチャを採用したロボットハンド「
LinkerHand O30」を公開し、人間のように繊細なマジックの芸
当を披露しました。この革新的な設計により、各関節が独立し
て制御され、コインの消失やカード交換といった複雑な手の動
きを可能にしています。わずか730gの軽量ながら最大30kgの荷
重に耐え、連続稼働性能も兼ね備えているため、産業用途やサー
ビスロボット分野での応用が期待されます。

シグナル 03 | 作業実行

磁気セラミックマイクロスクロール|シュトゥッ
トガルト大学の開発
シュトゥットガルト大学とマックス・プランク固体研究所の研
究チームが、蝶の口吻の巻き取り運動に触発された「磁気セラ
ミックマイクロスクロール」を開発しました。この超薄膜構造
は、磁場を印加することで数秒以内にプログラム可能な3次元マ
イクロスクロールへと変換され、自身の30倍以上の重量を動か
すことが可能です。このブレークスルーは、将来のマイクロロ
ボットやソフトロボットのためのコンパクトかつ強力なアクチュ
エーション要素として大きな可能性を秘めています。特に、生
体模倣メカニズムを活用した革新的な駆動システムとして注目
されます。

シグナル 04 | フリート運用

中国科学院の「大工場」モデル|ヒューマノイ
ド開発を半月に短縮
新浪財経は、ヒューマノイドロボットの実用化への道のりにつ
いて、中国科学院自動化研究所の研究チームが開発したAI活用
「大工場」R&Dモデルを紹介しています。このモデルは、AIを
用いてロボット設計を劇的に加速させ、開発期間を従来の6ヶ月
から半月へと短縮し、初期モデルを数十秒で生成可能です。目
標は、40以上の自由度を持つ精密操作の課題克服と、ロボット
の全体コストを25万人民元以下に削減すること。1~2年以内に多
分野でのデモンストレーション、3~5年以内に広範な一般社会へ
の統合を目指します。

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

657.59
km

A12

数値の条件

南アフリカのMikeとLuke Bell親子が3Dプリントで製作したクアッドコプター「Peregreen V4」
が、時速408.60マイル(657.59 km/h)でギネス世界記録を保持しています。この記録は2025年
12月11日にケープタウンで樹立されたもので、2026年10月現在も公式最速記録です。

730g
A11

数値の条件

中国のロボットスタートアップLinkerBotは、20の自由度を持つ直接駆動アーキテクチャを採
用したロボットハンド「LinkerHand O30」を公開し、人間のように繊細なマジックの芸当を披
露しました。この革新的な設計により、各関節が独立して制御され、コインの消失やカード交
換といった複雑な手の動きを可能にしています。

30倍
A07

数値の条件

シュトゥットガルト大学とマックス・プランク固体研究所の研究チームが、蝶の口吻の巻き取
り運動に触発された「磁気セラミックマイクロスクロール」を開発しました。この超薄膜構造
は、磁場を印加することで数秒以内にプログラム可能な3次元マイクロスクロールへと変換され、
自身の30倍以上の重量を動かすことが可能です。

25万
A19

数値の条件

新浪財経は、ヒューマノイドロボットの実用化への道のりについて、中国科学院自動化研究所
の研究チームが開発したAI活用「大工場」R&Dモデルを紹介しています。このモデルは、AIを
用いてロボット設計を劇的に加速させ、開発期間を従来の6ヶ月から半月へと短縮し、初期モデ
ルを数十秒で生成可能です。目標は、40以上の自由度を持つ精密操作の課題克服と、ロボット
の全体コストを25万人民元以下に削減すること。

2件
A18

数値の条件

韓国のDoosan Roboticsは、国産AI半導体を活用した「フィジカルAI協働ロボット」および産
業用ヒューマノイドの開発プロジェクト2件に採択されました。第一のプロジェクトでは、外部
PCやクラウドなしで自律的に認識、判断、制御するAIシステムオンチップ搭載ロボットを2031
年までに3種商業化。

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

南アフリカのMikeと
Luke Bell親子が3Dプリ
ントで製作したクアッ
ドコプター「Peregreen
V4」が、時速408.60マ
イル(657.59 km/h)でギ
ネス世界記録を保持し
ています。

2

機体・ロボッ
ト
P02/P07

中国のロボットスター
トアップLinkerBotは、
20の自由度を持つ直接
駆動アーキテクチャを
採用したロボットハン
ド「LinkerHand O30」
を公開し、人間のよう
に繊細なマジックの芸
当を披露しました。

3

作業実行
P03/P08

シュトゥットガルト大
学とマックス・プラン
ク固体研究所の研究チー
ムが、蝶の口吻の巻き
取り運動に触発された
「磁気セラミックマイ
クロスクロール」を開
発しました。

4

フリート運用
P04/P09

新浪財経は、ヒューマ
ノイドロボットの実用
化への道のりについて、
中国科学院自動化研究
所の研究チームが開発
したAI活用「大工場」
R&Dモデルを紹介して
います。

5

規制・保守
P05/P10

韓国のDoosan Robotic
sは、国産AI半導体を活
用した「フィジカルAI
協働ロボット」および
産業用ヒューマノイド
の開発プロジェクト2件
に採択されました。

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

P05

P06P07
P08 P09

P10

P01 Peregreen V4|世界最速ドローンのギネ
ス記録と2026年の速度性能
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

P02 LinkerHand O30|LinkerBotの20自由
度ロボットハンドの性能
システム・導入 | 根拠: 採用

P03 磁気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の開発
システム・導入 | 根拠: システム

P04 中国科学院の「大工場」モデル|ヒュー
マノイド開発を半月に短縮
システム・導入 | 根拠: 統合

P05 Doosan Roboticsの協働ロボット|国産
AI半導体採用と2031年商用化
システム・導入 | 根拠: 採用

P06 幻影旋扭(Phantom Twisting)|AI設計ド
ローンのステルス性と課題
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

P07 竹山の医療機器輸送ドローン|2026年
稚内・利尻・礼文間の実証実験
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

P08 人工筋肉|浙江大学が開発した200V駆
動の出力密度とソフトロボットへの応
用
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

P09 4Dレーダーの性能|悪天候下の自律走
行計画でLiDAR・カメラとの違い
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

P10 源动力の剪断増粘ゲル人工筋肉|高齢者
向けウェアラブルの性能
システム・導入 | 根拠: システム

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 Peregreen V4|世界最速ドローンのギネス記録と2026年の速度性能

A12 | 知覚・AI | 試作 日付未収録

FACT
南アフリカのMikeとLuke Bell親子が3Dプリントで製作したク
アッドコプター「Peregreen V4」が、時速408.60マイル
(657.59 km/h)でギネス世界記録を保持しています。この記録
は2025年12月11日にケープタウンで樹立されたもので、2026
年10月現在も公式最速記録です。また、非公式ながら、オース
トラリアのBenjamin Biggs氏のBlackbirdが時速425マイル
(685 km/h)、Quantum SystemsのApex Recordhunterが社内
テストで時速434マイル(699 km/h)を達成するなど、さらなる
速度記録更新が報じられています。これらの進展は、ドローン
の速度性能が設計と素材の革新により継続的に向上しているこ
とを示しています。

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

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

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

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

編集スコア 19/25 | 成熟度 2/5 | 判断場所: 技術・工程

P02 LinkerHand O30|LinkerBotの20自由度ロボットハンドの性能

A11 | 機体・ロボット | 製品採用 日付未収録

FACT
中国のロボットスタートアップLinkerBotは、20の自由度を持
つ直接駆動アーキテクチャを採用したロボットハンド「
LinkerHand O30」を公開し、人間のように繊細なマジックの
芸当を披露しました。この革新的な設計により、各関節が独立
して制御され、コインの消失やカード交換といった複雑な手の
動きを可能にしています。わずか730gの軽量ながら最大30kg
の荷重に耐え、連続稼働性能も兼ね備えているため、産業用途
やサービスロボット分野での応用が期待されます。本成果は、
ロボットハンドの操作性において新たなベンチマークを確立し、
ヒューマノイドロボットの実用化を加速させる可能性がありま
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 磁気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の開発

A07 | 作業実行 | 試作 日付未収録

FACT
シュトゥットガルト大学とマックス・プランク固体研究所の研
究チームが、蝶の口吻の巻き取り運動に触発された「磁気セラ
ミックマイクロスクロール」を開発しました。この超薄膜構造
は、磁場を印加することで数秒以内にプログラム可能な3次元
マイクロスクロールへと変換され、自身の30倍以上の重量を動
かすことが可能です。このブレークスルーは、将来のマイクロ
ロボットやソフトロボットのためのコンパクトかつ強力なアク
チュエーション要素として大きな可能性を秘めています。特に、
生体模倣メカニズムを活用した革新的な駆動システムとして注
目されます。

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 中国科学院の「大工場」モデル|ヒューマノイド開発を半月に短縮

A19 | フリート運用 | 製品採用 日付未収録

FACT
新浪財経は、ヒューマノイドロボットの実用化への道のりにつ
いて、中国科学院自動化研究所の研究チームが開発したAI活用
「大工場」R&Dモデルを紹介しています。このモデルは、AIを
用いてロボット設計を劇的に加速させ、開発期間を従来の6ヶ
月から半月へと短縮し、初期モデルを数十秒で生成可能です。
目標は、40以上の自由度を持つ精密操作の課題克服と、ロボッ
トの全体コストを25万人民元以下に削減すること。1~2年以内
に多分野でのデモンストレーション、3~5年以内に広範な一般
社会への統合を目指します。

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



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 Doosan Roboticsの協働ロボット|国産AI半導体採用と2031年商用化

A18 | 規制・保守 | 製品採用 日付未収録

FACT
韓国のDoosan Roboticsは、国産AI半導体を活用した「フィジ
カルAI協働ロボット」および産業用ヒューマノイドの開発プロ
ジェクト2件に採択されました。第一のプロジェクトでは、外
部PCやクラウドなしで自律的に認識、判断、制御するAIシステ
ムオンチップ搭載ロボットを2031年までに3種商業化。第二の
プロジェクトでは、AIとデジタルツイン技術を統合した協働ロ
ボットが、熟練溶接工の経路を95%以上再現し、溶接時間を
50%以上短縮する原子力発電所向け溶接作業の自動化を目指し
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 幻影旋扭(Phantom Twisting)|AI設計ドローンのステルス性と課題

A15 | 知覚・AI | 製品採用 日付未収録

FACT
米国ノースウェスタン大学の研究チームが、AIを活用して設計
された「幻影旋扭(Phantom Twisting)」ドローンを開発し、毎
秒最大25回転の高速回転で視覚的なステルス性を実現しました。
この掌サイズの30グラムのドローンは、運動ぼかし効果により
肉眼での視認を困難にし、背景と一体化します。偵察などの軍
事応用が期待される一方、センサー搭載時のステルス性維持や
高速回転による操縦制限が課題として挙げられます。この技術
は、ドローンの運用領域を拡張する画期的な進展です。

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



重点テーマ 07-08 FACT / 事業判断 / ACTION / UNKNOWN

Troy Technical | ドローン・ロボティクス | 情報カットオフ 2026-10-09 09

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 竹山の医療機器輸送ドローン|2026年稚内・利尻・礼文間の実証実験

A14 | 機体・ロボット | 共同評価 日付未収録

FACT
札幌の医療機器卸売事業会社「竹山」などが、2026年10月7日
に北海道稚内市ノシャップ寒流水族館裏手の駐車場を離着陸地
として、医療機器を利尻島と礼文島に輸送するドローン実証実
験を成功させました。このルートでのドローン医療物流は初の
試みであり、AEDなどの医療物資を積んだドローンは、稚内か
ら利尻島まで時速90kmの巡航速度で34分で到着しました。同
社は、離島における持続可能な医療物流体制の構築に向け、ド
ローンによる安全運航と管理体制の検証を進める計画です。

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 3/5 | 判断場所: 技術・工程

P08 人工筋肉|浙江大学が開発した200V駆動の出力密度とソフトロボットへの応用

A02 | 作業実行 | 試作 日付未収録

FACT
浙江大学の石燁教授のチームは、わずか200ボルトの駆動電圧
で動作する新型人工筋肉を開発し、ソフトロボットの外部電源
ケーブルなしでの運用を可能にしました。この人工筋肉は、20
ボルト/マイクロメートルの電界で25%の面積拡張、38.4ジュー
ル/kgのエネルギー密度、そして天然筋肉の出力を超える452ワッ
ト/kgの出力密度を達成しました。このブレークスルーは、ソ
フトロボットのモビリティと自律性を大幅に向上させ、実用化
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



重点テーマ 09-10 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。

P09 4Dレーダーの性能|悪天候下の自律走行計画でLiDAR・カメラとの違い

A22 | フリート運用 | 共同評価 日付未収録

FACT
悪天候や低照度下での自律走行における頑健な自己軌道計画の
課題に対し、4Dレーダーの有効性を評価する新たなベンチマー
ク「Radar2Plan」が発表されました。本研究では、4Dレーダー
が単独でも、カメラやLiDARとの組み合わせた場合と同等、あ
るいはそれ以上の競争力のある自己軌道計画と悪条件下での堅
牢な性能を発揮することを実証しました。これは、既存のセン
サー技術の限界を補完し、全天候型自動運転実現への重要な一
歩となります。

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 3/5 | 判断場所: 技術・工程

P10 源动力の剪断増粘ゲル人工筋肉|高齢者向けウェアラブルの性能

A06 | 規制・保守 | 試作 日付未収録

FACT
香港大学の席寧教授のチームからスピンオフしたスタートアッ
プ「源动力(Exynergy)」は、「剪断増粘ゲル」を用いた人工筋
肉を開発し、神経信号に反応して高齢者の筋力不足を補う精密
な補償動力を提供します。このシステムは、95%のエネルギー
回収効率、±0.1°の位置決め精度、-40°Cから80°Cの広い環境適
応性、200万サイクル以上の疲労寿命(3%の減衰)を実現してお
り、高齢者の移動支援に画期的な進歩をもたらします。

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 2/5 | 判断場所: システム・導入



プレイブックとロードマップ 担当 / ゲート / 成果物

Troy Technical | ドローン・ロボティクス | 情報カットオフ 2026-10-09 11

関係者別プレイブックと0-5年ロードマップ

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

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

量産相当条件で受入基準と
停止基準を明示して評価す
る。

技術・供給者の変更を吸収
できるポートフォリオと設
計へ移る。

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

顧客と信頼性・工程窓・故
障解析の共通データを作る。

界面、履歴、ライフサイク
ル支援、回収サービスを標
準化する。

商社・投資・法務 Map 介入、安全、稼働率、
責任、規制、台数、原価.

能力、品質、変更通知、責
任、代替、撤退を契約へ入
れる。

地域・技術・顧客の集中リ
スクを分散する。

ロードマップ

NOW | 0-30日

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

NOW | 0-30日

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

NEXT | 1-12か月

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

NEXT | 1-12か月

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

LATER | 1-5年

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

LATER | 1-5年

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

Go / No-Goゲート

ゲート 担当 必要な証拠 中止条件

G1 証拠 品質 出典・試験条件・再現性 追跡可能な証拠なし

G2 統合 研究開発 界面・工程窓・故障解析 システム条件を満たさない

G3 商用 事業 能力・総原価・契約・代替 採算または供給が成立しない

G4 運用 運用 監視・保守・変更通知・撤退 責任ある運用計画なし
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分析対象記事 | 01-11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 シリコンアノードLi-ionバッテリー|軍用ドローン向け性能とエネ
ルギー密度

https://www.ayaauavpower.com/news/military-drone-battery/

A02 人工筋肉|浙江大学が開発した200V駆動の出力密度とソフトロボッ
トへの応用

https://finance.sina.com.cn/wm/2026-10-05/doc-iniucpwm3093476.sht
ml

A03 TENG|東国大学のバッテリー不要ウェアラブルデバイス、発電と学
習の仕組み

https://roboticsandautomationnews.com/2026/10/09/researchers-devel
op-battery-free-wearable-device-powered-by-human-movement/105783
/

A04 生体筋肉駆動型水泳ロボット|MIT開発の移動速度と2次元構造の特
長

https://scitechdaily.com/mits-paper-thin-swimming-robot-is-powered-b
y-living-muscle/

A05 ロボットアクチュエータ|HKUST(GZ)が35.7Nm/kgを達成した4つ
の手法

https://eyoubot.com/en/blog/robot-actuator-power-density

A06 源动力の剪断増粘ゲル人工筋肉|高齢者向けウェアラブルの性能 https://www.163.com/dy/article/L8PN0J1T0553CPG3.html

A07 磁気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の開
発

https://www.techbriefs.com/component/content/article/55941-butterfly
-inspired-smart-propulsion-for-microrobots

A08 TacExとは|ETH Zurichらが開発したロボット触覚探索フレームワー
ク

https://roboskin.ai/news/tacex-tactile-curiosity-robot-exploration

A09 ソフト触覚スキンSoTa|10ドル以下の低コスト化とロボット操作性
能

https://arxiv.org/abs/2610.02338

A10 TacOTとは|人間からロボットへ触覚操作を学習させる新フレーム
ワーク

https://arxiv.org/abs/2610.04363

A11 LinkerHand O30|LinkerBotの20自由度ロボットハンドの性能 https://zdnet.co.kr/view/?no=20261007100121

https://www.ayaauavpower.com/news/military-drone-battery/
https://finance.sina.com.cn/wm/2026-10-05/doc-iniucpwm3093476.shtml
https://finance.sina.com.cn/wm/2026-10-05/doc-iniucpwm3093476.shtml
https://roboticsandautomationnews.com/2026/10/09/researchers-develop-battery-free-wearable-device-powered-by-human-movement/105783/
https://roboticsandautomationnews.com/2026/10/09/researchers-develop-battery-free-wearable-device-powered-by-human-movement/105783/
https://roboticsandautomationnews.com/2026/10/09/researchers-develop-battery-free-wearable-device-powered-by-human-movement/105783/
https://scitechdaily.com/mits-paper-thin-swimming-robot-is-powered-by-living-muscle/
https://scitechdaily.com/mits-paper-thin-swimming-robot-is-powered-by-living-muscle/
https://eyoubot.com/en/blog/robot-actuator-power-density
https://www.163.com/dy/article/L8PN0J1T0553CPG3.html
https://www.techbriefs.com/component/content/article/55941-butterfly-inspired-smart-propulsion-for-microrobots
https://www.techbriefs.com/component/content/article/55941-butterfly-inspired-smart-propulsion-for-microrobots
https://roboskin.ai/news/tacex-tactile-curiosity-robot-exploration
https://arxiv.org/abs/2610.02338
https://arxiv.org/abs/2610.04363
https://zdnet.co.kr/view/?no=20261007100121


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 2026-10-09 13

分析対象記事 | 12-22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)

A12 Peregreen V4|世界最速ドローンのギネス記録と2026年の速度性能 https://aerocorner.com/blog/fastest-drones/

A13 復旦大学の小型ロボット|足裏ジェル膜による発電方式と電源課題 https://newatlas.com/robotics/robot-harvests-power-skin-feet-membra
ne/

A14 竹山の医療機器輸送ドローン|2026年稚内・利尻・礼文間の実証実
験

https://wakkanaipress.com/2026/10/08/25156/

A15 幻影旋扭(Phantom Twisting)|AI設計ドローンのステルス性と課題 https://feng.ifeng.com/c/8x2jQTpWeH1

A16 HH-B-DM4-NTとは|非筋層浸潤性膀胱がん治療の微小ロボット https://www.eurekalert.org/news-releases/1146966

A17 ITRIの四足歩行ロボット|NVIDIA活用による開発期間短縮と性能 https://money.udn.com/money/story/122331/9801394

A18 Doosan Roboticsの協働ロボット|国産AI半導体採用と2031年商用
化

https://v.daum.net/v/20261006090808421

A19 中国科学院の「大工場」モデル|ヒューマノイド開発を半月に短縮 https://finance.sina.com.cn/wm/2026-10-08/doc-iniunezp4462535.shtml

A20 Unitree G1|ヒューマノイドによる手術デモの成果と今後の課題 https://www.cnet.com/videos/hands-on-with-first-humanoid-robot-surg
eon/

A21 自律走行の衝突削減策|カーネギーメロン大、衝突数を89%削減し
た手法

https://arxiv.org/abs/2610.04088

A22 4Dレーダーの性能|悪天候下の自律走行計画でLiDAR・カメラとの
違い

https://arxiv.org/html/2610.06121v1

https://aerocorner.com/blog/fastest-drones/
https://newatlas.com/robotics/robot-harvests-power-skin-feet-membrane/
https://newatlas.com/robotics/robot-harvests-power-skin-feet-membrane/
https://wakkanaipress.com/2026/10/08/25156/
https://feng.ifeng.com/c/8x2jQTpWeH1
https://www.eurekalert.org/news-releases/1146966
https://money.udn.com/money/story/122331/9801394
https://v.daum.net/v/20261006090808421
https://finance.sina.com.cn/wm/2026-10-08/doc-iniunezp4462535.shtml
https://www.cnet.com/videos/hands-on-with-first-humanoid-robot-surgeon/
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#01 シリコンアノードLi-ionバッテリー｜軍用ドローン

向け性能とエネルギー密度

概要

軍用ドローン向けに、従来のグラファイトセルに比べエネルギー密度を30〜40%向上

させたシリコンアノードLi-ionバッテリーが登場しました。この新型バッテリーは、約

350〜450+ Wh/kgを達成し、長距離ISR（情報収集・監視・偵察）UAVの滞空時間

を大幅に延長します。さらに、MIL-STD-810H規格に準拠した熱暴走緩和と機械的強

化が施されており、過酷な軍事環境下での安全性と信頼性を保証します。

公開日 2026年10月06日  Ayaa  不明



詳細

主要成果

軍用ドローン（UAV）向けに、従来のリチウムイオン（Li-ion）バッテリーのグラファ

イトアノードセルと比較して、エネルギー密度を30〜40%向上させた高性能シリコンア

ノードLi-ionバッテリーが開発されました。この革新的なバッテリーは、約350〜

450+ Wh/kgという優れたエネルギー密度を達成し、長距離ISR（情報収集・監視・偵

察）UAVの滞空時間を劇的に延長することを可能にします。また、バッテリーパックは

MIL-STD-810H軍事規格に準拠した熱暴走緩和と機械的強化が施されており、過酷な運

用環境下での安全性と信頼性を最大限に高めています。

技術・臨床詳細

軍用ドローンのバッテリー技術は、任務の成功に不可欠な要素であり、特にエネルギー

密度、安全性、耐久性が求められます。今回の新型バッテリーは、以下の主要な化学的

性質と技術的特徴を持っています。

シリコンLi-ionバッテリー: 従来のLi-ionバッテリーはグラファイトをアノード材料

として使用していますが、シリコンはグラファイトよりもはるかに多くのリチウムイ

オンを吸蔵できるため、理論上約10倍の容量を持つ可能性があります。この高エネ

ルギーシリコンアノードセルは、従来のグラファイトセルと比較して30〜40%高い

エネルギー密度（約350〜450+ Wh/kg）を実現し、ドローンの飛行時間を大幅に

延長します。

LiPo（リチウムポリマー）: 柔軟なパッケージングが可能で、高い放電レートに対応

できますが、エネルギー密度ではシリコンLi-ionに劣ります。

一次電池（Non-rechargeable）: 長期保存が可能で自己放電が少ないですが、使

い捨てであるため運用コストが高くなります。

ソリッドステートバッテリー: 開発途上の技術ですが、究極の安全性とエネルギー密

度を目指しています。

さらに、軍用バッテリーパックは、以下の重要な特性を備えています。

熱暴走緩和: バッテリーが過熱し、制御不能な反応を引き起こす熱暴走を防ぐための

高度な管理システム（BMS）と物理的設計（例: 熱伝導材料、冷却フィン、防火隔

壁）が組み込まれています。



機械的強化: 振動、衝撃、落下、極端な温度変化といった過酷な環境下での運用に耐

えうるよう、堅牢なケーシングと内部構造強化が施されており、MIL-STD-810Hな

どの軍事規格に準拠しています。

背景・業界文脈

現代の軍事作戦において、UAVは情報収集、偵察、監視、攻撃、物流支援など、多岐に

わたる任務で不可欠な役割を担っています。これらの任務の有効性は、UAVの滞空時

間、航続距離、および信頼性に大きく依存します。特にISR任務では、長時間の監視能

力が敵の動向を正確に把握するために極めて重要です。従来のバッテリー技術の限界

は、ドローンの運用能力を制限する主要な要因の一つでした。

シリコンアノードLi-ionバッテリーの導入は、この課題に対する戦略的な解決策を提供

し、軍事UAVの運用能力を大幅に向上させるものです。これにより、より広範なエリア

での監視、長時間のミッション遂行、そしてより迅速な展開が可能となり、戦術的優位

性を確保する上で重要な要素となります。

今後の展望

この高性能バッテリー技術は、軍用ドローン市場に大きな影響を与え、新たなUAV設計

と任務遂行能力の向上を促すでしょう。特に、小型で長距離・長時間飛行が可能なタク

ティカルUAVの開発が加速し、より多様な戦場シナリオに対応できるようになります。

将来的には、エネルギー密度と安全性のさらなる向上を目指し、ソリッドステートバッ

テリー技術との融合や、より高度な自己診断・自己修復機能の統合が進められる可能性

があります。これにより、軍事UAVはより自律的でレジリエントなシステムへと進化

し、将来の防衛戦略においてさらに中心的な役割を果たすことが期待されます。

元記事: https://www.ayaauavpower.com/news/military-drone-battery/

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.ayaauavpower.com/news/military-drone-battery/


#02 人工筋肉｜浙江大学が開発した200V駆動の出力密

度とソフトロボットへの応用

概要

浙江大学の石燁教授のチームは、わずか200ボルトの駆動電圧で動作する新型人工筋

肉を開発し、ソフトロボットの外部電源ケーブルなしでの運用を可能にしました。こ

の人工筋肉は、20ボルト/マイクロメートルの電界で25%の面積拡張、38.4ジュー

ル/kgのエネルギー密度、そして天然筋肉の出力を超える452ワット/kgの出力密度を

達成しました。このブレークスルーは、ソフトロボットのモビリティと自律性を大幅

に向上させ、実用化を加速させるものです。

公開日 2026年10月05日  新浪财经  中国



詳細

主要成果

浙江大学の石燁教授が率いる研究チームは、わずか200ボルトという低電圧で駆動する

高性能な新型人工筋肉を開発し、ソフトロボットが外部電源ケーブルなしで動作できる

可能性を大きく広げました。この革新的な人工筋肉は、20ボルト/マイクロメートルと

いう電界で25%の面積拡張を実現するだけでなく、38.4ジュール/kgのエネルギー密度

と、驚異的な452ワット/kgの出力密度を達成しました。これは、天然の筋肉の出力を

上回るものであり、ソフトロボットの自律性と実用化に向けた大きな一歩となります。

技術・臨床詳細

この新型人工筋肉は、誘電性エラストマーアクチュエータ（DEA）をベースにしていま

す。DEAは、柔軟な誘電体材料を2枚の電極で挟んだ構造を持ち、電圧を印加すると電

界の力で材料が収縮・拡張する原理を利用します。従来のDEAは、高電圧（数キロボル

ト）を必要とするため、大型で高価な電源装置が必要であり、ソフトロボットの小型化

やコードレス化の障壁となっていました。石燁教授のチームは、材料の組成、構造設

計、電極材料の最適化を通じて、この電圧課題を克服しました。

低電圧駆動: 開発された人工筋肉は、従来のDEAが数キロボルトを必要とするのに対

し、わずか200ボルトで十分な性能を発揮します。これにより、小型で軽量なバッテ

リーからの直接給電が可能となり、ソフトロボットのコードレス運用を実現します。

高い面積拡張率: 20ボルト/マイクロメートル（V/μm）の電界下で25%という高い

面積拡張率を達成しました。これは、大きな変形能力を意味し、複雑な動きや高い把

持力が求められるタスクに適しています。

高エネルギー・出力密度: 38.4 J/kgのエネルギー密度と452 W/kgの出力密度は、

従来の人工筋肉や一般的なアクチュエータと比較して非常に高い数値です。特に452

W/kgという出力密度は、天然のヒトの筋肉（通常約100～200 W/kg）を上回るも

ので、高速かつ強力な動作が可能です。

効率的な材料設計: 特定の誘電体材料と電極の組み合わせ、および多層構造の最適化

により、低電圧での効率的な電界発生と機械的応答を実現しています。



背景・業界文脈

ソフトロボティクスは、その柔軟性、安全性、および適応性から、医療、介護、協働ロ

ボット、災害対応など、多くの分野で大きな期待を集めています。しかし、その実用化

を阻む主要な課題の一つが、アクチュエータの駆動に必要な電源と制御システムの複雑

さでした。特に、高電圧を必要とするアクチュエータは、電源ケーブルによる拘束や、

危険性を伴う高電圧機器の搭載が必要であり、ソフトロボットの「柔らかさ」という利

点を損なう側面がありました。

浙江大学の今回の成果は、この技術的障壁を打ち破るものであり、ソフトロボットが真

に自律的かつ機動的なシステムとして機能するための基盤を提供します。これにより、

より多くの研究開発がコードレスでコンパクトなソフトロボットの実現に向けて加速す

るでしょう。

今後の展望

200ボルトで駆動する高出力人工筋肉は、ソフトロボットのデザインと機能に革命をも

たらす可能性を秘めています。今後は、ウェアラブルロボット、医療用ロボット（例：

体内を移動する診断・治療用カプセル、リハビリ支援装置）、探索ロボット、そしてよ

り高度なヒューマノイドロボットなど、幅広い応用分野での実用化が期待されます。特

に、電源の小型化と一体化により、ロボットの自由度が向上し、これまでアクセスが困

難だった環境や、人間との密接な接触を伴うタスクでの活躍が加速するでしょう。耐久

性、寿命、量産化コストのさらなる最適化が今後の課題となりますが、この技術はソフ

トロボティクスを研究室から実社会へと押し出す強力な推進力となることは間違いあり

ません。

元記事: https://finance.sina.com.cn/wm/2026-10-05/doc-iniucpwm3093476.shtml

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://finance.sina.com.cn/wm/2026-10-05/doc-iniucpwm3093476.shtml


#03 TENG｜東国大学のバッテリー不要ウェアラブルデ

バイス、発電と学習の仕組み

概要

東国大学の研究チームは、人間の動きからエネルギーを収集し、ニューロモーフィック

センシングおよび学習機能を駆動できる柔軟なバッテリー不要の電子デバイスを開発

しました。この革新的な技術は、摩擦電気ナノジェネレーター（TENG）と柔軟なグラ

フェンチャネルイオンゲルゲートトランジスタを組み合わせることで、外部電源なし

で動きを感知し、情報を処理・学習することを可能にします。これにより、ウェアラ

ブルデバイスの長期自律運用と小型化に貢献し、スマートヘルスケアやヒューマン・マ

シン・インターフェースに新たな可能性を開きます。

公開日 2026年10月09日  Robotics & Automation News  韓国



詳細

主要成果

東国大学の研究チームは、人間の動きからエネルギーを収集し、そのエネルギーのみで

ニューロモーフィック（脳型）センシングおよび学習機能が駆動する、柔軟なバッテリ

ー不要ウェアラブル電子デバイスを開発しました。この画期的な技術は、摩擦電気ナノ

ジェネレーター（TENG）と柔軟なグラフェンチャネルイオンゲルゲートトランジスタ

を組み合わせることで、外部電源を一切必要とせずに動きを感知し、その情報を処理・

学習する能力を実現しています。この成果は、ウェアラブルテクノロジーの分野におけ

る長期自律運用と小型化の課題に対し、革新的な解決策を提示するものです。

技術・臨床詳細

開発されたデバイスは、環境エネルギーハーベスティングとニューロモーフィックコン

ピューティングを融合した、独自のアーキテクチャを採用しています。その主要なコン

ポーネントは以下の通りです。

摩擦電気ナノジェネレーター（TENG）: 人間の歩行、腕の動き、指の屈曲などの機

械的な動きから摩擦電気効果を利用して電力を生成します。このTENGは、柔軟で軽

量な材料で構成されており、ウェアラブルデバイスとして体の一部に装着しても快適

性を損ないません。生成される電力は、デバイス全体の動作に必要なエネルギーを供

給します。

柔軟なグラフェンチャネルイオンゲルゲートトランジスタ: このトランジスタは、低

消費電力でアナログ信号を処理し、ニューロモーフィックな学習機能を実現します。

グラフェンをチャネル材料として使用することで高い導電性と柔軟性を確保し、イオ

ンゲルをゲート誘電体として用いることで、生体適合性を持ちつつ、電圧印加による

効率的なチャネル変調を可能にします。この構造により、動きのパターンを認識し、

特定のジェスチャーを学習するといった、脳のような情報処理が行えます。

バッテリー不要の設計: デバイス全体がTENGからの電力のみで動作するため、従来

のウェアラブルデバイスに不可欠だった重く、かさばるバッテリーが不要になりま

す。これにより、デバイスの軽量化、薄型化、柔軟性の向上、そして環境への配慮が

実現します。

このデバイスは、外部電源なしでユーザーの動きをリアルタイムで感知し、その動きの

パターンを認識して学習することができます。例えば、特定のジェスチャーや動作に対

して異なる反応を示すようにプログラミングすることが可能です。



背景・業界文脈

ウェアラブルデバイス市場は急速に拡大していますが、バッテリー寿命とサイズは常に

大きな課題でした。頻繁な充電はユーザーにとって不便であり、バッテリー自体の重量

と体積はデバイスのデザインの自由度を制限していました。また、スマートヘルスケ

ア、スポーツトラッキング、ヒューマン・マシン・インターフェースなどの分野では、

より高度なセンシングと、それに基づくリアルタイムの学習・適応能力が求められてい

ます。脳の構造と機能を模倣するニューロモーフィックコンピューティングは、これら

の要求に応えるための有望なアプローチですが、その実装には低消費電力と柔軟なハー

ドウェアが不可欠です。

東国大学の研究は、エネルギーハーベスティングとニューロモーフィック技術を融合さ

せることで、これらの課題を克服し、ウェアラブルデバイスの次世代の方向性を示すも

のです。

今後の展望

このバッテリー不要ウェアラブルデバイスは、スマートヘルスケア分野において、心拍

数や体温だけでなく、動きのパターンから疾患の早期兆候を検出したり、リハビリテー

ションの進捗をモニタリングしたりする応用が期待されます。また、ジェスチャー認識

による直感的なインターフェースとして、VR/AR環境の操作、ロボット制御、さらには

IoTデバイスのハンズフリー制御など、様々なヒューマン・マシン・インターフェースに

革命をもたらす可能性があります。将来的には、より複雑な学習アルゴリズムの組み込

み、センサーの種類の多様化（例：温度、湿度、化学物質）、そしてより高い電力効率

の実現により、その応用範囲はさらに拡大するでしょう。この技術は、持続可能で自律

的なウェアラブルエレクトロニクスの未来を形作る上で重要な役割を果たすと予測され

ます。

元記事: https://roboticsandautomationnews.com/2026/10/09/researchers-develop-battery-

free-wearable-device-powered-by-human-movement/105783/

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://roboticsandautomationnews.com/2026/10/09/researchers-develop-battery-free-wearable-device-powered-by-human-movement/105783/
https://roboticsandautomationnews.com/2026/10/09/researchers-develop-battery-free-wearable-device-powered-by-human-movement/105783/


#04 生体筋肉駆動型水泳ロボット｜MIT開発の移動速度

と2次元構造の特長

概要

マサチューセッツ工科大学（MIT）のエンジニアが、髪の毛よりも薄い生きた筋肉組

織の層で駆動する、紙のように薄い水泳ロボットを開発しました。このロボットは、

光制御された生きた筋肉細胞を用いて水中を移動・操縦し、1分間に自身の体長の約4

倍の距離を進むことができます。これは「非常に薄い2次元の筋肉駆動型ロボットで、

移動能力を持つ最初の例」として画期的な成果です。

公開日 2026年10月04日  SciTechDaily  アメリカ



詳細

主要成果

マサチューセッツ工科大学（MIT）のエンジニアは、髪の毛よりも薄い生きた筋肉組織

の層で駆動する、紙のように薄い水泳ロボットを開発した。このロボットは、光制御さ

れた生きた筋肉細胞を使って水中を移動および操縦し、1分間に自身の体長の約4倍の

距離を進む能力を持つ。これは「移動能力を持つ非常に薄い2次元の筋肉駆動型ロボッ

トの最初の例」であり、バイオハイブリッドロボティクス分野における大きなブレーク

スルーを示す。

技術・臨床詳細

この革新的なロボットは、ポリマー材料で作られた柔軟な骨格に、遺伝子操作されたラ

ットの筋肉細胞の層を統合して構築されている。これらの筋肉細胞は光に反応して収縮

するように設計されており、特定の波長の光を照射することで、ロボットの動きを精密

に制御できる。ロボットの推進原理は、筋肉の収縮によって引き起こされる非対称的な

力の生成を利用しており、これにより水中での前進および方向転換が可能となる。その

薄さ（髪の毛よりも薄い）と軽量性は、最小限のエネルギーで効率的な移動を実現す

る。

背景・業界文脈

従来のロボットは、硬質な部品やバッテリー駆動のモーターに依存することが多く、生

物の持つ柔軟性や自己修復能力、環境適応性を模倣することは困難だった。生体組織を

ロボットの駆動源として利用するバイオハイブリッドロボティクスは、より小型で、効

率的で、環境に優しい次世代ロボットの開発を可能にする。この技術は、特に医療分野

での体内探索ロボットや、環境モニタリング用の超小型デバイスなど、従来のロボット

では到達困難だった領域での応用が期待されている。



今後の展望

本研究は、生きた細胞を複雑なロボットシステムの機能部品として統合する可能性を実

証したものであり、今後のバイオハイブリッドロボティクスの研究に新たな方向性を提

供する。将来的には、自己修復能力を持つロボットや、より複雑な環境での自律的な動

きを実現するロボットの開発へとつながる可能性がある。さらに、より大型のバイオハ

イブリッドシステムの構築や、長期間の動作安定性の確保が次の課題となるだろう。

元記事: https://scitechdaily.com/mits-paper-thin-swimming-robot-is-powered-by-living-

muscle/

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://scitechdaily.com/mits-paper-thin-swimming-robot-is-powered-by-living-muscle/
https://scitechdaily.com/mits-paper-thin-swimming-robot-is-powered-by-living-muscle/


#05 ロボットアクチュエータ｜HKUST(GZ)が

35.7Nm/kgを達成した4つの手法

概要

この記事では、ロボットアクチュエータのパワー密度を向上させるための4つの主要な

エンジニアリング手法として、「同軸統合」「減速機小型化」「トポロジー最適化された

ハウジング」「モータースロット充填」が解説されています。特に、香港科技大学

（HKUST(GZ)）が2026年に発表した同軸統合ジョイントのプロトタイプは、35.7

Nm/kgという高いトルク密度を達成しており、ロボットの性能向上に貢献する画期的

な成果です。

公開日 2026年10月08日  EYOU - 意优科技  中国



詳細

主要成果

ロボットアクチュエータのパワー密度を最大化するための4つの主要なエンジニアリン

グ手法、「同軸統合」「減速機小型化」「トポロジー最適化されたハウジング」「モーター

スロット充填」が詳細に解説された。特に、香港科技大学（HKUST(GZ)）が2026年

に発表した同軸統合ジョイントのプロトタイプは、35.7 Nm/kgという非常に高いトル

ク密度を達成しており、これはロボットの小型化と高性能化に大きく貢献する画期的な

成果である。

技術・臨床詳細

解説された4つの手法は以下の通りである。

同軸統合（Coaxial Integration）: モーターと減速機、センサーなどを単一のコン

パクトなユニットに統合することで、全体の体積と重量を削減し、同時に配線や組立

の複雑さを低減する。HKUST(GZ)のプロトタイプはこのアプローチを採用し、驚異

的なトルク密度35.7 Nm/kgを実現した。

減速機小型化（Miniaturization of Reducer）: 高効率でコンパクトな減速機設計

は、アクチュエータ全体のサイズと重量を大幅に削減する。プラネタリギヤやハーモ

ニックドライブなどの最新技術の最適化が鍵となる。

トポロジー最適化されたハウジング（Topology Optimized Housing）: コンピュ

ータシミュレーションを用いて、強度と剛性を維持しつつ材料を最小限に抑える設計

を行う。これにより、不要な重量を排除し、放熱性能も向上させることが可能とな

る。

モータースロット充填（Motor Slot Filling）: モーター内部の巻線スペースを最大

限に活用し、銅の充填率を高めることで、モーターの電磁トルクを増加させる。これ

はモーターの性能を直接的に向上させる最も効果的な方法の一つである。



背景・業界文脈

ロボット、特にヒューマノイドロボットや協働ロボットの普及には、高出力でありなが

ら軽量・小型なアクチュエータが不可欠である。パワー密度が低いアクチュエータは、

ロボット全体のサイズや重量を増やし、動きの俊敏性やエネルギー効率を低下させる。

そのため、アクチュエータのパワー密度向上は、ロボット技術開発における最も重要な

課題の一つとされている。これらのエンジニアリング手法は、既存の技術を組み合わ

せ、最適化することで、性能限界を押し上げるものである。

今後の展望

これらのパワー密度向上技術は、ロボットアーム、ヒューマノイドロボットの関節、ド

ローンの推進システムなど、多岐にわたるロボットアプリケーションの性能を飛躍的に

向上させる可能性を秘めている。HKUST(GZ)のような研究機関が達成した成果は、今

後のロボット製品の設計に大きな影響を与え、より高性能で、より幅広いタスクを実行

できるロボットの実現を加速するだろう。特に、エネルギー効率の向上は、バッテリー

駆動の自律型ロボットにとって極めて重要であり、稼働時間の延長やミッションの多様

化に直結する。

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

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://eyoubot.com/en/blog/robot-actuator-power-density


#06 源动力の剪断増粘ゲル人工筋肉｜高齢者向けウェア

ラブルの性能

概要

香港大学の席寧教授のチームからスピンオフしたスタートアップ「源动力

（Exynergy）」は、「剪断増粘ゲル」を用いた人工筋肉を開発し、神経信号に反応して

高齢者の筋力不足を補う精密な補償動力を提供します。このシステムは、95%のエネ

ルギー回収効率、±0.1°の位置決め精度、-40℃から80℃の広い環境適応性、200万サ

イクル以上の疲労寿命（3%の減衰）を実現しており、高齢者の移動支援に画期的な進

歩をもたらします。

公開日 2026年10月09日  网易  中国



詳細

主要成果

香港大学の席寧教授のチームからスピンオフしたスタートアップ「源动力

（Exynergy）」は、革新的な「剪断増粘ゲル（Shear-Thickening Gel）」を用いた人工

筋肉を開発した。この人工筋肉は、神経信号に高精度で反応し、高齢者の筋力不足を補

う精密な補償動力を提供する。システムは95%のエネルギー回収効率、±0.1°の位置決

め精度、-40℃から80℃の広い環境適応性、そして200万サイクル以上でわずか3%の減

衰という優れた疲労寿命を実現しており、高齢者の移動支援技術に新たな基準を打ち立

てる。

技術・臨床詳細

剪断増粘ゲルは、外部からの剪断力（せん断りょく）に応じて粘度が増加する非ニュー

トン流体の一種であり、この特性を人工筋肉に利用することで、柔軟でありながらも必

要な時に高い剛性と力を発揮する。このゲルは、微弱な神経信号を検知し、瞬時に反応

して筋力を補強するように設計されている。これにより、高齢者が歩行や立ち上がりな

どの動作を行う際に、必要な補助力をリアルタイムかつ正確に提供できる。特に、95%

という高いエネルギー回収効率は、バッテリーの小型化と長寿命化を可能にし、ウェア

ラブルデバイスとしての実用性を高める。また、±0.1°の位置決め精度は、微細な動きの

制御が必要な医療・介護分野で極めて重要である。過酷な温度環境下でも安定して動作

し、長期間にわたる繰り返し使用に耐えうる疲労寿命は、製品の信頼性を保証する。

背景・業界文脈

世界的な高齢化の進展に伴い、高齢者の移動能力の維持・向上が社会的な課題となって

いる。現在の補助具やアシストロボットは、しばしばかさばる、重い、または高価であ

るという課題を抱えている。人工筋肉技術は、より軽量で、自然な動きを可能にする次

世代の補助技術として期待されている。源动力の剪断増粘ゲル人工筋肉は、生体模倣の

原理を取り入れつつ、高効率、高精度、高耐久性を兼ね備えることで、これらの課題を

克服し、高齢者のQOL（Quality of Life）向上に大きく貢献する可能性を秘めている。



今後の展望

この剪断増粘ゲル人工筋肉技術は、高齢者向け移動支援デバイスだけでなく、リハビリ

テーションロボット、産業用アシストスーツ、さらには次世代のソフトロボティクス全

般に応用される可能性を秘めている。源动力は、このコア技術を基盤として、様々なウ

ェアラブルデバイスやロボット製品の開発を進めることで、その市場を拡大していくと

予想される。特に、データ駆動型AIとの連携により、個々のユーザーの身体状況やニー

ズに合わせたパーソナライズされた補助機能の提供が次の重要なステップとなるだろ

う。これにより、高齢者がより長く自立した生活を送れる社会の実現に貢献する。

元記事: https://www.163.com/dy/article/L8PN0J1T0553CPG3.html

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.163.com/dy/article/L8PN0J1T0553CPG3.html


#07 磁気セラミックマイクロスクロール｜シュトゥット

ガルト大学の開発

概要

シュトゥットガルト大学とマックス・プランク固体研究所の研究チームが、蝶の口吻

の巻き取り運動に触発された「磁気セラミックマイクロスクロール」を開発しまし

た。この超薄膜構造は、磁場を印加することで数秒以内にプログラム可能な3次元マイ

クロスクロールへと変換され、自身の30倍以上の重量を動かすことが可能です。この

ブレークスルーは、将来のマイクロロボットやソフトロボットのためのコンパクトか

つ強力なアクチュエーション要素として大きな可能性を秘めています。特に、生体模倣

メカニズムを活用した革新的な駆動システムとして注目されます。

公開日 2026年10月08日  Tech Briefs  ドイツ



詳細

主要成果

シュトゥットガルト大学とマックス・プランク固体研究所の研究者チームが、蝶の口吻

の自然な巻き取り運動から着想を得た「磁気セラミックマイクロスクロール」を開発し

ました。この画期的なマイクロデバイスは、外部から磁場を印加するだけで、数秒とい

う短時間でプログラム可能な3次元形状へと変化し、驚くべきことに自身の重量の30倍

以上もの物体を動かす能力を示しました。これは、マイクロロボティクス分野における

駆動システムの大きな進歩を意味します。

技術・臨床詳細

開発された磁気セラミックマイクロスクロールは、以下の主要な技術的特徴を持ってい

ます。

生体模倣設計: 蝶の口吻が nectar を吸い上げる際に示す巻き取り運動からヒントを

得ています。口吻の形状変化の効率とシンプルさを、人工的なマイクロデバイスに応

用しました。

磁気セラミック材料: アクティブな駆動ユニットとして機能する超薄膜は、特殊な磁

気セラミック材料で構成されています。この材料は、外部からの磁場に応答して誘起

される磁気トルクにより、精密かつ迅速な形状変化を可能にします。

プログラム可能な3D変形: 外部磁場の強度や方向を調整することで、マイクロスクロ

ールは数秒以内に特定の、かつプログラム可能な3次元の巻き取り形状へと変化しま

す。この「ソフトな」変形能力は、従来の硬質なアクチュエータでは困難だった複雑

な動きや環境への適応を可能にします。

高い力-重量比: 最大の特筆すべき点は、その驚異的な力-重量比です。マイクロスク

ロールは、自身の質量のおよそ30倍以上もの重い物体を効率的に移動させることが

できます。これは、マイクロスケールでの駆動において極めて高い効率を示してお

り、微小な空間での作業能力を大きく向上させます。

このデバイスは、非常に高いエネルギー変換効率と、迅速な応答性を兼ね備えていま

す。



背景・業界文脈

マイクロロボットやソフトロボットの開発は、医療（低侵襲手術、ターゲット薬物送

達）、環境モニタリング、微小物流など、多岐にわたる分野で大きな期待を集めていま

す。しかし、これらの小型ロボットにおける主要な課題の一つは、効率的でコンパク

ト、かつ強力な駆動システム（アクチュエータ）の欠如でした。既存のアクチュエータ

は、サイズ、消費電力、または発生する力の点で限界がありました。本研究は、自然界

の効率的な動き（生体模倣）と先進材料科学、そして外部からの非接触制御（磁場）を

組み合わせることで、この課題に対する画期的なソリューションを提供します。これに

より、従来の限界を超えた性能を持つマイクロロボットの実現が現実味を帯びてきま

す。

今後の展望

この磁気セラミックマイクロスクロールは、将来のマイクロロボットおよびソフトロボ

ットの設計に革命をもたらす可能性を秘めています。特に、生体内に導入されるマイク

ロカプセルや、液中を移動する医療用マイクロロボット、微細な組み立て作業を行う産

業用マイクロハンドなどへの応用が期待されます。そのプログラム可能な変形能力と高

い力-重量比は、これまで実現が困難だった、非常に複雑で繊細なマイクロスケールの作

業を可能にするでしょう。将来的には、複数のマイクロスクロールを統合し、より複雑

なマニピュレーションや集団行動を生成するシステムへと発展する可能性も考えられ、

新たな機能を持つ自律型マイクロマシンの開発を加速させる基盤技術となるでしょう。

元記事: https://www.techbriefs.com/component/content/article/55941-butterfly-inspired-

smart-propulsion-for-microrobots

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.techbriefs.com/component/content/article/55941-butterfly-inspired-smart-propulsion-for-microrobots
https://www.techbriefs.com/component/content/article/55941-butterfly-inspired-smart-propulsion-for-microrobots


#08 TacExとは｜ETH Zurichらが開発したロボット触

覚探索フレームワーク

概要

ETH Zurich、カリフォルニア大学バークレー校、テキサス大学オースティン校の研究

者らは、触覚の不確実性をロボット探索の目標とするフレームワーク「TacEx」を発

表しました。TacExは、モデルの不確実性をセンシングモダリティごとに分解し、触

覚の不確実性に報酬を与えることで、ロボットの学習を接触の多い経験へと誘導しま

す。これにより、物体から離れた場所での遷移を減らし、データ収集をより意図的に

効率化することが可能になります。このアプローチは、ロボットが繊細な操作を学習

する際のデータ効率を大幅に改善するものです。

公開日 2026年10月01日  RoboSkin.ai  スイス



詳細

主要成果

ETH Zurich、カリフォルニア大学バークレー校、テキサス大学オースティン校の研究

者チームが、ロボットの探索と学習において触覚情報の収集効率を飛躍的に向上させる

新しいフレームワーク「TacEx」を発表しました。TacExは、触覚センサーからのデー

タの不確実性を学習目標とすることで、ロボットがより意図的に、かつ接触の多い体験

を通じてスキルを習得することを可能にします。

技術・臨床詳細

TacExフレームワークは、「触覚の好奇心（Tactile Curiosity）」という概念を導入して

います。これは、ロボットが未知の物体や環境に触れたときに感じる「触覚的な不確実

性」を、探索行動の主要なインセンティブとして利用するというものです。具体的に

は、モデルの不確実性を視覚、触覚、プロプリオセプション（自己受容感覚）といった

異なるセンシングモダリティに分解し、特に触覚的な不確実性が高い状態に対して報酬

を与える学習メカニズムを設計しています。これにより、ロボットは単にランダムに環

境を探索するのではなく、積極的に物体に触れてその特性を探ろうとします。

このアプローチの大きな利点は、データ収集の効率性です。従来の強化学習では、ロボ

ットは広大な状態空間を探索する必要があり、特に接触を伴う繊細な操作を学習するた

めには膨大な試行回数とデータが必要でした。TacExは、触覚情報の獲得に焦点を当て

ることで、物体から離れた場所での無駄な遷移を減らし、関連性の高い接触経験データ

をより効率的に収集します。これにより、ロボットはより少ない試行回数で、布地を畳

む、部品を組み立てる、人間とインタラクションするといった、接触が不可欠な器用な

操作スキルを習得できるようになります。



背景・業界文脈

ロボットが複雑な物理世界で機能するためには、視覚情報だけでなく、触覚情報が不可

欠です。しかし、触覚データの取得は、センサーの物理的制限や、多様な接触状態のモ

デル化の難しさから、視覚データに比べて進展が遅れていました。特に、深層強化学習

を用いたロボット操作では、シミュレーション環境での学習と実世界への転移（Sim-

to-Real Transfer）が大きな課題となっています。TacExは、触覚情報を学習プロセス

の中心に据えることで、このSim-to-Realギャップを埋め、よりロバストで汎用性の高

いロボット操作スキルの開発を促進します。これは、製造、医療、サービスロボティク

スなど、幅広い分野でのロボット導入を加速させる基盤技術となり得ます。

今後の展望

TacExフレームワークは、今後のロボット学習において重要な役割を果たすと期待され

ています。研究チームは、この触覚の好奇心に基づく探索戦略を、さらに複雑な多指ハ

ンドロボットやヒューマノイドロボットに応用し、より高度な操作スキルや未知の環境

への適応能力を開発することを目指しています。将来的には、人間が触覚を通じて世界

を理解し、操作するのと同様に、ロボットが触覚情報を活用して自律的に学習し、人間

社会でより密接に協働できる未来が拓かれるでしょう。

元記事: https://roboskin.ai/news/tacex-tactile-curiosity-robot-exploration

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://roboskin.ai/news/tacex-tactile-curiosity-robot-exploration


#09 ソフト触覚スキンSoTa｜10ドル以下の低コスト化

とロボット操作性能

概要

arXivで発表された研究では、人間とロボットの両方の手を完全に覆うことができる低

コストの容量性触覚スキン「SoTa」が紹介されました。SoTaは、指と手のひらの対

応する領域に共通の202個のタクセルレイアウトを持ち、薄く柔らかい多層設計によ

り、材料費10ドル未満でカスタマイズ可能な形状を実現します。この革新的なスキン

は、ロボットが繊細かつ器用な操作を行うための新たな可能性を開き、触覚センサー

の普及を加速させることが期待されます。

公開日 2026年10月01日  arXiv  不明



詳細

主要成果

arXivで公開された論文にて、研究者らは、人間とロボットの両方の手に完全なカバレ

ッジを提供する画期的な低コスト容量性触覚スキン「SoTa」を発表しました。この技

術は、触覚センシングの普及とロボットの器用な操作能力の向上に大きく貢献する可能

性を秘めています。

技術・臨床詳細

SoTa（Soft Tactile Skins for Dexterous Manipulation）は、その名の通り、柔らか

く、指から手のひらまで広範囲を覆うことが可能な触覚センサーです。このスキンの最

大の特徴は、202個のタクセル（触覚ピクセル）が、人間の手とロボットの手に共通の

レイアウトで配置されている点にあります。この共通レイアウトは、人間からのデモン

ストレーション学習をロボットに転移させる際の整合性を高め、より自然な操作学習を

促進します。多層設計を採用しており、布製電極を用いることで非常に薄く柔らかいス

キンを自家製造できるため、一枚あたりの材料費を10ドル未満に抑えることに成功して

います。これにより、特定のロボットハンド形状に合わせてカスタマイズすることも容

易です。容量性センシングの原理に基づき、物体との接触による微細な圧力変化や接触

面積の変化を検知し、それを電気信号に変換します。この情報は、ロボットが物体の硬

さ、形状、テクスチャを認識し、適切な把持力を調整するために利用されます。

従来の触覚センサーは、高価であるか、特定の指先に限定されるものが多く、広範囲な

触覚情報を低コストで提供することは困難でした。SoTaは、低コストで広範囲な触覚

情報を提供できるため、ロボットアームの先端やヒューマノイドロボットの手など、多

様なロボットプラットフォームへの実装が現実的になります。特に、柔らかい素材であ

るため、ロボットと人間が協働する環境での安全性向上にも寄与します。



背景・業界文脈

ロボットが製造、物流、医療、サービスといった分野でより広く採用されるためには、

環境との物理的な相互作用能力、特に器用な操作能力が不可欠です。視覚情報だけでは

把握できない物体の特性（柔らかさ、滑りやすさなど）を感知するために、触覚センサ

ーへの期待が高まっています。しかし、その高コストと複雑性が普及の障壁となってい

ました。SoTaは、このコストと性能のバランスを大きく改善するものであり、触覚セ

ンシング技術の民主化を促進する可能性を秘めています。これにより、より多くの研究

機関や企業が高度な触覚ロボット開発に取り組むことができるようになり、業界全体の

イノベーションが加速するでしょう。

今後の展望

SoTaの開発は、ロボットが人間のように器用に物体を操作し、環境に適応するための

重要な一歩です。研究チームは今後、SoTaの耐久性向上、ワイヤレス化、AIベースの触

覚データ解析アルゴリズムの開発に注力していくと考えられます。これにより、ロボッ

トが未知の物体を初めて触れた際に、その特性を瞬時に学習し、最適な操作戦略を自律

的に生成できるようになる未来が期待されます。また、ヒューマノイドロボットや義手

の開発にも応用され、人間により近い触覚を提供する可能性も秘めています。

元記事: https://arxiv.org/abs/2610.02338

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://arxiv.org/abs/2610.02338


#10 TacOTとは｜人間からロボットへ触覚操作を学習さ

せる新フレームワーク

概要

arXivで発表された研究「TacOT」は、人間からロボットへの接触の多い器用な操作学

習のための革新的なフレームワークを提案しました。TacOTは、行動と触覚の動的時

間伸縮を利用して、一貫した相互作用ダイナミクスを持つ人間とロボットのデモンス

トレーション間の対応関係を特定します。この対応関係を共有ポリシー表現空間にお

けるソフト最適輸送アラインメントのガイドとして使用することで、フレームレベル

の事前ペアリングなしに人間デモンストレーションが接触の多いロボットポリシー学

習の監視を提供できるようになります。

公開日 2026年10月03日  arXiv  不明



詳細

主要成果

arXivで公開された研究論文「TacOT」は、人間によるデモンストレーションからロボ

ットが接触の多い器用な操作を効率的に学習するための、画期的なフレームワークを提

案しました。この技術は、ロボットのスキル習得プロセスを大幅に簡素化し、より複雑

な現実世界のタスクへの適用可能性を広げます。

技術・臨床詳細

TacOT（Tactile-Guided Optimal Transport）フレームワークは、人間からロボット

へのスキル転移における主要な課題である、デモンストレーションの一貫性と対応付け

の難しさに焦点を当てています。このフレームワークの核となるのは、行動（モーショ

ン）情報と触覚情報という二つの異なるモダリティを組み合わせた「動的時間伸縮

（Dynamic Time Warping, DTW）」の活用です。TacOTは、このDTWを用いて、人

間とロボットが行う操作デモンストレーションの間で、時間軸上での行動と触覚のパタ

ーンにおける類似性と一貫性を特定します。

具体的には、ロボットは人間が物体を操作する際の動きだけでなく、物体に触れる力、

圧力、摩擦といった触覚情報を同時に記録します。その後、これらのデータを分析し、

両デモンストレーション間の一貫した相互作用ダイナミクスを反映する対応関係を自動

的に導き出します。この対応関係は、共有ポリシー表現空間内での「ソフト最適輸送ア

ラインメント」をガイドするために使用されます。このアプローチの最大の利点は、従

来の方式が要求していたフレームレベルでの人間とロボットのデモンストレーションの

厳密な事前ペアリングが不要になることです。これにより、デモンストレーションデー

タの収集と前処理が大幅に簡素化され、より多様で豊富なデータセットを用いた学習が

可能になります。



背景・業界文脈

模倣学習（Learning from Demonstration, LfD）は、ロボットが人間からスキルを習

得する強力なパラダイムですが、特に接触の多い器用な操作において、デモンストレー

ションのバリエーション、ノイズ、そして人間とロボットの身体的差異に起因する課題

が常に存在していました。従来のLfD手法は、視覚情報に大きく依存するか、または正

確な触覚データの一致に苦労することが多く、現実世界でのロバストなスキル習得には

限界がありました。TacOTは、触覚情報を学習プロセスの中核に据えることで、これら

の限界を克服し、ロボットが「感じる」ことを通じてより深く操作のニュアンスを理解

することを可能にします。これは、製造業での精密組み立て、医療手術、サービスロボ

ットによるデリケートな物体処理など、高度な器用さが求められる分野において、ロボ

ットの導入を加速させる技術として非常に重要です。

今後の展望

TacOTの登場は、ロボットの器用な操作学習のデータ効率と汎用性を高める上で大きな

進展です。今後の研究では、このフレームワークをさらに複雑な多指ハンドロボットや

ヒューマノイドロボットに応用し、より広範なタスクへの適応性を検証することが期待

されます。また、TacOTによって収集・解析された触覚データの質と量が向上すること

で、触覚ベースの強化学習やシミュレーション環境の改善にも寄与するでしょう。最終

的には、人間が自然に行うような直感的かつ器用な操作をロボットが自律的に習得し、

人間社会でよりシームレスに協働できる未来の実現に貢献します。

元記事: https://arxiv.org/abs/2610.04363

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://arxiv.org/abs/2610.04363


#11 LinkerHand O30｜LinkerBotの20自由度ロボッ

トハンドの性能

概要

中国のロボットスタートアップLinkerBotは、20の自由度を持つ直接駆動アーキテク

チャを採用したロボットハンド「LinkerHand O30」を公開し、人間のように繊細な

マジックの芸当を披露しました。この革新的な設計により、各関節が独立して制御さ

れ、コインの消失やカード交換といった複雑な手の動きを可能にしています。わずか

730gの軽量ながら最大30kgの荷重に耐え、連続稼働性能も兼ね備えているため、産

業用途やサービスロボット分野での応用が期待されます。本成果は、ロボットハンド

の操作性において新たなベンチマークを確立し、ヒューマノイドロボットの実用化を

加速させる可能性があります。

公開日 2026年10月07日  ZDNet Korea  韓国



詳細

主要成果

中国のロボットスタートアップ LinkerBotが開発した最新のロボットハンド

「LinkerHand O30」は、20の自由度を持つ直接駆動アーキテクチャを採用し、人間

の手の動きに匹敵する繊細な操作性を実現しました。この革新的な技術により、同ロボ

ットハンドはカードの交換やコインの消失といった複雑なマジックの芸当を正確に再現

することに成功し、従来のロボットハンドの限界を大きく押し広げました。

技術・臨床詳細

「LinkerHand O30」の核心は、各関節が独立して高精度に制御される直接駆動方式に

あります。これにより、微細な力加減と柔軟な姿勢制御が可能となり、人間の指先の動

きに近い精巧な作業が実現されています。本体重量はわずか730gと軽量でありなが

ら、最大30kgという高い耐荷重性能を誇り、長時間の連続稼働にも対応する設計で

す。この設計は、高耐久性と高効率を両立させ、幅広い産業環境での使用に耐えうる堅

牢性を示しています。特に、マジック動作のような高度なデモンストレーションは、物

体認識、把持、操作計画、そしてリアルタイムでのフィードバック制御といった複数の

先進的なロボティクス技術の統合がなければ実現できません。

背景・業界文脈

これまでロボットハンドは、主に産業用ロボットのアーム先端に取り付けられ、単純な

繰り返し作業や重い物体の搬送に用いられてきました。しかし、近年、サービスロボッ

トやヒューマノイドロボットの進化に伴い、より複雑で繊細な人間の生活空間に溶け込

むような操作性が求められています。LinkerBotの「LinkerHand O30」は、この新た

なニーズに応えるものであり、従来の産業用マニピュレータとは一線を画します。人間

が行うような器用さをロボットに付与することは、製造業における精密組立作業、医療

分野での手術支援、あるいは高齢者介護における生活支援など、多岐にわたる分野でパ

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

「LinkerHand O30」のような高性能ロボットハンドの登場は、ヒューマノイドロボッ

トが家庭やオフィス、店舗などの多様な環境で実用化されるための重要な一歩となりま

す。今後は、さらに多様な物体や表面への対応能力、未知の環境での適応能力、そして

コスト効率の改善が課題となります。LinkerBotの技術は、将来的には、より高度な物

理的インタラクションが求められる次世代のロボットシステムにおいて、その中核的な

コンポーネントとなることが期待され、ロボティクス分野全体の発展に大きく貢献する

でしょう。

元記事: https://zdnet.co.kr/view/?no=20261007100121

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://zdnet.co.kr/view/?no=20261007100121


#12 Peregreen V4｜世界最速ドローンのギネス記録と

2026年の速度性能

概要

南アフリカのMikeとLuke Bell親子が3Dプリントで製作したクアッドコプター

「Peregreen V4」が、時速408.60マイル（657.59 km/h）でギネス世界記録を保

持しています。この記録は2025年12月11日にケープタウンで樹立されたもので、

2026年10月現在も公式最速記録です。また、非公式ながら、オーストラリアの

Benjamin Biggs氏のBlackbirdが時速425マイル（685 km/h）、Quantum Systems

のApex Recordhunterが社内テストで時速434マイル（699 km/h）を達成するな

ど、さらなる速度記録更新が報じられています。これらの進展は、ドローンの速度性

能が設計と素材の革新により継続的に向上していることを示しています。

公開日 2026年10月09日  AeroCorner  アメリカ



詳細

主要成果

2026年10月現在、世界最速ドローンのギネス世界記録は、南アフリカのMikeとLuke

Bell親子が開発した3Dプリント製クアッドコプター「Peregreen V4」が樹立した時速

408.60マイル（657.59 km/h）です。この記録は2025年12月11日にケープタウンで

達成され、公式に認定されています。また、非公式ではあるものの、これを超える速度

が報告されており、ドローン技術の急速な進化を裏付けています。

技術・臨床詳細

公式ギネス世界記録: Peregreen V4は、時速408.60マイル（657.59 km/h）を記

録。これは3Dプリンティング技術を駆使して最適化された軽量かつ高剛性な機体設

計と、高出力モーターおよびプロペラの組み合わせによって実現されました。

非公式記録の挑戦: 2026年5月にはオーストラリアのBenjamin Biggs氏が

「Blackbird」で平均時速425マイル（685 km/h）を記録し、2026年6月には

Quantum Systemsの「Apex Recordhunter」が社内テストで時速434マイル

（699 km/h）を達成しています。これらの記録は、個人のエンスージアストから専

門企業まで、幅広いアクターがドローンの速度限界を押し広げていることを示してい

ます。

背景・業界文脈

ドローンの速度向上は、レースやエンターテインメントだけでなく、迅速な物資輸送、

偵察、緊急対応など、様々な実用分野での可能性を広げます。3Dプリンティング技術

の進化は、カスタム設計と迅速なプロトタイピングを可能にし、高性能なドローン開発

を加速させています。これにより、より軽量で空力特性に優れた機体が短期間で開発で

きるようになりました。

今後の展望

ドローンの速度記録は今後も更新され続けると予想されます。材料科学の進歩、バッテ

リー技術の改善、モーター効率の向上などが、さらなる高性能ドローンの出現を後押し

するでしょう。これにより、物流、防衛、インフラ点検など、高速移動を必要とする多

様な産業へのドローン導入が加速し、その応用範囲は一層拡大すると見込まれます。



元記事: https://aerocorner.com/blog/fastest-drones/

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://aerocorner.com/blog/fastest-drones/


#13 復旦大学の小型ロボット｜足裏ジェル膜による発電

方式と電源課題

概要

中国の復旦大学の研究者らが、足の裏に配置された薄い高分子ジェル膜を介して金属

表面から電力を生成できる小型ロボットを開発しました。この革新的なシステムは、

重いオンボードバッテリーの必要性を排除し、アルミニウム、亜鉛、シリコンなどの

活性表面上を歩行する際に電気化学的に発電します。この技術は、災害現場での生存

者捜索や原子力炉検査など、マイクロロボットの継続的な自律運用における電源課題

を根本的に解決する可能性を秘めています。

公開日 2026年10月08日  New Atlas  中国



詳細

主要成果

中国の復旦大学の研究者チームが、小型ロボットの足裏に厚さ135 µmの薄い高分子ジ

ェル膜を装着することで、金属表面上を移動しながら電気化学的に電力を生成する画期

的な技術を開発しました。このシステムは、従来のロボットに不可欠であった重いオン

ボードバッテリーを不要にし、アルミニウム、亜鉛、シリコンなどの活性金属表面から

直接エネルギーを「収穫」することを可能にします。これにより、ミクロボットの自律

的かつ継続的な運用が大幅に改善されます。

技術・臨床詳細

自己発電メカニズム: ロボットの足裏に装着された特殊なジェル膜は、活性金属表面

と接触する際に、水性電解質として機能し、電気化学反応を通じて電流を発生させま

す。このプロセスは、摩擦電気ナノ発電機（TENG）のような既存の環境発電技術と

は異なり、金属の酸化還元反応を利用します。

軽量・高効率: 従来のバッテリーシステムと比較して、このジェル膜は非常に薄く軽

量であり、ロボット全体の重量を大幅に削減します。これにより、ミクロボットの運

動性、ペイロード容量、および運用時間を改善することができます。バッテリーの充

電や交換の手間がなくなることも、運用の効率性を高めます。

多様な金属表面に対応: アルミニウム、亜鉛、シリコンなど、様々な一般的な金属表

面から電力を生成できるため、広範な産業環境や自然環境での応用が期待されます。

特に、金属構造物が多い環境下での自律運用に優位性をもたらします。

背景・業界文脈

小型ロボットやマイクロボットの最大の課題の一つは、持続可能な電源の確保でした。

搭載可能なバッテリーのサイズと重量には限界があり、これが運用時間や性能に直結し

ていました。復旦大学の研究は、環境から直接エネルギーを採取する「環境発電」の原

理を応用することで、この根本的な問題を解決します。これにより、危険な環境や人間

がアクセスしにくい場所でのミクロボットの自律的かつ長期的なミッションが可能とな

り、監視、検査、偵察といった分野に新たな道を開きます。



今後の展望

この足裏ジェル膜による発電技術は、ミクロボットの応用範囲を劇的に拡大させる可能

性を秘めています。例えば、災害現場での生存者捜索、原子力発電所内の配管検査、汚

染地域のモニタリング、さらには医療分野での体内診断ロボットなど、継続的な電力供

給が不可欠なミッションにおいて非常に有用です。将来的には、この技術がさらに改良

され、より多様な表面や環境下での発電効率が向上することで、真に自律的な小型ロボ

ットネットワークの実現に貢献することが期待されます。これは、ロボット工学におけ

る電源管理のパラダイムを変える画期的な進歩です。

元記事: https://newatlas.com/robotics/robot-harvests-power-skin-feet-membrane/

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://newatlas.com/robotics/robot-harvests-power-skin-feet-membrane/


#14 竹山の医療機器輸送ドローン｜2026年稚内・利

尻・礼文間の実証実験

概要

札幌の医療機器卸売事業会社「竹山」などが、2026年10月7日に北海道稚内市ノシャ

ップ寒流水族館裏手の駐車場を離着陸地として、医療機器を利尻島と礼文島に輸送す

るドローン実証実験を成功させました。このルートでのドローン医療物流は初の試み

であり、AEDなどの医療物資を積んだドローンは、稚内から利尻島まで時速90kmの

巡航速度で34分で到着しました。同社は、離島における持続可能な医療物流体制の構

築に向け、ドローンによる安全運航と管理体制の検証を進める計画です。

公開日 2026年10月08日  稚内プレス社  日本



詳細

主要成果

札幌の医療機器卸売事業会社「竹山」は、2026年10月7日、北海道稚内市のノシャッ

プ寒流水族館裏手駐車場を拠点とし、利尻島と礼文島への医療機器ドローン輸送実証実

験に成功しました。これは当該ルートにおける初の試みであり、AED（自動体外式除細

動器）などの緊急医療物資を搭載したドローンが、稚内から利尻島まで約時速90kmの

巡航速度で34分で到着する迅速な輸送能力を実証しました。この成果は、離島医療に

おける物流課題を解決する新たな手段として注目されています。

技術・臨床詳細

輸送ルートと速度: ドローンは稚内市の海岸から利尻島までの約数十キロメートルの

距離を、時速90kmという安定した巡航速度で飛行しました。この速度は、緊急医療

物資を迅速に届ける上で極めて重要であり、輸送時間を大幅に短縮します。

搭載医療機器: 実証実験では、AEDをはじめとする様々な医療機器がドローンに積載

されました。これらの機器は、離島の医療機関や住民にとって不可欠であり、緊急時

には迅速な供給が求められます。

運用体制と安全性: 「竹山」は、今回の実証実験を通じて、ドローンの安全な離着陸

手順、飛行経路の最適化、悪天候時の対応、緊急時のプロトコルなど、厳格な運用管

理体制の検証を行いました。離島間の長距離飛行における安定性と信頼性の確保が主

な焦点でした。

背景・業界文脈

日本の離島地域では、医療アクセスの確保と持続可能な医療提供体制の構築が長年の課

題となっています。特に、悪天候によるフェリーの欠航や、医療従事者の不足、医療物

資の安定供給の困難さは深刻です。ドローンによる医療物流は、これらの課題に対する

革新的な解決策として期待されています。従来の輸送手段が困難な状況下でも、ドロー

ンは迅速かつ確実に医療物資を届けられる可能性を秘めており、地域医療の質の向上に

大きく貢献すると見込まれます。



今後の展望

今回の実証実験の成功は、離島医療におけるドローン活用の実現可能性を明確に示しま

した。今後、「竹山」は、より広範囲な離島地域へのサービス拡大を目指し、ドローン

のさらなる性能向上、積載量の増加、悪天候耐性の強化、そして法規制への適合を進め

ることになります。将来的には、定期的な医療物資の配送だけでなく、検体の輸送や遠

隔医療支援など、多角的なドローンサービスが展開されることで、離島住民の生活の質

の向上と、日本の地域医療の持続可能性に貢献することが期待されます。この取り組み

は、全国の僻地医療モデルケースとなる可能性を秘めています。

元記事: https://wakkanaipress.com/2026/10/08/25156/

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://wakkanaipress.com/2026/10/08/25156/


#15 幻影旋扭(Phantom Twisting)｜AI設計ドローンの

ステルス性と課題

概要

米国ノースウェスタン大学の研究チームが、AIを活用して設計された「幻影旋扭

（Phantom Twisting）」ドローンを開発し、毎秒最大25回転の高速回転で視覚的なス

テルス性を実現しました。この掌サイズの30グラムのドローンは、運動ぼかし効果に

より肉眼での視認を困難にし、背景と一体化します。偵察などの軍事応用が期待され

る一方、センサー搭載時のステルス性維持や高速回転による操縦制限が課題として挙

げられます。この技術は、ドローンの運用領域を拡張する画期的な進展です。

公開日 2026年10月07日  凤凰网  中国



詳細

主要成果

米国イリノイ州ノースウェスタン大学のEmma Alexander氏らの研究チームは、AIによ

って設計された「幻影旋扭（Phantom Twisting）」ドローンを開発し、毎秒最大25回

転という高速回転を利用して、肉眼での視認を極めて困難にする視覚的なステルス性を

実現しました。

技術・臨床詳細

AI設計による最適化: ドローンの構造と回転メカニズムは、AIが視覚的ステルス効果

を最大化するように最適設計されています。

高速回転による運動ぼかし: この掌サイズのドローン（約30グラム）は、プロペラと

本体を一体化させたような構造で毎秒最大25回転という速度で回転することで、視

覚的な運動ぼかし（motion blur）効果を生み出します。これにより、ドローンが背

景と一体化し、人間の目で捉えにくい「幻影」のような状態になります。

重量とサイズ: 極めて軽量な約30グラムという設計は、高速回転を維持し、ペイロー

ドが少ない状況でのステルス性能を最大限に引き出すのに貢献しています。

背景・業界文脈

従来のステルス技術は、レーダー反射断面積（RCS）の低減や赤外線シグネチャの抑制

に主眼が置かれてきましたが、この研究は人間の視覚という最も基本的な検出方法に対

し、物理的な運動を利用した新しいアプローチを提示しています。小型ドローンによる

偵察活動や秘密裏の監視は、軍事分野において高まるニーズがあります。

今後の展望

この「幻影旋扭」ドローンは、特に偵察ミッションなど、視覚的検出を避けたい軍事用

途において大きな可能性を秘めています。しかし、現状では、追加のセンサーやペイロ

ードを搭載した際に視覚的なステルス効果を維持すること、また高速回転によるジャイ

ロ効果がドローンの旋回能力を制限することなどが課題として指摘されています。これ

らの課題を克服し、実用化に向けた開発が進めば、小型無人機の運用戦略に新たな選択

肢をもたらすでしょう。



元記事: https://feng.ifeng.com/c/8x2jQTpWeH1

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://feng.ifeng.com/c/8x2jQTpWeH1


#16 HH-B-DM4-NTとは｜非筋層浸潤性膀胱がん治療の

微小ロボット

概要

非筋層浸潤性膀胱がんの治療において、バイオアクティブ微小ロボット「HH-B-DM4-

NT」が新たな可能性を示しました。このプラットフォームは、Hatwaya histolytica

バクテリア由来コラゲナーゼ、合成ナノ粒子、抗がん剤DM4、神経ペプチドニューロ

テンシンを組み合わせたもので、腫瘍の細胞外マトリックスと細胞間ネットワークを

効果的に破壊します。さらに、ビスマスフェライトナノ粒子が超音波に応答して活性

酸素種を生成し、免疫系を活性化させ、薬物透過性を高め、がん細胞を殺傷する複合

的な治療効果を発揮します。

公開日 2026年10月08日  EurekAlert!  アメリカ



詳細

主要成果

新しい研究により、非筋層浸潤性膀胱がん（NMIBC）に対するより効果的な治療法を

提供する可能性のある、設計されたバイオアクティブ微小ロボット「HH-B-DM4-NT」

が発表されました。この多機能プラットフォームは、腫瘍微小環境を物理的および化学

的に変調し、がん細胞を効果的に標的化して殺傷します。

技術・臨床詳細

構成要素: HH-B-DM4-NTプラットフォームは、以下の複数の要素を革新的に組み合

わせています。

Hatwaya histolyticaバクテリア由来コラゲナーゼ酵素: 腫瘍の細胞外マトリッ

クス（ECM）を分解し、薬剤の浸透性を高めます。

がん治療薬DM4: 腫瘍内の細胞間ネットワークを破壊し、がん細胞の増殖を抑制

します。

神経ペプチド ニューロテンシン: 薬剤の標的特異性を高める可能性があります。

ビスマスフェライトナノ粒子: 超音波に応答して活性酸素種（ROS）を生成し、が

ん細胞に直接的なダメージを与え、免疫系を活性化させます。

複合作用メカニズム: バクテリア由来酵素が腫瘍の障壁を緩和し、DM4ががん細胞の

構造を破壊する一方で、ナノ粒子は超音波による音響力学的治療（SDT）効果を発揮

します。これにより、腫瘍の薬物透過性が向上し、抗がん作用が相乗的に高まりま

す。

対象疾患: 非筋層浸潤性膀胱がん（NMIBC）の治療を目的としています。NMIBCは

再発率が高く、より効果的な局所治療が求められています。

背景・業界文脈

非筋層浸潤性膀胱がんは、膀胱がんの約75%を占め、外科的切除後も高頻度で再発する

ため、膀胱内注入療法などの追加治療が不可欠です。しかし、既存の膀胱内注入療法は

有効性が限定的であり、薬剤が腫瘍組織に十分に浸透しないという課題を抱えていま

す。この微小ロボットは、薬剤送達の障壁を分解し、薬剤の効果を最大化することで、

これらの課題を克服する可能性を秘めています。生体工学とロボティクスの融合によ

り、個別化された高精度ながん治療への道を開くものです。



今後の展望

HH-B-DM4-NT微小ロボットは、非筋層浸潤性膀胱がんの治療パラダイムを大きく変革

する潜在力を持っています。今後は、前臨床試験での安全性と有効性の詳細な評価、最

適化された製造プロセスの確立、そして最終的な臨床試験への移行が期待されます。特

に、生体内での微小ロボットの挙動制御、長期的な生体適合性、そして複合治療による

副作用プロファイルの特定が重要な研究課題となるでしょう。この技術が実用化されれ

ば、患者の治療アウトカムを改善し、再発率を低減することに大きく貢献する可能性が

あります。

元記事: https://www.eurekalert.org/news-releases/1146966

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.eurekalert.org/news-releases/1146966


#17 ITRIの四足歩行ロボット｜NVIDIA活用による開発

期間短縮と性能

概要

台湾の工業技術研究院（ITRI）は、災害現場や地下トンネルのような危険な環境で活

動可能な国産四足歩行ロボットの開発を進めています。経済部からの支援を受け、

ITRIは機械、モーター、センサー、ICT、半導体、AI技術を統合したオープン研究プラ

ットフォームを構築。NVIDIAのスーパーコンピューターとOmniverseプラットフォー

ムを活用したシミュレーション訓練により、ロボットは複雑な地形でのバランス維持

や階段昇降を3日間で習得し、開発期間を大幅に短縮しています。これにより、人命救

助やインフラ検査など、人間が立ち入りにくい場所での活用が期待されます。

公開日 2026年10月07日  経済日報  台湾



詳細

主要成果

台湾の工業技術研究院（ITRI）は、人間が容易に立ち入ることができない火災現場や地

下トンネルなどの危険な環境で活動可能な国産四足歩行ロボットの開発を進めていま

す。この「ロボット犬」は、NVIDIAのスーパーコンピューターとOmniverseプラット

フォームを活用したシミュレーション訓練により、わずか3日間で複雑な地形でのバラ

ンス維持や階段昇降といった高度な技能を習得し、開発プロセスを劇的に加速させまし

た。

技術・臨床詳細

ITRIは、経済部の支援のもと、機械、モーター、センサー、ICT、半導体、AIといった

多様な技術を統合したオープン研究プラットフォームを確立しました。このプラットフ

ォーム上で開発された四足歩行ロボットは、視覚と足裏の触覚情報を統合的に処理する

ことで、不整地、瓦礫、階段といった複雑な環境においても高い安定性を保ちながら自

律的に移動できます。特に、NVIDIAのOmniverse上での高忠実度な仮想環境を用いた

シミュレーション訓練は、物理的な試行錯誤にかかる時間とコストを大幅に削減し、AI

学習と実機へのスキル展開を高速化しています。これにより、実機でのテストでは困難

な極限状態での挙動も効率的に検証できるようになりました。

背景・業界文脈

台湾を含む世界各地では、自然災害や産業事故が頻発しており、人命救助やインフラ検

査において、人間が立ち入るのが困難あるいは危険な場所での活動が求められていま

す。このような状況において、四足歩行ロボットは、その高い機動性と悪路走破性か

ら、偵察、監視、資材運搬、さらには軽作業を行うプラットフォームとして大きな期待

が寄せられています。しかし、複雑な環境での安定した自律歩行は、これまで大きな技

術的課題でした。ITRIのアプローチは、シミュレーションとAIの融合により、この課題

を克服する有効な手段を示しています。



今後の展望

ITRIが開発する国産四足歩行ロボットは、将来的には災害救助、危険物検査、インフラ

設備の定期巡回、さらにはスマート農業における監視など、多岐にわたる分野での応用

が期待されています。訓練期間の短縮と技術的信頼性の向上は、迅速な実用化を可能に

し、ロボットが社会の安全と持続可能性に貢献する新たな道を拓くでしょう。この技術

は、台湾のロボットR&Dおよびスマート製造チームを支援し、国際的な競争力を高める

上で重要な役割を果たすと見られています。

元記事: https://money.udn.com/money/story/122331/9801394

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://money.udn.com/money/story/122331/9801394


#18 Doosan Roboticsの協働ロボット｜国産AI半導体

採用と2031年商用化

概要

韓国のDoosan Roboticsは、国産AI半導体を活用した「フィジカルAI協働ロボット」

および産業用ヒューマノイドの開発プロジェクト2件に採択されました。第一のプロジ

ェクトでは、外部PCやクラウドなしで自律的に認識、判断、制御するAIシステムオン

チップ搭載ロボットを2031年までに3種商業化。第二のプロジェクトでは、AIとデジ

タルツイン技術を統合した協働ロボットが、熟練溶接工の経路を95%以上再現し、溶

接時間を50%以上短縮する原子力発電所向け溶接作業の自動化を目指します。

公開日 2026年10月06日  Daum  韓国



詳細

主要成果

韓国のDoosan Roboticsは、国産AI半導体を活用した「フィジカルAI協働ロボット」

および産業用ヒューマノイドの開発に関する国家プロジェクト2件に採択されました。

これにより、同社は外部コンピューターやクラウドへの依存を低減し、ロボット自らが

高度な認識、判断、制御を行う次世代ロボット技術の確立を主導します。

技術・臨床詳細

一つ目のプロジェクトでは、2031年までに3種類の協働ロボットと産業用ヒューマノイ

ドを商業化することを目指しています。これらのロボットは、AIシステムオンチップ

（AI SoC）を搭載し、外部PCやクラウドに接続することなく、自律的に環境を認識

し、状況を判断し、行動を制御する能力を持ちます。これにより、リアルタイムでの意

思決定と堅牢なセキュリティが確保されます。二つ目のプロジェクトは、AIとデジタル

ツイン技術を協働ロボットに統合し、複雑な溶接作業の自動化に焦点を当てています。

特に原子力発電所設備製造を初期ターゲットとし、熟練溶接工の溶接経路を95%以上の

精度で再現し、溶接時間を50%以上短縮することを目指します。デジタルツインによ

り、仮想環境で溶接プロセスを最適化し、その結果を実機に反映させることで、高難度

な作業の自動化を実現します。

背景・業界文脈

世界のロボット産業は、工場や倉庫だけでなく、より複雑で動的な環境での自律的な運

用が可能な「フィジカルAI」へと進化しています。韓国も例外ではなく、政府は国産AI

技術の競争力強化と、AI半導体を含む基盤技術の自立を重視しています。特に、熟練作

業員の不足が深刻化する製造業において、高難度の作業をロボットが代行できる技術

は、生産性向上とコスト削減に不可欠です。原子力発電所のような高度な安全性が求め

られる分野での自動化は、技術的な信頼性だけでなく、国家の重要インフラ維持にも貢

献します。



今後の展望

Doosan Roboticsによるこれらの国家プロジェクトは、韓国のロボティクスおよびAI

半導体産業にとって重要な転換点となります。フィジカルAI協働ロボットの商業化は、

製造業における自動化レベルを一段と引き上げ、特に人手不足に悩む中小企業にも恩恵

をもたらすでしょう。また、原子力発電所向け溶接ロボットの開発成功は、極めて高精

度な作業が求められる分野でのロボット活用の可能性を広げ、将来的には建設、防衛、

災害対応など、他の高リスク・高精度作業分野への応用も期待されます。国産AI半導体

の採用は、韓国の技術的自立性を強化し、グローバル市場での競争優位を築く上で重要

な要素となります。

元記事: https://v.daum.net/v/20261006090808421

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://v.daum.net/v/20261006090808421


#19 中国科学院の「大工場」モデル｜ヒューマノイド開

発を半月に短縮

概要

新浪財経は、ヒューマノイドロボットの実用化への道のりについて、中国科学院自動

化研究所の研究チームが開発したAI活用「大工場」R&Dモデルを紹介しています。こ

のモデルは、AIを用いてロボット設計を劇的に加速させ、開発期間を従来の6ヶ月から

半月へと短縮し、初期モデルを数十秒で生成可能です。目標は、40以上の自由度を持

つ精密操作の課題克服と、ロボットの全体コストを25万人民元以下に削減すること。

1～2年以内に多分野でのデモンストレーション、3～5年以内に広範な一般社会への統

合を目指します。

公開日 2026年10月07日  新浪財経  中国



詳細

主要成果

新浪財経の報道によると、中国科学院自動化研究所の研究チームは、AIを活用した「大

工場」R&Dモデルを開発し、ヒューマノイドロボットの開発期間を従来の6ヶ月からわ

ずか半月へと劇的に短縮しました。この革新的なアプローチにより、初期のロボットモ

デルは数十秒で生成可能となり、ヒューマノイドロボットの実用化に向けた大きな前進

となります。

技術・臨床詳細

「大工場」モデルは、AIがロボットの設計プロセス全体を自動化する新しいパラダイム

です。これには、要求仕様に基づいたコンセプトデザイン、コンポーネント選択、構造

設計、シミュレーション、さらには制御アルゴリズムの自動生成までが含まれます。具

体的には、AIがロボットの身体構造、関節の配置、自由度、アクチュエータの選択など

を最適化し、短時間で複数の設計案を提示します。これにより、人間による手作業での

設計・検証サイクルが大幅に削減され、開発期間が大幅に短縮されます。このモデル

は、40以上の自由度を持つヒューマノイドロボットの精密操作という技術的課題の克服

を目指しており、同時にロボットの全体コストを25万人民元（約500万円）以下に削減

するというコスト目標も掲げています。

背景・業界文脈

ヒューマノイドロボットは、製造業、物流、サービス、そして家庭での支援など、多岐

にわたる分野での応用が期待されています。しかし、その開発には、複雑な設計、高コ

スト、そして長期間にわたる試行錯誤が必要であり、これが実用化への大きな障壁とな

っていました。中国政府は、AIとロボティクスを国家戦略の柱と位置づけ、この分野で

の技術革新と産業化を強力に推進しています。中国科学院自動化研究所の「大工場」モ

デルは、このような国家的要請に応えるものであり、ヒューマノイドロボットの開発プ

ロセスを民主化し、より迅速なイノベーションを可能にするものです。



今後の展望

このAIを活用した「大工場」R&Dモデルは、ヒューマノイドロボットの開発速度を飛躍

的に向上させ、その普及を加速させるでしょう。研究チームは、1～2年以内に多分野で

のデモンストレーション応用を実現し、3～5年以内には広範な一般社会への統合を目

指しています。特に、コスト削減目標が達成されれば、ヒューマノイドロボットはより

多くの企業や家庭に導入されやすくなり、人手不足の解消や新たなサービスの創出に貢

献すると期待されます。この取り組みは、中国がヒューマノイドロボット技術のグロー

バルリーダーとしての地位を確立する上で重要な役割を果たすでしょう。

元記事: https://finance.sina.com.cn/wm/2026-10-08/doc-iniunezp4462535.shtml

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://finance.sina.com.cn/wm/2026-10-08/doc-iniunezp4462535.shtml


#20 Unitree G1｜ヒューマノイドによる手術デモの成果

と今後の課題

概要

カリフォルニア大学サンディエゴ校のCenter for the Future of Surgeryは、

Unitree G1ヒューマノイドロボットを熟練外科医がテレオペレートし、生きたブタの

胆嚢摘出術を成功させました。これは初の試みであり、さらに2体のロボットが協調し

て手術を行うデモンストレーションも実施されました。既存の外科ロボットが数十年

間使用されている一方で、この研究は、より手頃なヒューマノイドプラットフォームを

活用してロボット手術へのアクセスを拡大する可能性を探るものです。課題には、ロ

ボットアームの短さ、関節の過熱、滅菌問題などがあり、ヒトへの適用にはこれらを

解決する必要があります。

公開日 2026年10月04日  CNET  アメリカ



詳細

主要成果

カリフォルニア大学サンディエゴ校のCenter for the Future of Surgeryは、熟練外科

医がUnitree G1ヒューマノイドロボットを遠隔操作（テレオペレート）し、生きたブタ

の胆嚢摘出術を成功させる、世界初のデモンストレーションを実施しました。さらに、

2体のロボットが協調して手術を行うという画期的な実験も行われ、手頃なヒューマノ

イドロボットによる外科手術へのアクセス拡大の可能性を示しました。

技術・臨床詳細

このデモンストレーションでは、外科医がマスターコンソールからUnitree G1ヒューマ

ノイドロボットのアームを遠隔で精密に制御しました。ロボットは、胆嚢の把持、切

開、縫合といった複雑な外科手技を、生体組織に対して正確に実行しました。このシス

テムは、外科医の細やかな手の動きをロボットのより安定した、スケールされた動きに

変換することで、人間の能力を超える精度と安定性を提供します。既存の外科用ロボッ

ト（例: da Vinciシステム）が数十年にわたり使用されてきたものの、本研究はより安

価で汎用性の高いヒューマノイドプラットフォームの活用に焦点を当てています。しか

し、ヒトへの適用にはいくつかの重要な技術的課題が存在します。具体的には、

Unitree G1ロボットアームが外科手術には短いこと、長時間の操作による関節の過熱、

そして厳格な滅菌要件への対応が課題として挙げられており、これらの解決が必須とな

ります。

背景・業界文脈

ロボット手術は、低侵襲性、高精度、早期回復といった利点から、現代外科医療におい

て急速に普及してきました。しかし、既存の外科ロボットシステムは非常に高価であ

り、特定の専門病院に導入が限られる傾向にあります。これにより、ロボット手術の恩

恵を受けられる患者が限られるという課題がありました。Unitree G1のような比較的

手頃なヒューマノイドロボットを外科分野に応用しようとする今回の試みは、ロボット

手術へのアクセシビリティを民主化し、より広範な医療機関や地域で高度な外科医療を

提供できる可能性を秘めています。これは、医療格差の是正にも貢献する潜在力を持つ

革新的なアプローチです。



今後の展望

カリフォルニア大学サンディエゴ校の今回のデモンストレーションは、ヒューマノイド

ロボットが将来的に外科手術の新たなプラットフォームとなる可能性を明確に示しまし

た。今後、研究チームは、ロボットアームの外科的要件への適合、熱管理システムの改

善、そして滅菌可能な素材や設計の開発といった技術的課題の克服に注力するでしょ

う。これらの課題が解決されれば、ヒューマノイドロボットは、遠隔地医療、災害医

療、そしてより多くの専門外科医がロボット手術にアクセスできるような環境を創出

し、世界中の患者により安全で効率的な治療を提供できるようになることが期待されま

す。

元記事: https://www.cnet.com/videos/hands-on-with-first-humanoid-robot-surgeon/

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://www.cnet.com/videos/hands-on-with-first-humanoid-robot-surgeon/


#21 自律走行の衝突削減策｜カーネギーメロン大、衝突

数を89%削減した手法

概要

arXivの論文は、自律走行システムにおけるデュアルプロセスアプローチを提案し、カ

ーラ（CARLA）シミュレーションでのテストで衝突数を89%削減することに成功し

ました。このフレームワークは、直感的な学習ベースのニューラルネットワークと、不

慣れな状況で推論ベースのモデル予測制御を組み合わせたものです。知識グラフを用

いて文脈的リスクを推論するメタ認知コンポーネントが、両プロセス間の切り替えを

制御し、公道での安全性基準と社会規範への準拠を強化します。

公開日 2026年10月02日  arXiv  国際



詳細

主要成果

この研究では、自律走行システム向けにデュアルプロセスアプローチを提案し、カーラ

（CARLA）シミュレーション環境でのテストにおいて、衝突数を89%削減するという

顕著な成果を達成しました。この革新的なフレームワークは、公道での自律走行の安全

性と信頼性を大幅に向上させる可能性を秘めています。

技術・臨床詳細

提案されたデュアルプロセスアプローチは、人間の意思決定に着想を得た二つの計画メ

カニズムを統合しています。一つは、学習ベースの直感的な計画を行うニューラルネッ

トワークであり、日常的な交通状況において迅速かつ効率的な判断を下します。もう一

つは、不慣れな状況や複雑なシナリオに直面した際に、推論ベースの計画を行うモデル

予測制御（MPC）です。この二つのプロセス間の切り替えは、知識グラフを用いて文脈

的リスクを推論するメタ認知コンポーネントによってインテリジェントに管理されま

す。例えば、予期せぬ障害物、複雑な交差点、あるいは歩行者の予測不可能な行動な

ど、従来の学習ベースシステムでは対応が難しい状況において、推論ベースのシステム

が主導権を握り、安全な軌道を計画します。CARLAシミュレーションでの広範なテス

トにより、このアプローチがシステムのロバスト性を著しく向上させ、衝突事故のリス

クを大幅に低減できることが実証されました。

背景・業界文脈

自律走行システムを公道に展開する上で、安全性は最優先事項です。しかし、現実世界

の交通状況は非常に複雑で、予測不可能な要素が多いため、単一のAIモデルやアルゴリ

ズムですべてのシナリオに対応することは困難です。特に、稀なエッジケースや、学習

データには含まれない状況でのシステムの挙動は、開発者にとって大きな課題となって

います。従来の学習ベースのシステムは効率的である反面、限界に直面することがあ

り、モジュラーベースのシステムは堅牢ですが、柔軟性に欠けることがあります。本研

究のデュアルプロセスアプローチは、これらの課題に対処し、柔軟性と堅牢性を兼ね備

えたソリューションを提供することで、自動運転技術の社会受容性と実用化を加速させ

るものとして注目されています。



今後の展望

このデュアルプロセスアプローチは、自律走行システムの次世代設計における重要な方

向性を示すものです。衝突数を大幅に削減するその能力は、規制当局が求める厳格な安

全基準を満たす上で極めて重要です。今後、このフレームワークを実車両に適用し、さ

らなる実世界での検証を行うことで、その有効性が一層確立されるでしょう。また、知

識グラフの拡張やメタ認知コンポーネントの精緻化により、システムの知能と適応性が

さらに向上する可能性を秘めています。この研究は、より安全で信頼性の高い自律走行

車の実現に向けた強力な一歩となります。

元記事: https://arxiv.org/abs/2610.04088

収集日: 2026年10月09日 | 自動記事収集・翻訳システム (Gemini API使用)

https://arxiv.org/abs/2610.04088


#22 4Dレーダーの性能｜悪天候下の自律走行計画で

LiDAR・カメラとの違い

概要

悪天候や低照度下での自律走行における頑健な自己軌道計画の課題に対し、4Dレーダ

ーの有効性を評価する新たなベンチマーク「Radar2Plan」が発表されました。本研究

では、4Dレーダーが単独でも、カメラやLiDARとの組み合わせた場合と同等、あるい

はそれ以上の競争力のある自己軌道計画と悪条件下での堅牢な性能を発揮することを

実証しました。これは、既存のセンサー技術の限界を補完し、全天候型自動運転実現

への重要な一歩となります。

公開日 2026年10月06日  arXiv  不明



詳細

主要成果

新たなモジュール式ベンチマーク「Radar2Plan」を用いた評価により、4Dレーダーが

悪天候や低照度といった困難な条件下でも、自律走行車の自己軌道計画において単独で

非常に競争力のある性能を発揮することが実証されました。これにより、カメラや

LiDARといった他の主要センサーが抱える環境依存性の課題を克服する可能性が示され

ました。

技術・臨床詳細

研究では、実世界の4Dレーダーデータを使用し、オープンループの自己軌道計画能力を

評価しました。カメラ、4Dレーダー、LiDARの7つの異なるセンサー組み合わせを、4

つの代表的な計画ベースラインと、12種類の多様な天候・照明条件下で体系的に評価し

ました。結果として、4Dレーダーは、特に雨、霧、暗闇といった視界の悪い状況におい

て、他のセンサーを組み合わせたシステムと同等、あるいはそれ以上の堅牢な検知・計

画能力を示すことが明らかになりました。4Dレーダーは、速度、距離、角度に加えて高

さ情報も取得できるため、より詳細な環境マッピングが可能です。

背景・業界文脈

現在の自律走行システムは、LiDARやカメラに大きく依存していますが、これらのセン

サーは雨、雪、濃霧、逆光といった悪条件下では性能が著しく低下するという根本的な

課題を抱えています。これが、自動運転技術の全天候型運用を妨げる主要な障壁となっ

ていました。4Dレーダーは、電波を使用するためこれらの環境要因に強く、この研究

は4Dレーダーが自律走行の「目」としての信頼性を大幅に高める可能性を示していま

す。

今後の展望

4Dレーダーの単独での堅牢な性能の確認は、自律走行システムの設計と実装に大きな影

響を与えるでしょう。センサーフュージョン戦略において4Dレーダーの重要性がさらに

高まり、将来の自動運転車は、より安全で信頼性の高い全天候型走行能力を獲得する可

能性があります。コスト効率と性能のバランスが取れれば、4Dレーダーは量産車への採

用が加速し、自動運転の実用化を大きく前進させるでしょう。
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