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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11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 | 技術・工程

AFCE|VLAモデルの新たな学習手法、未来の物
理的効果を予測し成功率を向上
一次資料で公表: Vision-Language-Action (VLA) モデルに、動作
の結果として生じる物理的な変化(Effect)を予測させる新手法「
AFCE」が提案されました。DexJoCoでの評価において、AFCE
は総合成功率50.97%を達成し、$\pi_{0.5}$およびUVTをそれぞ
れ11.82および15.21パーセントポイント上回りました。

シグナル 02 | システム・導入

ANFIS|レベル3自動運転の車線変更リスク指標、
安全性と解釈性の向上策
一次資料で公表: レベル3自動運転における安全で解釈可能な車
線変更を実現するため、適応型ニューロファジィ推論システム
(ANFIS)を用いたリスク指標フレームワークが開発されました。
TTC(衝突まで時間)ベースの従来手法と比較して、警告リードタ
イムを0.86秒から1.84秒へ延長し、最大減速要求を4.92 m/s2か
ら2.34 m/s2まで低減させることに成功しています。

シグナル 03 | システム・導入

MonoRace|時速100kmで自律飛行するオラン
ダ製AIドローン制御システム
収集記事の報告(独立未検証): オランダのデルフト理工大学の研
究チームが、AIを用いて時速100kmでの高速飛行を実現する自
律飛行システム「MonoRace」を開発した。このシステムは、
GPSや外部追跡装置に頼らず、単一のカメラと慣性計測装置の
みで位置と状態を推定し、世界チャンピオン級の人類パイロッ
トを上回る速度を記録した。限定的な計算リソースで高性能な
制御を実現したことで、自動運転車や移動ロボットへの応用が
期待される。

シグナル 04 | 事業・制度・供給

GreenWAM|20種のロボットに対応する世界基
盤モデルの性能と制御手法
収集記事の報告(独立未検証): 多様なロボット身体で動作する世
界基盤モデル「GreenWAM」が開発されました。共通の解剖学
的アクションスペースと共同トレーニングにより、予測的な世
界モデルと制御ポリシーの両方の役割を単一モデルで完結させ
ています。これにより、異なるロボット間での汎用的な動作予
測と制御が可能になり、実機ヒューマノイドでの成功率向上も
確認されました。

編集判断

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

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

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



今週の主要数値 条件付き証拠
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条件と一緒に読む主要数値・証拠5件

50.97%
A04

数値の条件

AFCE・DexJoCo全体の作業成功率

+11.82
pp

A04

数値の条件

AFCE・同ベンチマークのpi0.5比

1.84 s
A10

数値の条件

ANFIS・シミュレーション警告先行時間

1,000
runs

A10

数値の条件

ANFIS・Monte Carlo試験・実路でない

未確認
A04

数値の条件

AFCEの実環境の介入率、対象用途での再現性、導入条件は確定しない。公表値を自社性能とし
て扱わない。

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

Troy Technical | ドローン・ロボティクス | 情報カットオフ 2026-10-16 04

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

一次資料で公表: Vision-
Language-Action (VLA)
モデルに、動作の結果
として生じる物理的な
変化(Effect)を予測させ
る新手法「AFCE」が提
案されました。

2

機体・ロボッ
ト
P02/P07

一次資料で公表: レベル
3自動運転における安全
で解釈可能な車線変更
を実現するため、適応
型ニューロファジィ推
論システム(ANFIS)を用
いたリスク指標フレー
ムワークが開発されま
した。

3

作業実行
P03/P08

収集記事の報告(独立未
検証): オランダのデル
フト理工大学の研究チー
ムが、AIを用いて時速
100kmでの高速飛行を
実現する自律飛行シス
テム「MonoRace」を
開発した。

4

フリート運用
P04/P09

収集記事の報告(独立未
検証): 多様なロボット
身体で動作する世界基
盤モデル「GreenWAM」
が開発されました。共
通の解剖学的アクショ
ンスペースと共同トレー
ニングにより、予測的
な世界モデルと制御ポ
リシーの両方の役割を
単一モデルで完結させ
ています。

5

規制・保守
P05/P10

収集記事の報告(独立未
検証): 北京のスタート
アップLinkerBot社が、
人間のような器用さを
備えたロボットハンド
「LinkerHand O30」を
公開した。

各受渡しで必要な証拠

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

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

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

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

共通管理点

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



プライオリティマップ 成熟度 / 次の判断場所
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プライオリティマップ:実装成熟度と次の判断場所

次の判断場所（上下は優劣を示さない）

実装成熟度 →

研究 試作 共同評価 製品採用 量産

技術・工程

システム・導入

事業・制度・供給

P01

P02

P03

P04

P05P06

P07

P08

P09

P10

P01 AFCE|VLAモデルの新たな学習手法、未
来の物理的効果を予測し成功率を向上
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

P02 ANFIS|レベル3自動運転の車線変更リ
スク指標、安全性と解釈性の向上策
システム・導入 | 根拠: システム

P03 MonoRace|時速100kmで自律飛行する
オランダ製AIドローン制御システム
システム・導入 | 根拠: 自律飛行

P04 GreenWAM|20種のロボットに対応す
る世界基盤モデルの性能と制御手法
事業・制度・供給 | 根拠: ポリシー

P05 LinkerHand O30|高自由度ハンドの性
能とLinkerBot量産体制
システム・導入 | 根拠: 量産

P06 RH5MK1|22自由度ロボットハンドの性
能とInspire Robots製品構成
システム・導入 | 根拠: 現場

P07 クリンテ(Feather Star)|2つのアクチュ
エータによる3D機動
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

P08 BeetleBotとは|人工筋肉を用いたソフ
トロボットの制御性能と遠隔操作の課
題
システム・導入 | 根拠: システム

P09 バイオハイブリッドロボット|MITが開
発した筋肉細胞駆動の極薄遊泳機の性
能と課題
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

P10 Odyssey-3|世界モデルによる物理AI開
発の効率化とシミュレーション性能
事業・制度・供給 | 根拠: ポリシー

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。

スコア18点以下の円径は可読性確保のため18ptに固定。スコアそのものは補正していない。



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 AFCE|VLAモデルの新たな学習手法、未来の物理的効果を予測し成功率を向上

A04 | 技術・工程 | 研究 2026-10-09

FACT
一次資料で公表: Vision-Language-Action (VLA) モデル
に、動作の結果として生じる物理的な変化(Effect)を予
測させる新手法「AFCE」が提案されました。DexJoCo
での評価において、AFCEは総合成功率50.97%を達成し、
$\pi_{0.5}$およびUVTをそれぞれ11.82および15.21パー
セントポイント上回りました。

なぜ重要か
つまり、AFCEの成果を採用へ移す際は、作業成功率と
実環境の介入率を分けて測る必要がある。

事業への読み
編集推論: AFCEの採用余地は作業成功率と実環境の介入
率の同条件比較で判断する。供給者には試験手順と適用
範囲を求める。

ACTION
技術・品質担当は30日以内にAFCEの作業成功率を対照
条件で比較し、受入値と停止条件を評価票へ残す。

UNKNOWN
AFCEの実環境の介入率、対象用途での再現性、導入条
件は確定しない。公表値を自社性能として扱わない。

編集スコア 17/25 | 成熟度 1/5 | 判断場所: 技術・工程

P02 ANFIS|レベル3自動運転の車線変更リスク指標、安全性と解釈性の向上策

A10 | システム・導入 | 試作 2026-10-08

FACT
一次資料で公表: レベル3自動運転における安全で解釈可
能な車線変更を実現するため、適応型ニューロファジィ
推論システム(ANFIS)を用いたリスク指標フレームワー
クが開発されました。TTC(衝突まで時間)ベースの従来
手法と比較して、警告リードタイムを0.86秒から1.84秒
へ延長し、最大減速要求を4.92 m/s2から2.34 m/s2まで
低減させることに成功しています。

なぜ重要か
つまり、ANFISの成果を採用へ移す際は、シミュレーショ
ン安全余裕と実路の誤警報と介入を分けて測る必要があ
る。

事業への読み
編集推論: ANFISの採用余地はシミュレーション安全余
裕と実路の誤警報と介入の同条件比較で判断する。供給
者には試験手順と適用範囲を求める。

ACTION
技術・品質担当は30日以内にANFISのシミュレーション
安全余裕を対照条件で比較し、受入値と停止条件を評価
票へ残す。

UNKNOWN
ANFISの実路の誤警報と介入、対象用途での再現性、導
入条件は確定しない。公表値を自社性能として扱わない。

編集スコア 17/25 | 成熟度 2/5 | 判断場所: システム・導入



重点テーマ 03-04 FACT / 事業判断 / ACTION / UNKNOWN

Troy Technical | ドローン・ロボティクス | 情報カットオフ 2026-10-16 07

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 MonoRace|時速100kmで自律飛行するオランダ製AIドローン制御システム

A08 | システム・導入 | 試作 2026-10-14

FACT
収集記事の報告(独立未検証): オランダのデルフト理工大
学の研究チームが、AIを用いて時速100kmでの高速飛行
を実現する自律飛行システム「MonoRace」を開発した。
このシステムは、GPSや外部追跡装置に頼らず、単一の
カメラと慣性計測装置のみで位置と状態を推定し、世界
チャンピオン級の人類パイロットを上回る速度を記録し
た。限定的な計算リソースで高性能な制御を実現したこ
とで、自動運転車や移動ロボットへの応用が期待される。

なぜ重要か
つまり、MonoRaceの成果を採用へ移す際は、作業成功
率と介入率を分けて測る必要がある。

事業への読み
編集推論: MonoRaceの採用余地は作業成功率と介入率
の同条件比較で判断する。供給者には試験手順と適用範
囲を求める。

ACTION
技術・品質担当は30日以内にMonoRaceの作業成功率を
対照条件で比較し、受入値と停止条件を評価票へ残す。

UNKNOWN
MonoRaceの介入率、対象用途での再現性、導入条件は
確定しない。一次原文の再確認が必要。

編集スコア 15/25 | 成熟度 2/5 | 判断場所: システム・導入

P04 GreenWAM|20種のロボットに対応する世界基盤モデルの性能と制御手法

A03 | 事業・制度・供給 | 試作 2026-10-14

FACT
収集記事の報告(独立未検証): 多様なロボット身体で動作
する世界基盤モデル「GreenWAM」が開発されました。
共通の解剖学的アクションスペースと共同トレーニング
により、予測的な世界モデルと制御ポリシーの両方の役
割を単一モデルで完結させています。これにより、異な
るロボット間での汎用的な動作予測と制御が可能になり、
実機ヒューマノイドでの成功率向上も確認されました。

なぜ重要か
つまり、GreenWAMの成果を採用へ移す際は、作業成功
率と実環境の介入率を分けて測る必要がある。

事業への読み
編集推論: GreenWAMの採用余地は作業成功率と実環境
の介入率の同条件比較で判断する。供給者には試験手順
と適用範囲を求める。

ACTION
技術・品質担当は30日以内にGreenWAMの作業成功率を
対照条件で比較し、受入値と停止条件を評価票へ残す。

UNKNOWN
GreenWAMの実環境の介入率、対象用途での再現性、導
入条件は確定しない。一次原文の再確認が必要。

編集スコア 15/25 | 成熟度 2/5 | 判断場所: 事業・制度・供給



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 LinkerHand O30|高自由度ハンドの性能とLinkerBot量産体制

A05 | システム・導入 | 量産 2026-10-14

FACT
収集記事の報告(独立未検証): 北京のスタートアップ
LinkerBot社が、人間のような器用さを備えたロボット
ハンド「LinkerHand O30」を公開した。20の自由度を
持ち、トランプの入れ替えやコインを消すといったマジッ
クを披露できるほどの精密な操作性を実現している。同
社は高自由度ロボットハンドの世界市場の80%以上を占
めており、人型ロボットの普及に向けた低コスト化と量
産化を加速させている。

なぜ重要か
つまり、LinkerHand O30の成果を採用へ移す際は、細
胞品質と作用と免疫安全と再現性を分けて測る必要があ
る。

事業への読み
編集推論: LinkerHand O30の採用余地は細胞品質と作用
と免疫安全と再現性の同条件比較で判断する。供給者に
は試験手順と適用範囲を求める。

ACTION
技術・品質担当は30日以内にLinkerHand O30の細胞品
質と作用を対照条件で比較し、受入値と停止条件を評価
票へ残す。

UNKNOWN
LinkerHand O30の免疫安全と再現性、対象用途での再
現性、導入条件は確定しない。一次原文の再確認が必要。

編集スコア 17/25 | 成熟度 5/5 | 判断場所: システム・導入

P06 RH5MK1|22自由度ロボットハンドの性能とInspire Robots製品構成

A06 | システム・導入 | 製品採用 2026-10-12

FACT
収集記事の報告(独立未検証): 中国のInspire Robotsが、
22個の能動自由度を持つ直接駆動方式のロボットハンド
「RH5MK1」シリーズを公開した。人間と同等のサイズ
で、5本の指を独立して動作させることができ、0.005N
単位の微細な力を検知する6次元触覚センサを搭載して
いる。これにより、高精度な把持動作と連続的なデータ
収集が可能となり、実験室レベルから実現場への適用を
目指す。

なぜ重要か
つまり、RH5MK1の成果を採用へ移す際は、作業成功率
と実環境の介入率を分けて測る必要がある。

事業への読み
編集推論: RH5MK1の採用余地は作業成功率と実環境の
介入率の同条件比較で判断する。供給者には試験手順と
適用範囲を求める。

ACTION
技術・品質担当は30日以内にRH5MK1の作業成功率を対
照条件で比較し、受入値と停止条件を評価票へ残す。

UNKNOWN
RH5MK1の実環境の介入率、対象用途での再現性、導入
条件は確定しない。一次原文の再確認が必要。

編集スコア 17/25 | 成熟度 4/5 | 判断場所: システム・導入



重点テーマ 07-08 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。

P07 クリンテ(Feather Star)|2つのアクチュエータによる3D機動

A07 | 技術・工程 | 試作 2026-10-13

FACT
収集記事の報告(独立未検証): ノースカロライナ州立大学
などの研究チームが、海洋無脊椎動物のクリンテ
(Feather Star)に着想を得た水中ソフトロボットを開発
しました。わずか2つのアクチュエータのみで、水中に
おける上下・前後・回転という3次元的な機動を実現し
ています。構造的な設計によって制御を簡略化する「メ
カニカル・インテリジェンス」を活用しており、従来の
複雑な機構を排除した効率的な設計を実証しました。

なぜ重要か
つまり、クリンテ(Feather Star)の成果を採用へ移す際
は、作業成功率と介入率を分けて測る必要がある。

事業への読み
編集推論: クリンテ(Feather Star)の採用余地は作業成功
率と介入率の同条件比較で判断する。供給者には試験手
順と適用範囲を求める。

ACTION
技術・品質担当は30日以内にクリンテ(Feather Star)の
作業成功率を対照条件で比較し、受入値と停止条件を評
価票へ残す。

UNKNOWN
クリンテ(Feather Star)の介入率、対象用途での再現性、
導入条件は確定しない。一次原文の再確認が必要。

編集スコア 15/25 | 成熟度 2/5 | 判断場所: 技術・工程

P08 BeetleBotとは|人工筋肉を用いたソフトロボットの制御性能と遠隔操作の課題

A01 | システム・導入 | 試作 2026-10-12

FACT
収集記事の報告(独立未検証): KAIST、カリフォルニア工
科大学(Caltech)、シンガポール南洋理工大学(NTU)の共
同研究チームが、人工筋肉を搭載したソフトロボット「
BeetleBot」を開発した。液体結晶エラストマー(LCE)を
用いた人工筋肉により、歩行、方向転換、物体の把持、
および視覚・触覚センシングを単一システムで統合して
いる。

なぜ重要か
つまり、BeetleBotとはの成果を採用へ移す際は、作業
成功率と実環境の介入率を分けて測る必要がある。

事業への読み
編集推論: BeetleBotとはの採用余地は作業成功率と実環
境の介入率の同条件比較で判断する。供給者には試験手
順と適用範囲を求める。

ACTION
技術・品質担当は30日以内にBeetleBotとはの作業成功
率を対照条件で比較し、受入値と停止条件を評価票へ残
す。

UNKNOWN
BeetleBotとはの実環境の介入率、対象用途での再現性、
導入条件は確定しない。一次原文の再確認が必要。

編集スコア 15/25 | 成熟度 2/5 | 判断場所: システム・導入



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 バイオハイブリッドロボット|MITが開発した筋肉細胞駆動の極薄遊泳機の性能と課題

A02 | 技術・工程 | 試作 2026-10-09

FACT
収集記事の報告(独立未検証): マサチューセッツ工科大学
(MIT)の研究チームが、生きた筋肉細胞を動力源とする
極薄の遊泳ロボットを開発し、水中の迷路を泳がせるこ
とに成功した。光に反応して収縮する遺伝子操作済みの
マウス筋肉細胞をゲル膜に配置し、外部からの光刺激で
ヒレを駆動させる仕組みである。従来のバイオロボット
より少ない細胞数で製造でき、低コスト化と効率的な動
作を両立している。

なぜ重要か
つまり、バイオハイブリッドロボットの成果を採用へ移
す際は、細胞品質と作用と免疫安全と再現性を分けて測
る必要がある。

事業への読み
編集推論: バイオハイブリッドロボットの採用余地は細
胞品質と作用と免疫安全と再現性の同条件比較で判断す
る。供給者には試験手順と適用範囲を求める。

ACTION
技術・品質担当は30日以内にバイオハイブリッドロボッ
トの細胞品質と作用を対照条件で比較し、受入値と停止
条件を評価票へ残す。

UNKNOWN
バイオハイブリッドロボットの免疫安全と再現性、対象
用途での再現性、導入条件は確定しない。一次原文の再
確認が必要。

編集スコア 15/25 | 成熟度 2/5 | 判断場所: 技術・工程

P10 Odyssey-3|世界モデルによる物理AI開発の効率化とシミュレーション性能

A11 | 事業・制度・供給 | 試作 2026-10-13

FACT
収集記事の報告(独立未検証): パロアルトのAIラボが、高
度な基盤世界モデル「Odyssey-3」を公開した。わずか
20時間のシミュレーション動画で学習した自動運転ポリ
シーが、インドの実際の道路で走行に成功したという。
これにより、物理AI開発における実走行データの収集コ
ストという資本障壁が大幅に低下する可能性がある。

なぜ重要か
つまり、Odyssey-3の成果を採用へ移す際は、作業成功
率と介入率を分けて測る必要がある。

事業への読み
編集推論: Odyssey-3の採用余地は作業成功率と介入率
の同条件比較で判断する。供給者には試験手順と適用範
囲を求める。

ACTION
技術・品質担当は30日以内にOdyssey-3の作業成功率を
対照条件で比較し、受入値と停止条件を評価票へ残す。

UNKNOWN
Odyssey-3の介入率、対象用途での再現性、導入条件は
確定しない。一次原文の再確認が必要。

編集スコア 15/25 | 成熟度 2/5 | 判断場所: 事業・制度・供給



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

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

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

量産相当条件で受入基準と
停止基準を明示して評価す
る。

技術・供給者の変更を吸収
できるポートフォリオと設
計へ移る。

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

顧客と信頼性・工程窓・故
障解析の共通データを作る。

界面、履歴、ライフサイク
ル支援、回収サービスを標
準化する。

商社・投資・法務 Map 介入、安全、稼働率、
責任、規制、台数、原価.

能力、品質、変更通知、責
任、代替、撤退を契約へ入
れる。

地域・技術・顧客の集中リ
スクを分散する。

ロードマップ

NOW | 0-30日

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

NOW | 0-30日

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

NEXT | 1-12か月

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

NEXT | 1-12か月

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

LATER | 1-5年

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

LATER | 1-5年

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

Go / No-Goゲート

ゲート 担当 必要な証拠 中止条件

G1 証拠 品質 出典・試験条件・再現性 追跡可能な証拠なし

G2 統合 研究開発 界面・工程窓・故障解析 システム条件を満たさない

G3 商用 事業 能力・総原価・契約・代替 採算または供給が成立しない

G4 運用 運用 監視・保守・変更通知・撤退 責任ある運用計画なし



分析対象記事一覧 1/1 正式タイトル / 元記事URL全文
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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 BeetleBotとは|人工筋肉を用いたソフトロボットの制御性能と遠
隔操作の課題

https://mbiz.heraldcorp.com/article/10900385

A02 バイオハイブリッドロボット|MITが開発した筋肉細胞駆動の極薄
遊泳機の性能と課題

https://karapaia.com/archives/631943.html

A03 GreenWAM|20種のロボットに対応する世界基盤モデルの性能と制
御手法

https://huggingface.co/papers/2610.18774

A04 AFCE|VLAモデルの新たな学習手法、未来の物理的効果を予測し成
功率を向上

https://arxiv.org/html/2610.13212v1

A05 LinkerHand O30|高自由度ハンドの性能とLinkerBot量産体制 https://e.vnexpress.net/news/tech/tech-news/chinese-robotic-hand-perf
orms-magic-tricks-with-human-like-dexterity-5132048.html

A06 RH5MK1|22自由度ロボットハンドの性能とInspire Robots製品構
成

https://aimatters.co.kr/news-report/54596/

A07 クリンテ(Feather Star)|2つのアクチュエータによる3D機動 https://oceannews.com/news/science-technology/feather-star-soft-robo
t-achieves-3d-underwater-maneuverability-with-two-actuators/

A08 MonoRace|時速100kmで自律飛行するオランダ製AIドローン制御
システム

https://www.stdaily.com/web/gdxw/2026-10/15/content_596259.html

A09 HH-B-DM4-NTとは|超音波駆動型バイオロボットによる膀胱がん治
療の性能と機序

https://bioengineer.org/ultrasound-driven-bioactive-microrobots-delive
r-a-multi-weapon-strike-against-bladder-cancer/

A10 ANFIS|レベル3自動運転の車線変更リスク指標、安全性と解釈性の
向上策

https://www.frontiersin.org/articles/10.3389/fnbot.2026.1918469

A11 Odyssey-3|世界モデルによる物理AI開発の効率化とシミュレーショ
ン性能

https://www.techtimes.com/articles/328905/20261013/world-model-ody
ssey-3-drives-cars-india-after-just-20-hours-simulation.htm

確認範囲: 原出典を取得できても、性能・原価・臨床有用性の独立検証を意味しない。企業発表、論文、二次報道を主張台帳で区別。公開日が対象週より前の資
料は継続ウォッチとして扱う。編集推論と行動案は事実ではなく、投資・医療助言ではない。

https://mbiz.heraldcorp.com/article/10900385
https://karapaia.com/archives/631943.html
https://huggingface.co/papers/2610.18774
https://arxiv.org/html/2610.13212v1
https://e.vnexpress.net/news/tech/tech-news/chinese-robotic-hand-performs-magic-tricks-with-human-like-dexterity-5132048.html
https://e.vnexpress.net/news/tech/tech-news/chinese-robotic-hand-performs-magic-tricks-with-human-like-dexterity-5132048.html
https://aimatters.co.kr/news-report/54596/
https://oceannews.com/news/science-technology/feather-star-soft-robot-achieves-3d-underwater-maneuverability-with-two-actuators/
https://oceannews.com/news/science-technology/feather-star-soft-robot-achieves-3d-underwater-maneuverability-with-two-actuators/
https://www.stdaily.com/web/gdxw/2026-10/15/content_596259.html
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https://www.techtimes.com/articles/328905/20261013/world-model-odyssey-3-drives-cars-india-after-just-20-hours-simulation.htm
https://www.techtimes.com/articles/328905/20261013/world-model-odyssey-3-drives-cars-india-after-just-20-hours-simulation.htm


ドローン・ロボティクス 採用記事全文集

出力日: 2026-10-18

採用記事数: 11 件



収録記事一覧

#01 BeetleBotとは｜人工筋肉を用いたソフトロボットの制御性能と遠隔操作の課題

#02 バイオハイブリッドロボット｜MITが開発した筋肉細胞駆動の極薄遊泳機の性能と課題

#03 GreenWAM｜20種のロボットに対応する世界基盤モデルの性能と制御手法

#04 AFCE｜VLAモデルの新たな学習手法、未来の物理的効果を予測し成功率を向上

#05 LinkerHand O30｜高自由度ハンドの性能とLinkerBot量産体制

#06 RH5MK1｜22自由度ロボットハンドの性能とInspire Robots製品構成

#07 クリンテ（Feather Star）｜2つのアクチュエータによる3D機動

#08 MonoRace｜時速100kmで自律飛行するオランダ製AIドローン制御システム

#09 HH-B-DM4-NTとは｜超音波駆動型バイオロボットによる膀胱がん治療の性能と機序

#10 ANFIS｜レベル3自動運転の車線変更リスク指標、安全性と解釈性の向上策

#11 Odyssey-3｜世界モデルによる物理AI開発の効率化とシミュレーション性能



#01 BeetleBotとは｜人工筋肉を用いたソフトロボット

の制御性能と遠隔操作の課題

概要

KAIST、カリフォルニア工科大学（Caltech）、シンガポール南洋理工大学（NTU）の

共同研究チームが、人工筋肉を搭載したソフトロボット「BeetleBot」を開発した。

液体結晶エラストマー（LCE）を用いた人工筋肉により、歩行、方向転換、物体の把

持、および視覚・触覚センシングを単一システムで統合している。指の動きを検知す

るストレッチセンサーによる直感的な遠隔操作が可能であり、人間が進入困難な狭小

空間や危険区域での作業への応用が期待される。

公開日 2026年10月12日  HERALD  韓国



詳細

主要成果

韓国のKAIST、米国のカリフォルニア工科大学（Caltech）、シンガポールの南洋理工大

学（NTU）の共同研究チームが、甲虫の脚と大顎の構造をモデルにした小型ソフトロボ

ット「BeetleBot」を開発した。本ロボットの最大の特徴は、従来のソフトロボットで

は個別に扱われていた「移動」と「センシング」の機能を統合し、人工筋肉による歩

行、物体の把持、視覚および触覚センシング、そしてユーザーによる制御を一つのシス

テムで実現した点にある。

技術・詳細

BeetleBotの中核を成すのは、生物の筋肉のように収縮する人工筋肉である。研究チー

ムは、加熱されると収縮するポリマー材料である液体結晶エラストマー（LCE）を3Dプ

リンティングで造形し、これに電気駆動の加熱素子を組み合わせることで脚部の駆動を

実現した。各脚の人工筋肉を動作させる順序を制御することで、前進および左右への方

向転換が可能となっている。

物体の把持を行うグリッパー部分には、甲虫が獲物を捕らえる大顎をモデルにした構造

を採用し、ここにも人工筋肉と圧力センサーを組み込んだ。人工筋肉の収縮によって物

体を挟み込み、圧力センサーで接触の有無を検知する仕組みである。

操作系には、指の屈伸に伴う電気抵抗の変化を記録する伸縮可能なセンサーパッチを開

発した。カーボンナノチューブ（CNT）を埋め込んだこのパッチが指の動きに反応して

電気信号を生成し、「前進」「左折」「右折」「把持」の4つのコマンドに変換して

Bluetooth経由でロボットに送信する。ユーザーはロボットに搭載された小型カメラで

周囲を確認し、グリッパーの圧力センサーを通じて物体を正しく把持できたかを判断で

きる「双方向フィードバック」システムを構築している。

背景・業界の文脈

実証実験において、BeetleBotは障害物を回避して標的物に到達し、大顎型グリッパー

で物体を掴んで別の場所まで運搬することに成功した。この技術は、産業設備の狭い隙

間や人間が直接進入できない極めて限定的な空間における点検作業、あるいは小さな部

品やサンプルの回収といった遠隔操作業務への活用が見込まれている。



今後の展望

実用化に向けては、人工筋肉の作動速度、エネルギー効率、耐久性の向上に加え、電源

供給の安定化や通信の安定性といった課題を解決する必要がある。研究チームは今後、

低温環境下でも高速に動作する人工筋肉の開発や、視覚・触覚データをロボットの動作

制御に組み込む技術の洗練に取り組む計画である。本研究成果は、国際学術誌

「Science Advances」に8月19日付で掲載された。

元記事: https://mbiz.heraldcorp.com/article/10900385

収集日: 2026年10月17日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://mbiz.heraldcorp.com/article/10900385


#02 バイオハイブリッドロボット｜MITが開発した筋肉

細胞駆動の極薄遊泳機の性能と課題

概要

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

極薄の遊泳ロボットを開発し、水中の迷路を泳がせることに成功した。光に反応して

収縮する遺伝子操作済みのマウス筋肉細胞をゲル膜に配置し、外部からの光刺激でヒ

レを駆動させる仕組みである。従来のバイオロボットより少ない細胞数で製造でき、

低コスト化と効率的な動作を両立している。自己修復能を持つ生体組織の特性を活か

し、繊細な環境下での調査への応用が期待される。

公開日 2026年10月09日  カラパイア / ニコニコニュース  アメリカ



詳細

主要成果

マサチューセッツ工科大学（MIT）の研究チームは、生きた筋肉細胞と柔軟なゲルを組

み合わせた、極薄のバイオハイブリッド遊泳ロボットを開発した。このロボットは、外

部から光を照射することで筋肉細胞を収縮させ、自律的にヒレを動かして水中の迷路を

泳ぐことができる。特筆すべきは、モーターや電池などの電子部品を一切搭載せず、筋

肉細胞の収縮力のみで推進力を得ている点である。泳行速度は、カグラザメ科のサメと

同等程度の速度を記録した。

技術・詳細

ロボットの構造は、チューインガムほどの大きさのゲル膜を「骨格」とし、その左右に

配置されたヒレを髪の毛1本よりも薄い筋肉細胞の層で覆った設計となっている。ヒレ

1枚のサイズは長さ15mm、幅7mm、厚さ0.5mmである。使用されているのは、

1977年以来研究室で培養され続けているマウス由来の筋肉細胞で、光に反応して収縮

するように遺伝子操作が施されている。研究者が左右のヒレに交互に光を当てること

で、進行方向と速度の制御が可能となる。

開発において重要となったのが、筋肉細胞の土台となるゲルの最適化である。従来の柔

らかいフィブリンゲルでは、筋肉の収縮に伴いゲル自体が縮んでしまう課題があったた

め、組織工学で用いられる硬めのゼラチン原料ゲルを採用した。さらに、ゲルの表面に

四角い溝を型押しすることで、細胞が整列して定着し、より協調的で強力な筋肉組織が

形成されることを突き止めた。この最適化により、筋肉は30日以上にわたって機能し

続けた。また、1日15分間の光点滅によるトレーニングを実施したところ、未トレーニ

ングの筋肉と比較してヒレの振れ幅が4倍に向上した。

背景・業界の文脈

生きた細胞と人工物を組み合わせたバイオハイブリッドロボットの研究は世界的に進ん

でいる。特に骨格筋細胞を用いるロボットの場合、従来は立体的な厚い筋肉組織を構築

する必要があり、製造に数百万個もの細胞を要していた。しかし、今回の極薄設計は、

1列に並べた筋肉細胞だけでも水中での推進力を生み出せることを証明しており、より

少ない細胞数で製造できるため、製造コストの抑制と効率的な動作を実現できる可能性

がある。



今後の展望

生きた組織を利用する最大の利点は、柔軟性、周囲の変化への反応性、および自己修復

能を備えている点にある。リトゥ・ラマン准教授は、従来の機械的なロボットでは困難

であった、壊れやすい環境や予測不能な環境における繊細な探査への応用を期待してい

る。現状の速度であっても水中の環境モニタリングへの活用が見込まれており、今後は

機体設計をさらに最適化し、泳行速度を向上させることが課題となる。

元記事: https://karapaia.com/archives/631943.html

収集日: 2026年10月17日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://karapaia.com/archives/631943.html


#03 GreenWAM｜20種のロボットに対応する世界基盤

モデルの性能と制御手法

概要

多様なロボット身体で動作する世界基盤モデル「GreenWAM」が開発されました。共

通の解剖学的アクションスペースと共同トレーニングにより、予測的な世界モデルと制

御ポリシーの両方の役割を単一モデルで完結させています。これにより、異なるロボ

ット間での汎用的な動作予測と制御が可能になり、実機ヒューマノイドでの成功率向

上も確認されました。

公開日 2026年10月14日  Hugging Face (arXivより転載の論文紹介)  アメリカ



詳細

主要成果

GreenWAMは、双腕アームから器用なヒューマノイドまで、20のロボットファミリー

にまたがって動作する統合的な世界基盤モデルです。本モデルは、アクション条件付き

の世界モデルとして機能すると同時に、制御ポリシーとしても動作することを実現しま

した。性能評価において、WorldArena 1.0では比較対象となったすべての世界アクシ

ョンモデルやビデオジェネレーターを上回り、軌跡、深度、3D精度の面でトップティア

の精度を達成しています。

技術・詳細

GreenWAMの構築には、以下の3つの主要なレシピが採用されています。

共通の解剖学的アクションスペース： 20のロボットファミリーを共通の関節座標で

記述し、身体的な差異を吸収しています。

共同トレーニング： 視覚、アクション条件付き、およびワールドアクションの各モ

ードで、複数のロボットファミリーを用いて共同学習を行っています。

ポリシーの分離： ジェネレーターからアクションエキスパートを切り離すことで、

制御ポリシーとして機能させています。

ベンチマークにおいては、RoboTwin 2.0リーダーボードでトップクラスのスコアを記

録したほか、LIBERO-plusでは比較手法の中で最高のゼロショット成功率を達成しまし

た。また、CALVINおよびLIBEROにおいても、専用のVision-Language-Action

（VLA）モデルや世界アクションポリシーと同等の競争力を示しています。

背景・業界の文脈

一般的に、ロボットには「アクションがシーンをどう変化させるか」を予測する世界モ

デルと、「どのアクションを選択するか」を決定するポリシーの2つが必要ですが、従来

はこれらが個別のモデルとして構築され、評価されてきました。さらに、ロボットごと

にアクションの記録形式が異なることが、汎用的なモデル構築の障壁となっていまし

た。GreenWAMは、共通の座標系と統合的な学習アプローチを用いることで、単一の

モデルにこれら両方の役割を持たせ、異なる身体構造を持つロボット間での互換性を解

決しようとしています。



今後の展望

実機への適用試験では、実際のヒューマノイドにおいて、π0.5やCosmos 3 Edgeから

適応させたポリシーよりも高い成功率を記録しました。また、リアルタイム制御を実現

するために、モデルをシングルステップポリシーへと蒸留することにも成功していま

す。制御実験の結果、ロボットの専門化が世界予測と制御の両方を向上させることや、

ポリシー適応時に世界モデルモードを維持することがシーン変更に対する堅牢性を保持

することが明らかになりました。

元記事: https://huggingface.co/papers/2610.18774

収集日: 2026年10月17日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://huggingface.co/papers/2610.18774


#04 AFCE｜VLAモデルの新たな学習手法、未来の物理

的効果を予測し成功率を向上

概要

Vision-Language-Action (VLA) モデルに、動作の結果として生じる物理的な変化

（Effect）を予測させる新手法「AFCE」が提案されました。DexJoCoでの評価にお

いて、AFCEは総合成功率50.97%を達成し、$\pi_{0.5}$およびUVTをそれぞれ

11.82および15.21パーセントポイント上回りました。これにより、特に協調的な器用

な操作が必要な双腕タスクにおいて、高い性能向上が確認されています。

公開日 2026年10月09日  arXiv  アメリカ



詳細

主要成果

新しく提案された「AFCE (Action–Future Coupled Effect Learning)」は、ロボット

の制御において、単なる動作（Action）の予測ではなく、その動作がもたらす未来の物

理的な「効果（Effect）」を主予測ターゲットとする手法です。このアプローチによ

り、DexJoCoベンチマークにおいて50.97%の総合成功率を記録しました。これは、既

存の$\pi_{0.5}$より11.82パーセントポイント、UVTより15.21パーセントポイント高

い数値です。特に5つの双腕タスクすべてでリードしており、複雑な協調操作における

Effect監督の有効性が実証されました。

技術・詳細

AFCEは、現在の画像、言語指示、ロボットの状態から、未来の物理的なEffectを予測

します。このEffectは、以下の3つの要素を統合して構築された共有表現です。

実行された動作（Executed actions）

実際に生じたロボットの状態変化（Realized robot responses）

疎な世界の変化（Sparse world changes）

オフラインのトークナイザーを用いて時間順に並んだEffectトークンを構築し、再構成

目的（Reconstruction objectives）を通じて、実行可能な詳細情報と観察された物理

的変化を保持させます。推論時には、フローマッチングVLAがEffectを予測し、状態条

件付きデコーダーがそれを具体的なアクションチャンク（動作の塊）に変換します。ま

た、エンボディメント固有のインターフェースを備えているため、単腕および双腕のタ

スクで同一のEffectモデルを共有することが可能です。

背景・業界の文脈

従来のVLAモデルは、画像や言語から連続的な動作を直接マッピングして学習してきま

したが、これは「ロボットが何を命じたか」を記述するものであり、「コマンドによっ

て何が変わったか」を記述するものではありませんでした。特に器用な操作

（Dexterous manipulation）においては、接触状態や手の構成、物体のポーズによっ

て、同じコマンドでも結果が異なる場合があります。一方で、世界モデルなどの未来予

測手法は、外観の変化やカメラの動きといった制御に不要な情報まで含まれるため、精

緻なアクションデコードに十分な情報を抽出することが課題となっていました。



今後の展望

AFCEは、現在の観察からの予測可能性、タスクに関連する未来の変化に関する情報、

そして連続的な動作への実行可能性という3つの要件を同時に満たすターゲット学習を

実現しました。評価では、再構成テスト、正解Effectによるリプレイ、予測Effectによ

るクローズドループ制御の3段階で検証が行われ、総合的な性能向上が確認されていま

す。一方で、一部の微細な制御（Fine-control）が必要なタスクについては依然として

課題が残っており、今後の改善点として挙げられています。

元記事: https://arxiv.org/html/2610.13212v1

収集日: 2026年10月17日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://arxiv.org/html/2610.13212v1


#05 LinkerHand O30｜高自由度ハンドの性能と

LinkerBot量産体制

概要

北京のスタートアップLinkerBot社が、人間のような器用さを備えたロボットハンド

「LinkerHand O30」を公開した。20の自由度を持ち、トランプの入れ替えやコイン

を消すといったマジックを披露できるほどの精密な操作性を実現している。同社は高

自由度ロボットハンドの世界市場の80%以上を占めており、人型ロボットの普及に向

けた低コスト化と量産化を加速させている。

公開日 2026年10月14日  South China Morning Post (Instagram経由での言及を含む)  中

国



詳細

主要成果

LinkerBot社が開発したロボットハンド「LinkerHand O30」は、人間と同等の器用さ

で複雑な操作を行うことが可能です。同社が10月に公開したビデオでは、トランプの入

れ替え、薄いカードからおもちゃの車を取り出す、コインを消すといった3つのマジッ

クを披露しました。これにより、小型で薄い物体を操作するための迅速な指の連動動作

が可能であることが実証されました。

技術・詳細

LinkerHand O30は、20の自由度（degrees of freedom）を備えており、人間の手

に近い独立した制御動作が可能です。重量は730グラムで、既存のロボットシステムに

組み込める設計となっています。制御性能と物理的なスペックは以下の通りです。

制御速度：1秒間に500回の制御コマンドを受信可能。

精度：指定位置への繰り返し再現精度は偏差わずか0.2ミリメートル。

動作速度：全開または全閉まで約0.8秒で動作。

耐荷重：最大30キログラムの負荷をサポート。

把持力：親指で最大24ニュートン、4本指のグリップで30ニュートン、5本指の把握

では70ニュートンの力を発生。

これらの性能により、多様な形状やサイズの物体を確実に把握し、操作することが可能

です。同社は、電子機器、自動車、航空宇宙産業における精密製造のほか、高度なロボ

ティクス研究やAIモデルのトレーニングへの活用を想定しています。

背景・業界の文脈

2023年に設立された北京ベースのLinkerBot社は、人型ロボットの重要コンポーネント

である高器用なロボットハンドの主要メーカーへと急成長しました。CEOのAlex Zhou

氏が5月にReutersに語ったところによると、高自由度ロボットハンドの世界市場にお

いて80%以上のシェアを保持しています。現在、月産約5,000台の生産体制を敷いてお

り、これを倍増させて月産10,000台まで引き上げる計画です。また、同社は4月の資金

調達ラウンドを経て、企業価値は約30億ドルと評価されています。



今後の展望

LinkerBot社が展開する5本指のロボットハンドは、ピアノ演奏、針への糸通し、ネジ

締め、電子部品の組み立てなど、器用さのレベルに応じた製品ラインナップを揃えてお

り、中国国内での価格帯は600ドルから15,000ドルとなっています。Zhou氏はWired

誌のインタビューにおいて、製造規模の拡大に伴い、3〜5年以内にロボットハンドの価

格が200ドルまで下落すると予測しています。さらに、人型ロボットがより手頃な価格

で普及し、将来的には「一人当たり平均10台のロボットを所有する」時代が来るとの

見通しを示しています。

元記事: https://e.vnexpress.net/news/tech/tech-news/chinese-robotic-hand-performs-magic-

tricks-with-human-like-dexterity-5132048.html

収集日: 2026年10月17日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://e.vnexpress.net/news/tech/tech-news/chinese-robotic-hand-performs-magic-tricks-with-human-like-dexterity-5132048.html
https://e.vnexpress.net/news/tech/tech-news/chinese-robotic-hand-performs-magic-tricks-with-human-like-dexterity-5132048.html


#06 RH5MK1｜22自由度ロボットハンドの性能と

Inspire Robots製品構成

概要

中国のInspire Robotsが、22個の能動自由度を持つ直接駆動方式のロボットハンド

「RH5MK1」シリーズを公開した。人間と同等のサイズで、5本の指を独立して動作

させることができ、0.005N単位の微細な力を検知する6次元触覚センサを搭載してい

る。これにより、高精度な把持動作と連続的なデータ収集が可能となり、実験室レベ

ルから実現場への適用を目指す。

公開日 2026年10月12日  AI매터스  韓国



詳細

主要成果

中国のロボットハンド開発企業であるInspire Robotsは、2026年9月27日から10月1

日まで米国ピッツバーグで開催された国際ロボット学術会議「IROS 2026」において、

22自由度の直接駆動方式ロボットハンド「RH5MK1」シリーズを初めて公開した。本

製品は人間と同等のサイズで設計されており、5本の指をそれぞれ独立して動かすこと

ができる高い柔軟性を備えている。

技術・詳細

RH5MK1の技術的な特徴は、以下の通りである。

駆動方式と自由度：22個の能動自由度（DOF：ロボット関節が独立して動く方向の

数）を備えている。また、減速機を介さずモーターの力を直接関節に伝える「直接駆

動」方式を採用している。

動作性能：手の開閉動作は毎秒5回（5Hz）の速度で実行可能である。外部から指を

押し戻した際に動き始める逆駆動トルクは0.05N·m水準に抑えられている。

センシング機能：指先には6次元触覚センサを搭載し、最小0.005N単位の力を検知

できる。このセンサは指先だけでなく、手のひらを含む接触部位全般をカバーしてい

る。

自己補正機能：独自開発の関節モジュールに基準位置の自己補正機能を適用した。こ

れにより、長期使用時に発生しやすいセンサ値のズレを低減し、継続的なデータ収集

とアルゴリズム学習を支援する。

なお、RH5MK1の重量および価格については公開されていない。

製品ラインナップ

同社はRH5MK1以外にも、用途に合わせた複数のモデルを展示した。

RH5DG2：13個の能動自由度を備えたモデル。

RH56H1：小型ロボット向けモデル。

RH56F2：ヒューマノイド向け金属製ハンド。触覚、力、位置、温度センサを搭

載。



RH56E2：産業用モデル。指先の把持力は30N、ハンド全体の可搬荷重（持ち上げ

られる最大重量）は15kgに達する。

今後の展望

Inspire Robotsの戦略責任者であるリュ・ウォンルイ氏は、業界の課題として、信頼

性、試験標準、核心部品の互換性、およびコストを挙げている。特に疲労寿命や荷重試

験の重要性を強調しており、「実験室の試作品から、大規模な実際の現場適用へ」とい

う目標を掲げている。

元記事: https://aimatters.co.kr/news-report/54596/

収集日: 2026年10月17日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://aimatters.co.kr/news-report/54596/


#07 クリンテ（Feather Star）｜2つのアクチュエータ

による3D機動

概要

ノースカロライナ州立大学などの研究チームが、海洋無脊椎動物のクリンテ（Feather

Star）に着想を得た水中ソフトロボットを開発しました。わずか2つのアクチュエータ

のみで、水中における上下・前後・回転という3次元的な機動を実現しています。構造

的な設計によって制御を簡略化する「メカニカル・インテリジェンス」を活用してお

り、従来の複雑な機構を排除した効率的な設計を実証しました。

公開日 2026年10月13日  North Carolina State University (via a search result summary,

full source not provided but implies NCSU)  アメリカ



詳細

主要成果

研究チームは、わずか2つのアクチュエータ（力やトルクを発生させる駆動装置）を用

いて、水中での3次元的な機動を可能にするソフトロボットを開発しました。通常、水

中での自由な移動を実現するには少なくとも6つのアクチュエータが必要とされます

が、本ロボットは構造的な設計を最適化することで、極めて少ない駆動源で上下、前

後、および軸回転の動作を実現しています。

技術・詳細

本ロボットの設計には、構造そのものが環境との相互作用を通じて挙動を決定し、コン

ピュータや人間による入力負荷を軽減する「メカニカル・インテリジェンス（機械的知

能）」という概念が導入されています。機体は中央のディスクから4つの弾性的な「翼」

が突き出した形状をしており、これらの翼は曲がっても元の位置に戻る「モノステーブ

ル（単安定）」な特性を持っています。

機動は、以下の3つのモードを組み合わせることで制御されます。

ジェリーフィッシュ・モード（クラゲモード）： 2つのアクチュエータを同時に高速

で動作させ、4枚の翼を素早く羽ばたかせることで上昇します。動作を停止させると

下降し、ゆっくりとした羽ばたきではその場に留まるホバリングが可能です。

フィッシュ・モード（魚モード）： 片方のアクチュエータのみを動作させ、1枚の翼

を尾びれのように振動させることで、その反対方向へ前後移動します。

ローター・モード（回転モード）： 2つのアクチュエータを高速に交互に動作させる

ことで、機体を軸回転させ、任意の方向へステアリング（操舵）します。

背景・業界の文脈

本研究に携わったHaitao Qing氏は、以前にマンタ（オニイトマキリザメ）に着想を得

た水中ロボットを開発していましたが、その設計は高速移動は可能であるものの、3次

元的な機動性能に欠けていたと述べています。一方、自然界のクリンテは肢の動きを協

調させることで、あらゆる方向への移動やホバリングが可能です。この生物学的特性を

模倣し、複雑なメカニズムに頼らずに高い機動性を確保することが本研究の目的となり

ました。



今後の展望

研究チームは、カメラを搭載した水中空間の探索や、単体および複数台の連携による水

中物の吊り上げなどの実用的な可能性を実証しました。今後は、完全なワイヤレス版の

開発を目指すとしています。また、機械工学の視点から構築されたこの汎用的なプラッ

トフォームを、他分野の専門家と連携して多様な水中アプリケーションへ応用していく

意向を示しています。

元記事: https://oceannews.com/news/science-technology/feather-star-soft-robot-achieves-

3d-underwater-maneuverability-with-two-actuators/

収集日: 2026年10月17日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://oceannews.com/news/science-technology/feather-star-soft-robot-achieves-3d-underwater-maneuverability-with-two-actuators/
https://oceannews.com/news/science-technology/feather-star-soft-robot-achieves-3d-underwater-maneuverability-with-two-actuators/


#08 MonoRace｜時速100kmで自律飛行するオランダ

製AIドローン制御システム

概要

オランダのデルフト理工大学の研究チームが、AIを用いて時速100kmでの高速飛行を

実現する自律飛行システム「MonoRace」を開発した。このシステムは、GPSや外部

追跡装置に頼らず、単一のカメラと慣性計測装置のみで位置と状態を推定し、世界チ

ャンピオン級の人類パイロットを上回る速度を記録した。限定的な計算リソースで高

性能な制御を実現したことで、自動運転車や移動ロボットへの応用が期待される。

公開日 2026年10月14日  中国科技网  中国



詳細

主要成果

オランダのデルフト理工大学の研究チームが、AIによる制御で時速100kmの高速飛行

を可能にする自律飛行システム「MonoRace」を開発した。この成果は雑誌『Science

Robotics』に掲載されており、実際の競速レースにおいて、世界チャンピオンの経歴を

持つ人間のパイロットをも上回る性能を示したことが報告されている。

技術・詳細

高速飛行においては、コースの識別や方向調整に割ける時間が極めて短く、高速移動に

伴う画像のブレや歪みが制御の遅延を招き、障害物への衝突リスクが高まるという課題

がある。MonoRaceはこれらの課題に対し、以下の手法でアプローチしている。

センシング構成：GPSや外部のモーションキャプチャ設備に依存せず、前方カメラに

よるコースゲートの識別と、慣性計測ユニット（IMU）から得られる運動情報および

ドローンモデルを組み合わせて、自身の位置と運動状態を推定する。

制御アーキテクチャ：従来のシステムのような多段階の制御プロセスを経ず、小型の

ニューラルネットワークを用いてドローンのモーター指令を直接生成する。

計算処理：このニューラルネットワークは、機載の微小計算チップである「フライト

コントローラー」上で動作し、1秒間に500回の制御指令を発行する。

学習手法：強化学習を用いることで、ドローン自身の物理的な性能限界を考慮しなが

ら、迅速に飛行動作を調整できるよう最適化されている。

背景・実証実験

本システムの性能検証は、2025年に開催された「アブダビ自律ドローンレース」にて

行われた。このレースでは、ハードウェアおよびコースが主催者側によって設計・運用

されており、MonoRaceは未知のデバイスと環境に適応しなければならない条件下でテ

ストされた。その結果、最高時速100kmに到達し、他の自律走行チームおよび3名の世

界チャンピオン経験を持つ人間パイロットを撃破した。



今後の展望

研究チームは、本研究の意義を単なる速度向上ではなく、「限られたセンサーと計算リ

ソースを用いて、いかに高性能な自律制御を実現するか」という点にあるとしている。

この軽量AIによる高速制御アプローチは、今後、自動運転車両や移動ロボットなどのシ

ステムへ応用される可能性がある。具体的には、お掃除ロボットの動作の安定化や省エ

ネ化から、大型の船岸クレーンなどの産業設備に至るまで、ニーズに応じた効率性と安

全性の最適化に寄与することが期待されている。

元記事: https://www.stdaily.com/web/gdxw/2026-10/15/content_596259.html

収集日: 2026年10月17日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://www.stdaily.com/web/gdxw/2026-10/15/content_596259.html


#09 HH-B-DM4-NTとは｜超音波駆動型バイオロボット

による膀胱がん治療の性能と機序

概要

超音波で駆動し、複数の攻撃手段を併せ持つバイオアクティブ・マイクロロボット

「HH-B-DM4-NT」が開発されました。in vitroで90.8%の癌細胞死を達成し、マウス

モデルでは82.4%の腫瘍抑制率と生存期間の有意な延長を確認しています。物理的な

障壁であるコラーゲン基質を分解しつつ、標的特異的に薬剤と超音波攻撃を届けるこ

とで、難治性の膀胱がん治療に新たなアプローチを提示しました。

公開日 2026年10月09日  BIOENGINEER.ORG  アメリカ



詳細

主要成果

研究チームが開発したマイクロロボット「HH-B-DM4-NT」は、膀胱がんに対して極め

て高い治療効果を示しました。in vitro（試験管内）の実験では、実際の腫瘍構造を模

した3次元腫瘍スフェロイドを破壊し、90.8%という高い癌細胞死率を記録しました。

また、膀胱内に腫瘍を形成させたマウスモデルを用いた試験では、82.4%の腫瘍抑制率

を達成し、対照群と比較して生存期間を大幅に延長させることに成功しています。

技術・詳細

このマイクロロボットは、生物学的要素と合成要素を融合させた「マルチウェポン（多

機能）」構成となっており、以下の4つのモジュールで構成されています。

Hathewaya histolytica（細菌）： コラーゲン分解酵素を分泌する細菌。腫瘍を包

む緻密な細胞外マトリックス（コラーゲン壁）を消化・分解し、薬剤が深部まで浸透

するための経路を確保します。

ビスマスフェライト・ナノ粒子： 細菌表面にコーティングされた圧電材料。外部か

ら超音波を照射すると活性酸素種（ROS）を生成し、癌細胞に酸化ダメージを与え

ます。

DM4（微小管阻害剤）： 細胞分裂に必要な微小管を破壊する細胞毒性薬剤。細菌が

道を切り開いた後、腫瘍内部に浸透して構造的な安定性を損なわせます。

ニューロテンシン（標的リガンド）： 膀胱がん細胞に過剰発現しているNTS1受容体

に結合する分子。これにより、正常組織を避け、癌組織に選択的に集積させることが

可能です。

メカニズム解析の結果、治療を受けた細胞ではミトコンドリア機能不全、DNA損傷、

およびアポトーシス（計画的な細胞死）が確認されました。



背景・業界の文脈

非筋層浸潤性膀胱がんは再発率が高く、外科的切除後の膀胱内治療においても、腫瘍を

包む緻密なコラーゲン基質が「壁」となり、薬剤が表面にしか届かないという物理的課

題がありました。また、従来の治療薬は癌細胞と正常な尿路上皮細胞を区別できず、有

効量を投与すると副作用（側副毒性）が出るという生物学的課題も抱えていました。本

技術は、細菌を「自走式解体チーム」として利用することで、これらの障壁を同時に突

破することを目的としています。

今後の展望

本プラットフォームの特筆すべき点は、単なる細胞破壊に留まらず、免疫環境を再構築

したことです。治療後の腫瘍では、癌細胞を直接攻撃するCD8陽性T細胞の浸潤が増加

し、マクロファージの表現型が腫瘍成長を抑制する「M1型」へとシフトしていること

が確認されました。これにより、免疫抑制的な腫瘍微小環境を、長期的な抗腫瘍免疫応

答を維持できる環境へと作り変える可能性が示されました。

元記事: https://bioengineer.org/ultrasound-driven-bioactive-microrobots-deliver-a-multi-

weapon-strike-against-bladder-cancer/

収集日: 2026年10月17日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://bioengineer.org/ultrasound-driven-bioactive-microrobots-deliver-a-multi-weapon-strike-against-bladder-cancer/
https://bioengineer.org/ultrasound-driven-bioactive-microrobots-deliver-a-multi-weapon-strike-against-bladder-cancer/


#10 ANFIS｜レベル3自動運転の車線変更リスク指標、

安全性と解釈性の向上策

概要

レベル3自動運転における安全で解釈可能な車線変更を実現するため、適応型ニューロ

ファジィ推論システム（ANFIS）を用いたリスク指標フレームワークが開発されまし

た。TTC（衝突まで時間）ベースの従来手法と比較して、警告リードタイムを0.86秒

から1.84秒へ延長し、最大減速要求を4.92 m/s²から2.34 m/s²まで低減させること

に成功しています。この手法は、計算コストを抑えつつ、複雑な車両間相互作用を連

続的なリスク値として定量化できるため、より安全な意思決定を可能にします。

公開日 2026年10月08日  Frontiers  中国



詳細

主要成果

本研究では、レベル3自動運転車が高速道路で車線変更を行う際の安全性を高めるた

め、ANFIS（適応型ニューロファジィ推論システム）を活用したリスク評価フレームワ

ークを構築しました。1,000回のモンテカルロシミュレーションによる検証の結果、提

案手法では衝突が一度も発生せず、ニアミス率は0.30%、誤警報率は1.20%という高い

堅牢性を実証しました。また、平均計算実行時間は1.42 msであり、シミュレーション

の制御サイクル予算である10 msを十分に下回る低負荷な処理を実現しています。

技術・詳細

提案されたフレームワークは、正規化された縦方向の制動要求と最小車両間距離を組み

合わせ、0から1までの連続的なリスク指標を生成します。この指標は、以下の要素を含

む2段階の意思決定メカニズムに統合されています。

複数車両の脅威評価と領域依存の操作キャンセル

5次ベジェ曲線を用いた軌道再計画

ドライバーのテイクオーバー（運転交代）監視

性能評価では、静的なマムダニ・ファジィ、TTC（Time-to-Collision）、減速要求、車

頭時間（Time-Headway）などのベースラインと比較されました。その結果、TTCベー

スの手法に比べ、最小2次元クリアランスが2.08 mから4.82 mへと大幅に拡大し、安

全マージンの向上が確認されました。

背景・業界の文脈

自動運転における車線変更は、単なる縦方向の距離調整ではなく、隣接車線の先行車お

よび後続車との複雑な時空間的な調整が必要なタスクです。従来のルールベースや静的

な閾値モデル（MOBILなど）は、計算負荷が低く透明性は高いものの、「安全か危険か」

というバイナリな判断になりやすく、実際の走行環境における連続的なリスクの変化を

捉えきれない課題がありました。その結果、境界付近でのチャタリングや過剰なブレー

キ、あるいは危険検知の遅れといった問題が発生し、乗車感や安全性を損なう要因とな

っていました。



今後の展望

シミュレーション結果は、ニューロファジィによる連続的なリスク評価が、ルールベー

スの解釈性を維持したまま、早期の危険検知と大きな安全マージンを提供できる可能性

を示しています。今後は、評価したシミュレーション条件を超えた性能を確立するた

め、Hardware-in-the-loop（HIL）試験および実車による検証が必要であるとしていま

す。

元記事: https://www.frontiersin.org/articles/10.3389/fnbot.2026.1918469

収集日: 2026年10月17日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://www.frontiersin.org/articles/10.3389/fnbot.2026.1918469


#11 Odyssey-3｜世界モデルによる物理AI開発の効率

化とシミュレーション性能

概要

パロアルトのAIラボが、高度な基盤世界モデル「Odyssey-3」を公開した。わずか20

時間のシミュレーション動画で学習した自動運転ポリシーが、インドの実際の道路で

走行に成功したという。これにより、物理AI開発における実走行データの収集コスト

という資本障壁が大幅に低下する可能性がある。

公開日 2026年10月13日  Tech Times  アメリカ



詳細

主要成果

Odyssey-3の最大の特徴は、極めて少ないデータ量で実世界に適用可能な制御ポリシー

を構築できる点にある。具体的には、実道路や実センサーを一切使用せず、生成された

約20時間のシミュレーション動画のみで学習させた自動運転ポリシーが、先週インド

の実際の路上で走行した。このデータ効率の高さは、高精度な合成トレーニング環境が

実走行データの代替となり得ることを示唆している。

技術・詳細

Odyssey-3は「自己回帰ディフュージョン・トランスフォーマー（autoregressive

diffusion transformer）」アーキテクチャを採用している。これは、言語モデルのよう

に過去のフレームから次を予測する因果的時間予測と、反復的なデノイジングによる空

間生成を組み合わせたものである。また、推論速度を向上させるため「敵対的蒸留

（adversarial distillation）」を用いて生徒モデルを訓練しており、ベース層では

832×480ピクセルで16fps、Pro層では1,280×720ピクセルの出力を実現している。

本モデルは単一タスク用ではなく、事前学習済みの重みが異なる制御インターフェース

や形態に汎用化される基盤モデルとして設計されている。これにより、以下の多様なド

メインでの適用が実証された。

ヒューマノイド：Flexion社と共同開発した制御ポリシーにおいて、学習データにな

い照明変化などの環境変化への適応力が向上した。

ロボットアーム：数十時間のデモンストレーション学習により、未学習のリカバリー

動作（掴み損ねへの対応など）を完遂した。

ドローン：屋内障害物回避のナビゲーションポリシーをシミュレーションで学習し、

物理環境で評価した。

AIエージェント：インタラクティブな環境を生成し、エージェントの訓練とモデルの

精度向上を同時に行うフィードバックループを構築した。

ゲーム：Grand Theft Auto Vをプレイ可能であり、追加学習なしでRed Dead

Redemption 2やSleeping Dogsへの行動転移を示した。



性能評価

物理実験の継続性を測定する「Physics-IQ Verified」ベンチマークのvideo-to-videoト

ラックにおいて、8つの候補から最良を選択するプロトコルで66.1という最高スコアを

記録した。また、image-to-videoトラックでは54.7（同様にbest-of-eight）を記録し

ている。さらに、制御追従や視覚品質などを測定するWorldMarkにおいても、4つの分

割項目のうち3つでリードしているとしている。

今後の展望

Odyssey-3のリリースは、合成トレーニング環境と実ロボット展開の間にある「sim-

to-realギャップ」を埋める重要なマイルストーンとなる。2026年10月8日に公開され

た本モデルは、現在experience.odyssey.systemsにてAPIキー不要のリサーチプレビ

ューが提供されており、物理AI開発におけるデータ収集のコスト構造を根本的に変える

可能性がある。

元記事: https://www.techtimes.com/articles/328905/20261013/world-model-odyssey-3-

drives-cars-india-after-just-20-hours-simulation.htm

収集日: 2026年10月17日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://www.techtimes.com/articles/328905/20261013/world-model-odyssey-3-drives-cars-india-after-just-20-hours-simulation.htm
https://www.techtimes.com/articles/328905/20261013/world-model-odyssey-3-drives-cars-india-after-just-20-hours-simulation.htm

