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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14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

Quantum Systems|バッテリー駆動ドローンの
最高速度483mph達成と性能課題
ドイツのQuantum Systems社が、バッテリー駆動の実験機「
Apex Recordhunter」で時速483マイル(777km/h)を記録した。こ
の数値は、同社が6月に記録した時速434マイル(699km/h)をさら
に更新するものである。本プロジェクトは、高速飛行における
電力管理と推進システムの限界を検証する技術実証を目的とし
ている。得られた知見は、高速で移動する空中脅威に対抗する
ための迎撃ドローン開発に活用される。

シグナル 02 | 機体・ロボット

NVIDIA Cosmos|物理AI向けワールドモデルの
構築・評価・展開ツールと活用事例
NVIDIAは、物理AIシステムが現実世界を理解・シミュレーショ
ンするための「ワールドモデル」構築プラットフォーム「
Cosmos」を拡張した。データキュレーションを行うCosmos
Data Factoryや、モデルの最適化・展開を支援するCosmos
Frameworkなどのツール群を提供し、開発サイクルを大幅に短
縮する。これにより、自動運転やロボティクスなどの分野で、
実機テストの削減と推論性能の向上が実現する。

シグナル 03 | 作業実行

シングルモーター・ドローン|Joshua Bird氏が
開発した制御方式と課題
メーカー兼YouTuberのJoshua Bird氏が、単一のモーターのみで
ホバリングとステアリングを実現するドローンを開発した。45
度のヒンジを備えたプロペラハブにより、モーター速度の変動
をピッチとロールに変換して機体を制御する。サーボやテール
ローターを排除して小型化を追求した設計であり、CADファイ
ルとファームウェアはGitHubで公開されている。

シグナル 04 | フリート運用

三菱電機|ヒューマノイドロボットとCNC工作
機械が連携する加工システムとは
三菱電機が、ヒューマノイドロボットとCNC(コンピュータ数値
制御)工作機械が物理AIを通じてシームレスに連携する、業界初
の加工システムを開発しました。このシステムは、自然言語に
よる指示に基づき、ワークのセットアップや清掃、製品の搬送、
点検、トラブルシューティングといった従来はオペレーターが
担っていた作業をロボットが代行します。個別のロボットごと
に専用の通信機能や制御シーケンスを開発する必要がなくなり、
製造現場の省人化とスマートファクトリー化を加速させます。

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

777km
A04

数値の条件

ドイツのQuantum Systems社が、バッテリー駆動の実験機「Apex Recordhunter」で時速483マ
イル(777km/h)を記録した。この数値は、同社が6月に記録した時速434マイル(699km/h)をさら
に更新するものである。本プロジェクトは、高速飛行における電力管理と推進システムの限界
を検証する技術実証を目的としている。得られた知見は、高速で移動する空中脅威に対抗する
ための迎撃ドローン開発に活用される。

130 kg
A09

数値の条件

ウクライナにおいて、ヘキサコプター型ドローンを用いて負傷兵を戦地から搬送する世界初の
空中医療後送(medevac)が実施されました。使用されたのはGurzuf Defence社製の「Ayudag-6」
で、最大130 kgの吊り上げ能力を持つ機体を医療搬送用に特別改修したものです。地上ルート
が地雷や激しい砲撃で封鎖された極限状況において、ドローンによる救出という新たな選択肢
を実証した点に大きな意義があります。

P03
A10

数値の条件

メーカー兼YouTuberのJoshua Bird氏が、単一のモーターのみでホバリングとステアリングを
実現するドローンを開発した。45度のヒンジを備えたプロペラハブにより、モーター速度の変
動をピッチとロールに変換して機体を制御する。サーボやテールローターを排除して小型化を
追求した設計であり、CADファイルとファームウェアはGitHubで公開されている。

P04
A08

数値の条件

三菱電機が、ヒューマノイドロボットとCNC(コンピュータ数値制御)工作機械が物理AIを通じ
てシームレスに連携する、業界初の加工システムを開発しました。このシステムは、自然言語
による指示に基づき、ワークのセットアップや清掃、製品の搬送、点検、トラブルシューティ
ングといった従来はオペレーターが担っていた作業をロボットが代行します。

P05
A06

数値の条件

NVIDIAは、汎用ロボット開発に向けたオープンプラットフォーム「NVIDIA Isaac」の大幅な拡
張を発表しました。具体的には、Jetson Thorを搭載したリファレンス人型ロボット「Agile
ONE SN」の導入や、学習フレームワーク「Isaac Lab 3.0」、ランタイム「Isaac OS」などの
新技術を提供します。

数値の読み方

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



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

1

知覚・AI
P01/P06

ドイツのQuantum
Systems社が、バッテリー
駆動の実験機「Apex
Recordhunter」で時速
483マイル(777km/h)を
記録した。この数値は、
同社が6月に記録した時
速434マイル(699km/h)
をさらに更新するもの
である。

2

機体・ロボッ
ト
P02/P07

NVIDIAは、物理AIシス
テムが現実世界を理解・
シミュレーションする
ための「ワールドモデ
ル」構築プラットフォー
ム「Cosmos」を拡張し
た。

3

作業実行
P03/P08

メーカー兼YouTuberの
Joshua Bird氏が、単一
のモーターのみでホバ
リングとステアリング
を実現するドローンを
開発した。45度のヒン
ジを備えたプロペラハ
ブにより、モーター速
度の変動をピッチとロー
ルに変換して機体を制
御する。

4

フリート運用
P04/P09

三菱電機が、ヒューマ
ノイドロボットとCNC(
コンピュータ数値制御)
工作機械が物理AIを通
じてシームレスに連携
する、業界初の加工シ
ステムを開発しました。

5

規制・保守
P05/P10

NVIDIAは、汎用ロボッ
ト開発に向けたオープ
ンプラットフォーム「
NVIDIA Isaac」の大幅
な拡張を発表しました。

各受渡しで必要な証拠

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

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

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

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

共通管理点

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



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

次の判断場所（上下は優劣を示さない）

実装成熟度 →

研究 試作 共同評価 製品採用 量産

技術・工程

システム・導入

事業・制度・供給

P01 P02

P03

P04

P05
P06

P07

P08

P09P10

P01 Quantum Systems|バッテリー駆動ド
ローンの最高速度483mph達成と性能
課題
システム・導入 | 根拠: システム

P02 NVIDIA Cosmos|物理AI向けワールド
モデルの構築・評価・展開ツールと活
用事例
システム・導入 | 根拠: システム

P03 シングルモーター・ドローン|Joshua
Bird氏が開発した制御方式と課題
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

P04 三菱電機|ヒューマノイドロボットと
CNC工作機械が連携する加工システム
とは
システム・導入 | 根拠: システム

P05 NVIDIA Isaac|汎用ロボット開発プラッ
トフォームの拡張とリファレンス人型
ロボットの性能
システム・導入 | 根拠: 導入

P06 YOLOv12とLiDARの融合|自動運転車
の物体検知精度を高める新システムの
性能
システム・導入 | 根拠: システム

P07 Gemini 4 Argon|Google DeepMindが実
現したビデオからのロボット技能習得
と性能
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

P08 Ayudag-6|ウクライナ製ヘキサコプター
による世界初のドローン負傷兵搬送と
その性能
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

P09 ALBATROSS|航空投下から自律航行へ
移行する環境観測ロボットの性能と課
題
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

P10 3Dプリント製ヘリコプターローター|
単一モーターによる操舵性能と揚力
140gの検証
技術・工程 | 根拠: 統合・事業語なし

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 Quantum Systems|バッテリー駆動ドローンの最高速度483mph達成と性能課題

A04 | 知覚・AI | 共同評価 日付未収録

FACT
ドイツのQuantum Systems社が、バッテリー駆動の実験機「
Apex Recordhunter」で時速483マイル(777km/h)を記録した。
この数値は、同社が6月に記録した時速434マイル(699km/h)を
さらに更新するものである。本プロジェクトは、高速飛行にお
ける電力管理と推進システムの限界を検証する技術実証を目的
としている。得られた知見は、高速で移動する空中脅威に対抗
するための迎撃ドローン開発に活用される。

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 3/5 | 判断場所: システム・導入

P02 NVIDIA Cosmos|物理AI向けワールドモデルの構築・評価・展開ツールと活用事例

A14 | 機体・ロボット | 製品採用 日付未収録

FACT
NVIDIAは、物理AIシステムが現実世界を理解・シミュレーショ
ンするための「ワールドモデル」構築プラットフォーム「
Cosmos」を拡張した。データキュレーションを行うCosmos
Data Factoryや、モデルの最適化・展開を支援するCosmos
Frameworkなどのツール群を提供し、開発サイクルを大幅に短
縮する。これにより、自動運転やロボティクスなどの分野で、
実機テストの削減と推論性能の向上が実現する。

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P02の評価票へ記録す
る。

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

編集スコア 19/25 | 成熟度 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 シングルモーター・ドローン|Joshua Bird氏が開発した制御方式と課題

A10 | 作業実行 | 試作 日付未収録

FACT
メーカー兼YouTuberのJoshua Bird氏が、単一のモーターのみ
でホバリングとステアリングを実現するドローンを開発した。
45度のヒンジを備えたプロペラハブにより、モーター速度の変
動をピッチとロールに変換して機体を制御する。サーボやテー
ルローターを排除して小型化を追求した設計であり、CADファ
イルとファームウェアはGitHubで公開されている。

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 19/25 | 成熟度 2/5 | 判断場所: 技術・工程

P04 三菱電機|ヒューマノイドロボットとCNC工作機械が連携する加工システムとは

A08 | フリート運用 | 製品採用 日付未収録

FACT
三菱電機が、ヒューマノイドロボットとCNC(コンピュータ数
値制御)工作機械が物理AIを通じてシームレスに連携する、業界
初の加工システムを開発しました。このシステムは、自然言語
による指示に基づき、ワークのセットアップや清掃、製品の搬
送、点検、トラブルシューティングといった従来はオペレーター
が担っていた作業をロボットが代行します。個別のロボットご
とに専用の通信機能や制御シーケンスを開発する必要がなくな
り、製造現場の省人化とスマートファクトリー化を加速させま
す。

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

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

ACTION
30日以内に、人型、ドローン、ロボタクシーを成功率・介入・
安全・原価で比較する。結果と担当者を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
NVIDIA Isaac|汎用ロボット開発プラットフォームの拡張とリファレンス人型ロボット
の性能

A06 | 規制・保守 | 製品採用 日付未収録

FACT
NVIDIAは、汎用ロボット開発に向けたオープンプラットフォー
ム「NVIDIA Isaac」の大幅な拡張を発表しました。具体的には、
Jetson Thorを搭載したリファレンス人型ロボット「Agile ONE
SN」の導入や、学習フレームワーク「Isaac Lab 3.0」、ランタ
イム「Isaac OS」などの新技術を提供します。これにより、デー
タの生成からシミュレーション、実機への展開までのワークフ
ローが統合され、物理AIの実装加速が期待されます。

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 YOLOv12とLiDARの融合|自動運転車の物体検知精度を高める新システムの性能

A13 | 知覚・AI | 試作 日付未収録

FACT
中国の黄河交通大学の研究チームが、カメラとLiDARを統合し
た新しい環境認識システムを開発しました。改良版YOLOv12ア
ルゴリズムにCoordinate Attention(CA)モジュールを組み込み、
LiDARの点群処理を最適化することで、低照度や遮蔽物がある
過酷な条件下での物体検知能力を大幅に向上させています。こ
のシステムは、計算負荷を抑えつつリアルタイムでの高精度な
認識を可能にするため、自動運転の安全性を高める重要なアプ
ローチとなります。

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 2/5 | 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 Gemini 4 Argon|Google DeepMindが実現したビデオからのロボット技能習得と性能

A07 | 機体・ロボット | 共同評価 日付未収録

FACT
Google DeepMindは、最新のAIモデル「Gemini 4 Argon」を用
いて、ビデオ映像から物理的なタスクを学習し、それを人型ロ
ボットに転移させる新手法を実証しました。この「
Video-to-Sim-to-Real」パイプラインにより、従来は数週間を要
していた手動のシミュレーション工程をわずか数時間に短縮可
能です。汎用AIモデルが物理的なスキル習得に必要なエンジニ
アリング工数を大幅に削減できることを示しました。

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

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

ACTION
30日以内に、人型、ドローン、ロボタクシーを成功率・介入・
安全・原価で比較する。結果と担当者を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 Ayudag-6|ウクライナ製ヘキサコプターによる世界初のドローン負傷兵搬送とその性能

A09 | 作業実行 | 共同評価 日付未収録

FACT
ウクライナにおいて、ヘキサコプター型ドローンを用いて負傷
兵を戦地から搬送する世界初の空中医療後送(medevac)が実施
されました。使用されたのはGurzuf Defence社製の「Ayudag-6」
で、最大130 kgの吊り上げ能力を持つ機体を医療搬送用に特別
改修したものです。地上ルートが地雷や激しい砲撃で封鎖され
た極限状況において、ドローンによる救出という新たな選択肢
を実証した点に大きな意義があります。

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 3/5 | 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 ALBATROSS|航空投下から自律航行へ移行する環境観測ロボットの性能と課題

A12 | フリート運用 | 試作 日付未収録

FACT
シンガポール工科設計大学(SUTD)が、航空機から遠隔海域へ投
下し、自律的に航行・観測を行うロボットプラットフォーム「
ALBATROSS」を開発した。カエデの種のような自動回転によ
る緩やかな降下と、着水後のウィングセイルによる風力航行を
組み合わせることで、迅速な展開と長期的な滞在を両立させて
いる。これにより、従来の船舶や航空機では困難だった遠隔地
での低コストかつ持続的な環境モニタリングが可能になる。

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P09の評価票へ記録す
る。

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

編集スコア 18/25 | 成熟度 2/5 | 判断場所: 技術・工程

P10 3Dプリント製ヘリコプターローター|単一モーターによる操舵性能と揚力140gの検証

A11 | 規制・保守 | 試作 日付未収録

FACT
YouTubeチャンネル「worked in theory」の制作者が、スワッシュ
プレートやサーボを排除し、単一モーターのみで操舵可能な3D
プリント製マイクロヘリコプターローターを開発した。テスト
スタンドでの検証において、5,500 RPM時に29ワットの消費電
力で約140グラムの揚力を記録している。複雑な機構を省くこ
とで軽量化を実現しており、FPV(一人称視点)機材を用いた飛
行を目指している。

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: 技術・工程



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 1/2 正式タイトル / 元記事URL全文
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分析対象記事 | 01-07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 バイオハイブリッドロボット|ETH Zurichが開発した生体筋肉アク
チュエータの性能と課題

https://ethz.ch/en/news-and-events/eth-news/news/2026/10/one-small-leap-f
or-a-muscle-one-giant-step-for-robotics.html

A02 水素燃料電池無人機|チタン製分離板によるエネルギー密度向上と
918km飛行の性能

https://www.mhns.co.kr/news/articleView.html?idxno=765348

A03 Ionograsperとは|単一素材でセンシングと駆動を両立したソフトロ
ボットの性能

https://www.koreatimes.co.kr/southkorea/education/20261023/jeonbuk-natio
nal-university-kaist-researchers-develop-soft-robot

A04 Quantum Systems|バッテリー駆動ドローンの最高速度483mph達
成と性能課題

https://interestingengineering.com/innovation/electric-drone-hits-483-mph-in-
record-attempt

A05 マイクロロボット|熱検知と流体ポンプ機能を統合したCornell大の
新技術と性能

https://bioengineer.org/microrobots-sense-heat-and-pump-fluids-together-in-
a-world-first/

A06 NVIDIA Isaac|汎用ロボット開発プラットフォームの拡張とリファ
レンス人型ロボットの性能

https://nvidianews.nvidia.com/news/nvidia-advances-isaac-platform-for-gene
ral-purpose-robotics-with-new-reference-humanoid-frameworks-simulation-pi
pelines-and-data

A07 Gemini 4 Argon|Google DeepMindが実現したビデオからのロボッ
ト技能習得と性能

https://roboticsandautomationnews.com/2026/10/22/google-deepmind-uses-
gemini-4-argon-to-teach-apptroniks-apollo-humanoid-new-skills-from-video/1
06227/

https://ethz.ch/en/news-and-events/eth-news/news/2026/10/one-small-leap-for-a-muscle-one-giant-step-for-robotics.html
https://ethz.ch/en/news-and-events/eth-news/news/2026/10/one-small-leap-for-a-muscle-one-giant-step-for-robotics.html
https://www.mhns.co.kr/news/articleView.html?idxno=765348
https://www.koreatimes.co.kr/southkorea/education/20261023/jeonbuk-national-university-kaist-researchers-develop-soft-robot
https://www.koreatimes.co.kr/southkorea/education/20261023/jeonbuk-national-university-kaist-researchers-develop-soft-robot
https://interestingengineering.com/innovation/electric-drone-hits-483-mph-in-record-attempt
https://interestingengineering.com/innovation/electric-drone-hits-483-mph-in-record-attempt
https://bioengineer.org/microrobots-sense-heat-and-pump-fluids-together-in-a-world-first/
https://bioengineer.org/microrobots-sense-heat-and-pump-fluids-together-in-a-world-first/
https://nvidianews.nvidia.com/news/nvidia-advances-isaac-platform-for-general-purpose-robotics-with-new-reference-humanoid-frameworks-simulation-pipelines-and-data
https://nvidianews.nvidia.com/news/nvidia-advances-isaac-platform-for-general-purpose-robotics-with-new-reference-humanoid-frameworks-simulation-pipelines-and-data
https://nvidianews.nvidia.com/news/nvidia-advances-isaac-platform-for-general-purpose-robotics-with-new-reference-humanoid-frameworks-simulation-pipelines-and-data
https://roboticsandautomationnews.com/2026/10/22/google-deepmind-uses-gemini-4-argon-to-teach-apptroniks-apollo-humanoid-new-skills-from-video/106227/
https://roboticsandautomationnews.com/2026/10/22/google-deepmind-uses-gemini-4-argon-to-teach-apptroniks-apollo-humanoid-new-skills-from-video/106227/
https://roboticsandautomationnews.com/2026/10/22/google-deepmind-uses-gemini-4-argon-to-teach-apptroniks-apollo-humanoid-new-skills-from-video/106227/
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分析対象記事 | 08-14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)

A08 三菱電機|ヒューマノイドロボットとCNC工作機械が連携する加工
システムとは

https://www.mitsubishielectric.com/en/pr/2026/1021_rd/

A09 Ayudag-6|ウクライナ製ヘキサコプターによる世界初のドローン負
傷兵搬送とその性能

https://newatlas.com/military/ukrainian-hexacopter-drone-world-first-aerial-m
edevac/

A10 シングルモーター・ドローン|Joshua Bird氏が開発した制御方式と
課題

https://dronexl.co/2026/10/20/joshua-bird-single-motor-drone-hinged-propelle
r/

A11 3Dプリント製ヘリコプターローター|単一モーターによる操舵性能
と揚力140gの検証

https://dronexl.co/2026/10/21/worked-in-theory-3d-printed-micro-helicopter-r
otor/

A12 ALBATROSS|航空投下から自律航行へ移行する環境観測ロボット
の性能と課題

https://newatlas.com/robotics/albatross-robot-sail-seed-boat/

A13 YOLOv12とLiDARの融合|自動運転車の物体検知精度を高める新シ
ステムの性能

https://bioengineer.org/smarter-eyes-for-self-driving-cars-ai-fuses-camera-an
d-lidar-to-see-the-road-like-never-before/

A14 NVIDIA Cosmos|物理AI向けワールドモデルの構築・評価・展開ツー
ルと活用事例

https://blogs.nvidia.com/blog/cosmos-open-train-evaluate-deploy-world-mod
els/

https://www.mitsubishielectric.com/en/pr/2026/1021_rd/
https://newatlas.com/military/ukrainian-hexacopter-drone-world-first-aerial-medevac/
https://newatlas.com/military/ukrainian-hexacopter-drone-world-first-aerial-medevac/
https://dronexl.co/2026/10/20/joshua-bird-single-motor-drone-hinged-propeller/
https://dronexl.co/2026/10/20/joshua-bird-single-motor-drone-hinged-propeller/
https://dronexl.co/2026/10/21/worked-in-theory-3d-printed-micro-helicopter-rotor/
https://dronexl.co/2026/10/21/worked-in-theory-3d-printed-micro-helicopter-rotor/
https://newatlas.com/robotics/albatross-robot-sail-seed-boat/
https://bioengineer.org/smarter-eyes-for-self-driving-cars-ai-fuses-camera-and-lidar-to-see-the-road-like-never-before/
https://bioengineer.org/smarter-eyes-for-self-driving-cars-ai-fuses-camera-and-lidar-to-see-the-road-like-never-before/
https://blogs.nvidia.com/blog/cosmos-open-train-evaluate-deploy-world-models/
https://blogs.nvidia.com/blog/cosmos-open-train-evaluate-deploy-world-models/
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収録記事一覧

#01 バイオハイブリッドロボット｜ETH Zurichが開発した生体筋肉アクチュエータの性能と課題

#02 水素燃料電池無人機｜チタン製分離板によるエネルギー密度向上と918km飛行の性能

#03 Ionograsperとは｜単一素材でセンシングと駆動を両立したソフトロボットの性能

#04 Quantum Systems｜バッテリー駆動ドローンの最高速度483mph達成と性能課題

#05 マイクロロボット｜熱検知と流体ポンプ機能を統合したCornell大の新技術と性能

#06 NVIDIA Isaac｜汎用ロボット開発プラットフォームの拡張とリファレンス人型ロボットの性能

#07 Gemini 4 Argon｜Google DeepMindが実現したビデオからのロボット技能習得と性能

#08 三菱電機｜ヒューマノイドロボットとCNC工作機械が連携する加工システムとは

#09 Ayudag-6｜ウクライナ製ヘキサコプターによる世界初のドローン負傷兵搬送とその性能

#10 シングルモーター・ドローン｜Joshua Bird氏が開発した制御方式と課題

#11 3Dプリント製ヘリコプターローター｜単一モーターによる操舵性能と揚力140gの検証

#12 ALBATROSS｜航空投下から自律航行へ移行する環境観測ロボットの性能と課題

#13 YOLOv12とLiDARの融合｜自動運転車の物体検知精度を高める新システムの性能

#14 NVIDIA Cosmos｜物理AI向けワールドモデルの構築・評価・展開ツールと活用事例



#01 バイオハイブリッドロボット｜ETH Zurichが開発

した生体筋肉アクチュエータの性能と課題

概要

ETH Zurichの研究チームが、生きた筋肉組織と人工スキャフォールド（足場）を統合

的に設計したバイオハイブリッドロボットを開発しました。この新手法により、同量

の筋肉組織を用いた従来システム比で最大11倍の可動範囲を実現し、ジャンプや遊

泳、歩行、把持などの複雑な動作を可能にしました。生体組織と人工構造物の相互作

用を最適化することで、ロボティクスにおける新たな駆動方式の可能性を提示してい

ます。

公開日 2026年10月22日  ETH Zurich  スイス



詳細

主要成果

ETH Zurichの研究チームは、マウスの筋肉細胞から培養した生きた骨格筋組織と、ソ

フトなハイドロゲル・スキャフォールドを組み合わせた「バイオアクチュエータ」を開

発しました。このアクチュエータは、同程度の筋肉量を持つ従来のシステムと比較し

て、最大11倍という大幅な可動範囲の向上を達成しています。これにより、肉眼で明確

に確認できるレベルの強力な屈曲が可能となり、小型のバイオハイブリッドロボットに

おいてジャンプ、遊泳、歩行、および物体の把持といった多様な動作を実現しました。

技術・詳細

本研究の核心は、筋肉組織と人工スキャフォールドを個別に開発するのではなく、コン

ピュータ上で一つのシステムとして同時に設計した点にあります。研究チームはアルゴ

リズムを用いて、筋肉の収縮がコンポーネント全体の最大の動きに繋がる最適な構成を

シミュレーションで導き出しました。具体的には、筋肉組織を配置する場所と量、およ

びハイドロゲル・スキャフォールドが備えるべき特性を同時に決定しています。

製造プロセスでは、光を用いた「xolography」という技術を用いてスキャフォールド

を3Dプリントしており、1つあたり約1分で作成可能です。完成したバイオアクチュエ

ータの長さは約1.5センチメートルです。また、スキャフォールドに設けられた微細な溝

が筋肉組織の強固な固定と筋線維の配向を助けており、筋肉の力が効率的にスキャフォ

ールドへ伝達される仕組みとなっています。

性能面では、1回の収縮で体長の3分の1に相当する約5ミリメートルのジャンプが可能

です。また、歩行動作においては秒速6.2ミリメートルを記録し、これはこれまでに報

告された歩行バイオハイブリッドロボットの中で、体長比で最も速い速度となります。

背景・業界の文脈

一般的に、ラボで培養された骨格筋組織は収縮しますが、その動きは極めてわずかで、

肉眼ではほとんど視認できないことがバイオハイブリッドロボット開発の大きな課題と

なっていました。本研究は、単に筋肉の量を増やすのではなく、筋肉と人工スキャフォ

ールドの「相互作用」を最適化することが重要であることを証明しました。筋肉を単な

る力発生源としてではなく、形状を変化させて身体の動きや屈曲を制御する設計要素と

して捉えた点が画期的です。



今後の展望

実用化に向けては、依然として大きな課題が残っています。現在、これらのロボットは

筋肉組織を維持するための栄養溶液に依存しており、長期的な運用には至っていませ

ん。特にシステムを大型化する場合、酸素や栄養分を供給し、老廃物を除去するための

「人工血管系」の構築が不可欠であり、これが今後の最大の開発課題の一つとなりま

す。

また、工業製品とは異なり、培養された筋肉アクチュエータには個体差があるという生

体組織特有の変動性も課題です。研究チームは今後、筋肉組織が成熟する過程での成長

をより適切に理解し、制御することを目指しています。

元記事: https://ethz.ch/en/news-and-events/eth-news/news/2026/10/one-small-leap-for-a-

muscle-one-giant-step-for-robotics.html

収集日: 2026年10月24日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://ethz.ch/en/news-and-events/eth-news/news/2026/10/one-small-leap-for-a-muscle-one-giant-step-for-robotics.html
https://ethz.ch/en/news-and-events/eth-news/news/2026/10/one-small-leap-for-a-muscle-one-giant-step-for-robotics.html


#02 水素燃料電池無人機｜チタン製分離板によるエネル

ギー密度向上と918km飛行の性能

概要

韓国材料研究院（KIMS）が、軽量チタン金属分離板を採用した高エネルギー密度燃料

電池を搭載し、無人機による918kmの飛行に成功した。この動力源はエネルギー密度

801.8Wh/kgを実現し、従来のリチウムイオン電池の約4倍に相当する。これによ

り、長時間の滞空が必要な通信中継や偵察・監視などの分野への活用が期待される。

公開日 2026年10月21日  더쎈뉴스 (The CEN News)  韓国



詳細

主要成果

韓国材料研究院（KIMS）の航空宇宙材料実証センター（ヤン・チョルナム博士の研究

チーム）は、軽量チタン金属分離板を適用した無人機用燃料電池動力源を開発し、実証

飛行を通じてその性能を検証した。この無人機は12時間16分にわたる飛行で、総距離

918kmの航行に成功した。また、着陸後の地上運転を含めると、動力源は合計17時間

6分にわたり中断なく作動したことが確認されている。

技術・詳細

本技術の核心は、燃料電池スタックに使用される金属分離板に、軽量かつ高強度のチタ

ン素材を採用した点にある。燃料電池スタックとは、水素と酸素の化学反応で電気を生

成する複数のセルを積層した装置であり、そのセル間に配置される分離板は、水素と空

気の通路を形成し、電気を伝達する重要な役割を担う。

この分離板の軽量化により、動力源全体のエネルギー密度を801.8Wh/kgまで高めるこ

とに成功した。これは、一般的なリチウムイオン電池のエネルギー密度（約

200Wh/kg）と比較して約4倍という高い数値である。また、今回の成果は昨年の実績

（飛行距離755.6km、エネルギー密度606Wh/kg）を上回るものであり、特にエネル

ギー密度においては約32%の向上が達成された。

背景・業界の文脈

従来の電動推進無人機は主にリチウムイオン電池を使用しているが、飛行時間を延ばす

ためにバッテリー容量を増やすと、重量が増加して飛行効率が低下するという限界があ

った。KIMSの研究チームは、10年以上にわたり蓄積してきた燃料電池システムおよび

軽量素材・部品技術を投入することで、この重量とエネルギー密度のトレードオフを解

決した。

実証飛行は密陽ド론試験飛行練習場にて行われ、開発した動力源を固定翼無人機に搭載

して実施された。日没により着陸した後も、水素タンクの圧力が10barに達するまで運

転を継続し、長時間の運用可能性を実証した。



今後の展望

開発された技術は、通信インフラが不足している山岳地帯での通信中継や、長距離の情

報収集、偵察・監視など、長時間の滞空が不可欠な分野への活用が見込まれている。ま

た、燃料電池は騒音と振動が比較的少ないため、低騒音運用が求められる無人機への適

用も可能である。

現在、研究チームは関連企業と技術移転に向けた協議を進めており、2027年上半期ま

での技術移転と商用化を目指している。また、将来的には既存の高圧水素タンクを液体

水素貯蔵方式に代替することで、約2日間連続して飛行可能な無人機の開発も可能にな

ると期待されている。

元記事: https://www.mhns.co.kr/news/articleView.html?idxno=765348

収集日: 2026年10月24日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://www.mhns.co.kr/news/articleView.html?idxno=765348


#03 Ionograsperとは｜単一素材でセンシングと駆動を

両立したソフトロボットの性能

概要

全北大学校とKAISTの研究チームが、単一のソフト素材でセンサーと人工筋肉の両方

の機能を果たすイオン性ソフトロボット「Ionograsper」を開発した。このロボット

は、近接する物体を検知し、低強度の紫外線照射に反応して物体を把握することが可

能である。センサーとアクチュエータを統合したことで、従来のソフトロボットが抱

えていた構造の複雑化やエネルギー消費の課題を解決できる。

公開日 2026年10月23日  The Korea Times  韓国



詳細

主要成果

全北大学校と韓国科学技術院（KAIST）の共同研究チームが、近接物体の検知と光への

反応による把握動作を同時に行えるイオン性ソフトロボット「Ionograsper」を開発し

た。本研究の最大の特徴は、単一のソフト素材がセンサーと人工筋肉の両方の役割を兼

ね備えている点にある。この成果は国際学術誌『Advanced Materials』に掲載され、

カバー記事として選出された。

技術・詳細

Ionograsperは、ハエトリグサの検知および捕捉メカニズムに着想を得て設計されてい

る。具体的な動作原理は以下の通りである。

センシング機能：素材内部のイオン再分布を監視することで、接近する物体を検知す

る。帯電した物体が近づくと、その電場によってイオン分布が変化し、電気信号が発

生する。この機能は専用の電源を必要とせずに動作する。

駆動機能（アクチュエーション）：低強度の紫外線にさらされると、素材中のアゾベ

ンゼン分子が光誘起の構造変化を起こす。これにより水分の蒸発が促され、表面にナ

ノスケールの細孔が形成されることでポリマー鎖の動きが制限され、変形した構造が

一時的に安定化する。

保持と復帰：一度光を照射して物体を把握すると、消灯後も10分以上にわたってそ

の形状を維持できる。その後、素材の両面で異なる速度で水分を再吸収することで反

対方向に曲がり、最終的に元の形状へと緩やかに戻る。

背景・業界の文脈

従来のソフトロボットは、周囲を検知するための「センサー」と、動作を生成するため

の「アクチュエータ」を別々に搭載するのが一般的であった。しかし、この分離構造は

コンポーネントや配線数の増加を招き、システム設計を複雑にする要因となっていた。

また、特定の姿勢を維持したり動作させたりするために、継続的なエネルギー供給が必

要であるという課題もあった。今回の研究では、センシングと駆動を単一のイオンポリ

マー素材に統合することで、構造の簡素化とエネルギー需要の低減を実現している。



今後の展望

本研究を主導した全北大学校のKim Yong-min教授とKAISTのMoon Hong-chul教授ら

は、今後この素材をさらに発展させる計画である。具体的には、AIベースの制御技術と

統合することで、人間や物体と柔軟に相互作用できる「フィジカルAIロボット」への応

用を目指している。これにより、現実世界の環境においてより効率的に動作するロボッ

ト素材の進展が期待される。

元記事: https://www.koreatimes.co.kr/southkorea/education/20261023/jeonbuk-national-

university-kaist-researchers-develop-soft-robot

収集日: 2026年10月24日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://www.koreatimes.co.kr/southkorea/education/20261023/jeonbuk-national-university-kaist-researchers-develop-soft-robot
https://www.koreatimes.co.kr/southkorea/education/20261023/jeonbuk-national-university-kaist-researchers-develop-soft-robot


#04 Quantum Systems｜バッテリー駆動ドローンの

最高速度483mph達成と性能課題

概要

ドイツのQuantum Systems社が、バッテリー駆動の実験機「Apex Recordhunter」

で時速483マイル（777km/h）を記録した。この数値は、同社が6月に記録した時速

434マイル（699km/h）をさらに更新するものである。本プロジェクトは、高速飛行

における電力管理と推進システムの限界を検証する技術実証を目的としている。得ら

れた知見は、高速で移動する空中脅威に対抗するための迎撃ドローン開発に活用され

る。

公開日 2026年10月21日  Interesting Engineering  ドイツ



詳細

主要成果

ドイツのドローンメーカーであるQuantum Systems社は、バッテリー駆動の実験用航

空機「Apex Recordhunter」が、速度記録への挑戦において時速483マイル

（777km/h）、秒速200メートル以上の速度に達したことを発表した。この結果は、同

社が本年6月に直線・水平飛行で記録した時速434マイル（699km/h）を上回る数値で

ある。なお、公式な記録として認定されるには、風の影響を相殺するための復路飛行を

完了させる必要があるため、現時点では未確定の数値となっている。

技術・詳細

Apex Recordhunterは、同社の実験チーム「N3XT」が約1年をかけて開発した技術実

証機である。実運用機ではなく、推進システム、エネルギー管理、および高速飛行性能

をテストするためのプラットフォームとして機能する。具体的なバッテリーパック、モ

ーター、推進システムの仕様は公開されていないが、6月のテストで使用されたバッテ

リーセルはポルシェの子会社が開発した特製のものであるという。

時速483マイルという極限の速度域では、エネルギー管理が極めて重要なエンジニアリ

ング課題となる。機体が高速での安定飛行を維持しつつ、十分な出力を供給し続けなけ

ればならないためだ。同社はエネルギー消費量やバッテリー容量、飛行時間などの詳細

な測定値は公表していないが、今回の飛行を通じてバッテリー駆動の推進システムにお

ける性能と限界に関するデータを収集した。

背景・業界の文脈

この高速化技術の追求は、高速で移動する空中脅威に対抗する迎撃ドローンの開発とい

う実用的な目的と密接に関連している。具体的に同社が挙げているのが、ロシアのジェ

ット駆動ドローン「Geran」であり、これは時速311〜373マイル（500〜600km/h）

に達すると報告されている。こうした高速機の出現により、より高速な迎撃システムの

必要性が高まっている。

Quantum Systems社は、キエフを拠点とするWIY Drones社と合弁会社「Quantum

WIY Industries」を設立し、迎撃ドローンの開発に取り組んでいる。すでにウクライナ

国家警備隊向けに、迎撃ドローン「Strila」15,000機の受注を確保している。また、同

社はウクライナ軍で広く利用されている偵察ドローン「Vector」でも知られており、本

年、防衛技術活動への資金として12億ドルの資金調達ラウンドを完了している。



今後の展望

Apex Recordhunter自体は兵器ではなく、戦闘システムとハードウェアを共有してい

ない。しかし、本プロジェクトで得られた電気推進やエネルギー管理に関する知見は、

今後の迎撃機開発に直接的に反映される。次回の飛行試験では、今回の性能が公式な記

録として認められるかどうかが決定される予定であり、得られたエンジニアリングデー

タは将来の航空機開発に適用される。

元記事: https://interestingengineering.com/innovation/electric-drone-hits-483-mph-in-record-

attempt

収集日: 2026年10月24日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://interestingengineering.com/innovation/electric-drone-hits-483-mph-in-record-attempt
https://interestingengineering.com/innovation/electric-drone-hits-483-mph-in-record-attempt


#05 マイクロロボット｜熱検知と流体ポンプ機能を統合

したCornell大の新技術と性能

概要

コーネル大学の研究チームが、熱の検知と流体ポンプ機能を同時に備えたマイクロロ

ボットを世界で初めて開発しました。半導体製造技術を用いたアクチュエータと電子

回路により、温度勾配に応じて流体の輸送方向を制御するクローズドループ制御を実

現しています。これにより、従来のカテーテルでは困難だった微小領域での精密な熱

管理や物質輸送が可能になります。

公開日 2026年10月17日  BIOENGINEER.ORG  アメリカ



詳細

主要成果

コーネル大学の研究チームは、熱を検知しながら同時に流体をポンプ輸送できるマイク

ロロボットを世界で初めて開発しました。このシステムは、環境温度がしきい値を超え

ると流体を前方へ送り、しきい値を下回ると逆方向へ送るというシンプルな制御ポリシ

ーを備えています。これにより、マイクロスケールにおいて温かい流体を必要な場所へ

集める、あるいは不要な場所から排除するといった「微小なサーモスタット」のような

機能を実現しました。

技術・詳細

本ロボットは、人間の髪の毛ほどの幅という極小スケールで動作します。この領域では

慣性よりも粘性力が支配的になるため、単純な往復運動では流体を推進させることがで

きません。そこで研究チームは、2つのヒンジを持つ設計を採用し、対称性を破った非

相反的なストロークを生成することで、周囲の液体に方向性のある運動量を与えること

に成功しました。これはパラメキウム（ゾウリムシ）やヒトの気道細胞にある繊毛の仕

組みを模倣したものです。

技術的な特徴は以下の通りです。

駆動方式：半導体製造技術で製作されたアクチュエータと電子回路を採用。個別に、

あるいはグループ単位で電子信号による制御が可能です。

通信スキーム：「リーダー」と「フォロワー」による分散意思決定システムを構築。

リーダーが環境の熱状態を検知し、フォロワーがそれに応じてポンプ動作を調整しま

す。

制御：センシングが駆動を促し、その駆動がさらにセンシング対象の量（温度）を変

化させる「クローズドループ制御」を、協調して動作する微小マシン間で初めて実装

しました。



背景・業界の文脈

従来のマイクロ流体ポンプは、受動的な構造や外部電場に依存していましたが、本研究

のプログラム可能なアプローチはそれらと一線を画します。特に、電磁モーターは数十

マイクロメートル以下に小型化すると有用な出力を維持できないため、半導体プロセス

による実装が不可欠でした。また、温度勾配は生体内の炎症や感染、腫瘍（代謝活動に

より周囲より温度が高くなる傾向がある）の指標となるため、バイオメディカル分野に

おいて極めて重要な変数となります。

今後の展望

本システムは電子的にプログラム可能であるため、ハードウェアを変更せずにしきい値

やストロークシーケンス、ポンプ速度を再構成できます。これにより、農業における植

物根への栄養液循環や、医療における創傷部位の熱環境調節など、用途に応じた柔軟な

展開が期待されます。今後は、熱だけでなく光やpHなどの異なる変数に反応する機能

の拡張が検討されています。

元記事: https://bioengineer.org/microrobots-sense-heat-and-pump-fluids-together-in-a-world-

first/

収集日: 2026年10月24日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://bioengineer.org/microrobots-sense-heat-and-pump-fluids-together-in-a-world-first/
https://bioengineer.org/microrobots-sense-heat-and-pump-fluids-together-in-a-world-first/


#06 NVIDIA Isaac｜汎用ロボット開発プラットフォー

ムの拡張とリファレンス人型ロボットの性能

概要

NVIDIAは、汎用ロボット開発に向けたオープンプラットフォーム「NVIDIA Isaac」の

大幅な拡張を発表しました。具体的には、Jetson Thorを搭載したリファレンス人型

ロボット「Agile ONE SN」の導入や、学習フレームワーク「Isaac Lab 3.0」、ラン

タイム「Isaac OS」などの新技術を提供します。これにより、データの生成からシミ

ュレーション、実機への展開までのワークフローが統合され、物理AIの実装加速が期

待されます。

公開日 2026年10月21日  NVIDIA Newsroom  アメリカ



詳細

主要成果

NVIDIAは、汎用ロボットの開発サイクルを高速化するため、リファレンス人型ロボッ

ト、データセット、ランタイム、およびロボット学習フレームワークを統合した

「NVIDIA Isaac」プラットフォームの拡張を公開しました。これにより、開発者はデー

タの収集からトレーニング、そして実機へのデプロイメントまでをシームレスに移行で

きる統合パスを確保できます。ジェンスン・ファンCEOは、ロボティクスにおける

「ChatGPTモーメント」が近づいているとし、物理AIを産業界に導入するためのフルス

タックプラットフォームを提供すると述べています。

技術・詳細

今回の発表の中心となる「Agile ONE SN」は、Agile Robots社が開発したフルスタッ

クのリファレンス人型ロボットです。本機はNVIDIA Isaac GR00TおよびエッジAIプラ

ットフォーム「NVIDIA Jetson Thor」を搭載しており、以下の仕様を備えています。

ハードウェア構成： 身長1.40メートル、重量40キログラム。31自由度を持ち、片

腕あたり3キログラムのペイロードに対応。

ハンド性能： 5本指の「WUJI Hand 2」を左右に装備し、それぞれ20自由度、

1kHzの力制御と触覚センシングを実現。

演算能力： Jetson Thorにより、オンボードでの推論とリアルタイム制御に2,070

FP4テラフロップスの演算性能と128GBのユニファイドメモリを提供。

センシング： 頭部と手首のカメラ、LiDAR、慣性計測装置（IMU）によるマルチモ

ーダルセンシングを実装。

また、ソフトウェア面では、2,000以上のシミュレーション資産を含む「SimReady

Central Library」や、多様な人間活動を収録した「Human 1M Dataset」をHugging

Faceで公開しました。さらに、オープンソースの学習フレームワーク「Isaac Lab 3.0」

や、決定論的なリアルタイム性能を実現するランタイム「Isaac OS」を提供し、物理エ

ンジンのNewtonやPhysXを用いた効率的なポリシー学習を可能にしています。



背景・業界の文脈

汎用ロボットの開発において、シミュレーションと実機展開の乖離は大きな課題となっ

ていました。NVIDIAはDGX Station向けに、ChatGPT Astra、Isaac、Cosmosを組

み合わせた3つのオープンソース・リファレンスワークフローを公開し、合成データの

生成や強化学習によるモデルの精緻化を加速させます。また、安全性の確保に向けて、

NVIDIA IGX Thorベースの安全プラットフォーム「NVIDIA Halos」を導入し、Agile

Robots、Agility、Dexory、FORT Robotics、KIONなどの企業が倉庫ロボットの安全

性向上に活用しています。欧州ではABB RoboticsやKUKA、Universal Robotsなどの

主要企業が、このオープンプラットフォームを基盤に自律ロボットシステムを構築して

います。

今後の展望

リファレンスプラットフォームであるAgile ONE SNは、2027年初頭に提供される予定

です。すでにスタンフォード大学やETH Zurichなどの主要研究機関が関心を示してお

り、人型ロボットが多様なスキルを学習し、人間向けに設計された環境で適応して動作

する「スケール可能な有用性」の実現に向けた研究開発が進められます。

元記事: https://nvidianews.nvidia.com/news/nvidia-advances-isaac-platform-for-general-

purpose-robotics-with-new-reference-humanoid-frameworks-simulation-pipelines-and-data

収集日: 2026年10月24日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://nvidianews.nvidia.com/news/nvidia-advances-isaac-platform-for-general-purpose-robotics-with-new-reference-humanoid-frameworks-simulation-pipelines-and-data
https://nvidianews.nvidia.com/news/nvidia-advances-isaac-platform-for-general-purpose-robotics-with-new-reference-humanoid-frameworks-simulation-pipelines-and-data


#07 Gemini 4 Argon｜Google DeepMindが実現し

たビデオからのロボット技能習得と性能

概要

Google DeepMindは、最新のAIモデル「Gemini 4 Argon」を用いて、ビデオ映像か

ら物理的なタスクを学習し、それを人型ロボットに転移させる新手法を実証しまし

た。この「Video-to-Sim-to-Real」パイプラインにより、従来は数週間を要していた

手動のシミュレーション工程をわずか数時間に短縮可能です。汎用AIモデルが物理的

なスキル習得に必要なエンジニアリング工数を大幅に削減できることを示しました。

公開日 2026年10月22日  Robotics & Automation News  アメリカ



詳細

主要成果

Google DeepMindは、最新のフロンティアAIモデル「Gemini 4 Argon」を活用し、

ビデオ映像から学習した動作をApptronik社の人型ロボット「Apollo」に転移させるロ

ボティクス訓練手法を実証しました。内部テストでは、人間がコーンホール（豆袋投げ

ゲーム）をプレイする未加工のビデオをArgonに提示したところ、実世界での試行にお

いてApolloが7回連続でショットを成功させるという結果を得ました。

技術・詳細

本手法の核心は「Video-to-Sim-to-Real」と呼ばれるパイプラインにあります。

Gemini 4 Argonは、視覚的・意味的な推論、物理的理解、およびロボティクス向けの

自律的なコード生成機能を組み合わせており、以下のプロセスで動作します。

ビデオ映像から環境を分析し、空間座標をマッピングする。

タスク実行に必要な全身の関節運動を算出する。

自律的にシミュレーションコードを生成し、学習した挙動を実機（Apollo）へ転移

させる。

このプロセスにより、通常であれば数週間の手動作業を必要とするロボティクス・シミ

ュレーション工程を、わずか数時間にまで圧縮することが可能になりました。また、

3D環境における物理的・空間的な問題の推論能力を測定するベンチマーク「ERQA

（Embodied Reasoning benchmark）」において、Argonは87パーセントのスコアを

達成しています。

背景・業界の文脈

人型ロボットに新しい物理的スキルを習得させるには、これまで膨大な手動エンジニア

リングが必要とされてきました。Google DeepMindは、汎用AIモデルを物理システム

に適用することで、この開発コストを劇的に削減することを目指しています。Gemini 4

Argonは単なるロボティクス用モデルではなく、複雑なエンジニアリング、科学、コー

ディング、ビジネス全般を対象とした広範なモデルとして位置づけられています。



今後の展望

Googleは、Gemini 4 Argonをすでに量子コンピューティング、核融合、ライフサイエ

ンス研究、および大規模なソフトウェアコードベースの最適化などのプロジェクトに活

用しているとしています。本モデルは今後、GoogleのAI製品およびGemini APIを通じ

て提供される予定であり、高度なAI推論を物理システムへ応用する取り組みをさらに加

速させていく方針です。

元記事: https://roboticsandautomationnews.com/2026/10/22/google-deepmind-uses-gemini-

4-argon-to-teach-apptroniks-apollo-humanoid-new-skills-from-video/106227/

収集日: 2026年10月24日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://roboticsandautomationnews.com/2026/10/22/google-deepmind-uses-gemini-4-argon-to-teach-apptroniks-apollo-humanoid-new-skills-from-video/106227/
https://roboticsandautomationnews.com/2026/10/22/google-deepmind-uses-gemini-4-argon-to-teach-apptroniks-apollo-humanoid-new-skills-from-video/106227/


#08 三菱電機｜ヒューマノイドロボットとCNC工作機械

が連携する加工システムとは

概要

三菱電機が、ヒューマノイドロボットとCNC（コンピュータ数値制御）工作機械が物

理AIを通じてシームレスに連携する、業界初の加工システムを開発しました。このシ

ステムは、自然言語による指示に基づき、ワークのセットアップや清掃、製品の搬

送、点検、トラブルシューティングといった従来はオペレーターが担っていた作業を

ロボットが代行します。個別のロボットごとに専用の通信機能や制御シーケンスを開

発する必要がなくなり、製造現場の省人化とスマートファクトリー化を加速させま

す。

公開日 2026年10月21日  Mitsubishi Electric  日本



詳細

主要成果

三菱電機は、物理AI（現実世界における物理的な動作を制御・最適化するAI技術）を用

いることで、ヒューマノイドロボットとCNC工作機械が密接に連携して動作する業界初

の加工システムを開発しました。このシステムにより、これまで人間が手作業で行って

いた工作機械のセットアップ、内部の清掃、加工済み製品の取り出しと搬送、点検、お

よびトラブルシューティングといった一連のタスクをヒューマノイドロボットが遂行す

ることが可能になります。

技術・詳細

本システムは、主に以下の3つのコンポーネントで構成されています。

AI加工タスクプランナー： オペレーターからの自然言語による指示を受け取り、加

工タスクを自動生成し、CNC工作機械とヒューマノイドロボットの間で作業の割り

当てと調整を行います。

物理AI搭載CNC工作機械： 自然言語で動作情報をやり取りし、ヒューマノイドロボ

ットと連携して加工を行います。

汎用ヒューマノイドロボット： 物理AIに基づいた指示に従い、実作業を遂行しま

す。

AI加工タスクプランナーおよびCNC工作機械に統合された物理AIには、同社独自のAI

技術ブランドである「Maisart」を用いた新開発の物理AIが採用されています。これに

より、個別のロボットに合わせて複雑な統合作業を行うことなく、オペレーターの基本

的な作業指示だけで無人での加工運用および管理を実現しています。

背景・業界の文脈

製造業界における深刻な労働力不足を背景に、現場オペレーターが担う作業の自動化需

要が高まっています。しかし、工作機械内部へのワーク設置や清掃といった、人間の身

体能力に依存する作業を従来の産業用ロボットで代替しようとすると、生産ラインの大

幅な変更やロボット設置のための設備改修が必要となり、多額の設備投資が課題となっ

ていました。そのため、既存設備への大規模な改修なしに導入できるヒューマノイドロ

ボットへの期待が高まっていましたが、CNC工作機械と接続するためには、ロボット

ごとに専用の通信機能や制御シーケンスを個別に開発しなければならないことが大きな

障壁となっていました。



今後の展望

三菱電機は、この革新的な技術を通じてスマートファクトリーへの転換を加速させ、生

産効率を極限まで高めた完全自律型の無人工場の実現を目指しています。なお、本シス

テムのデモンストレーションは、2026年10月26日から東京ビッグサイトで開催される

「第33回日本国際工作機械フェア（JIMTOF 2026）」にて公開される予定です。

元記事: https://www.mitsubishielectric.com/en/pr/2026/1021_rd/

収集日: 2026年10月24日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://www.mitsubishielectric.com/en/pr/2026/1021_rd/


#09 Ayudag-6｜ウクライナ製ヘキサコプターによる世

界初のドローン負傷兵搬送とその性能

概要

ウクライナにおいて、ヘキサコプター型ドローンを用いて負傷兵を戦地から搬送する

世界初の空中医療後送（medevac）が実施されました。使用されたのはGurzuf

Defence社製の「Ayudag-6」で、最大130 kgの吊り上げ能力を持つ機体を医療搬送

用に特別改修したものです。地上ルートが地雷や激しい砲撃で封鎖された極限状況に

おいて、ドローンによる救出という新たな選択肢を実証した点に大きな意義がありま

す。

公開日 2026年10月19日  New Atlas  アメリカ



詳細

主要成果

ウクライナ軍の第92独立強襲旅団に所属する49歳の兵士Kostiantyn氏が、ドローンに

よって戦闘地域から救出されました。これは世界で初めて、ドローンを用いて負傷者を

空中搬送した事例となります。激しい砲撃が続く「グレーゾーン」に孤立し、重い脚部

の負傷を負っていた同氏を、特別に改修されたヘキサコプター「Ayudag-6」が吊り上

げ、安全圏まで搬送することに成功しました。救出された兵士はその後、ハルキウ軍病

院へ搬送され、容体は安定していると報告されています。

技術・詳細

今回の作戦に投入されたのは、ウクライナのドローンメーカーGurzuf Defence社が開

発した「Ayudag-6」です。本来は重量物の物流や重量弾薬の配送を目的としたモジュ

ール式ヘキサコプターであり、機体重量は98 kg (216 lb)、最大で130 kg (287 lb) の

吊り上げ能力を備えています。今回の任務にあたり、第10軍団と第92旅団が同社と協

力し、以下のような大幅な仕様変更を加えました。

通信・ナビゲーション：ジャミング（電波妨害）対策機能を備えたStarlink通信シス

テムを搭載。

搬送メカニズム：物資の搬出および負傷兵の搬送を可能にするモジュール式ハーネス

と、電動カーゴウィンチを装備。

視認性向上：夜視装置および熱線映像（サーマルイメージング）機能を実装。

飛行安定性：搬送中の患者が過度に揺さぶられるのを防ぐため、機体フレームをアッ

プグレードし、飛行時の安定性を向上。

実際の運用では、第92旅団の無人システムユニットのオペレーターが操縦し、まずハー

ネスを負傷兵に届けました。兵士は仲間の兵士からの指示に従って自身を固定し、その

後、紛争地域を横断して安全な場所まで吊り上げられました。



背景・業界の文脈

空中での医療後送（medevac）の歴史は古く、第一次世界大戦中のフランス空軍によ

るDorand AR.1複葉機の改造機を用いた小規模な搬送にまで遡ります。その後、第二

次世界大戦では欧州および太平洋戦域で数万人の負傷者が航空機で搬送され、1944年

には米陸軍航空軍がビルマで初のヘリコプターによる搬送を実施しました。現代の軍事

医療後送は、集中治療設備や専門のトラウマチームを搭載したヘリコプターを用いるこ

とが一般的となっています。

今後の展望

今回の事例は、従来の地上搬送やヘリコプターによる救出が不可能な状況下での有効性

を証明しました。具体的には、地上ルートが地雷で封鎖され、かつ激しい敵軍の射撃に

さらされているため、装甲車や標準的なヘリコプターの投入が不可能と判断されたケー

スです。救出までの数日間、ドローンを用いて食料、水、医療品を直接届けて生存を維

持させた後、最終的に機体そのもので搬送するというプロセスは、今後の戦地における

救出作戦に新たなパラダイムを提示するものと考えられます。

元記事: https://newatlas.com/military/ukrainian-hexacopter-drone-world-first-aerial-medevac/

収集日: 2026年10月24日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://newatlas.com/military/ukrainian-hexacopter-drone-world-first-aerial-medevac/


#10 シングルモーター・ドローン｜Joshua Bird氏が開

発した制御方式と課題

概要

メーカー兼YouTuberのJoshua Bird氏が、単一のモーターのみでホバリングとステア

リングを実現するドローンを開発した。45度のヒンジを備えたプロペラハブにより、

モーター速度の変動をピッチとロールに変換して機体を制御する。サーボやテールロ

ーターを排除して小型化を追求した設計であり、CADファイルとファームウェアは

GitHubで公開されている。

公開日 2026年10月20日  DroneXL  アメリカ



詳細

主要成果

Joshua Bird氏が開発したドローンは、単一のモーター、プロペラ、およびサーボを一

切使用せずに、ホバリングと方向制御を実現した。3Dプリント製の機体は、スティッ

ク入力に応じて水平を維持しながら離陸し、任意の方向へ傾斜させることが可能であ

る。この設計により、従来のマルチコプターやヘリコプターで必要だった複数のモータ

ーや複雑な機構を削減し、機体の小型化を達成した。

技術・詳細

制御の核心は、45度の角度がついたヒンジを備えたプロペラハブにある。これはヘリコ

プターのスワッシュプレートの代わりとなる機構で、モーターが加速するとブレードが

ハブから遅れるため、一方のブレードが上がり、もう一方が下がる。この加速のタイミ

ングを回転の適切な位置に合わせることで、機体を任意の方向へ傾けることができる。

6インチのプロペラは最大約20,000 RPMで回転し、モーター速度は1秒間に300回と

いう高速で変動する。

開発過程では、以下の技術的課題を克服している。

モーター制御：標準的なドローン用ESC（電子速度制御器）では、1秒間に50回以上

の加速を行うと同期が失われるため、磁気エンコーダーでローター位置を読み取る

「mjbots moteus r4」サーボコントローラーを採用した。また、制御遅延をなくす

ため、モーターコントローラーが直接フライトコントローラーと通信し、コマンドを

自ら計算するようファームウェアを書き換えた。

振動対策：初期飛行では160 Hzの振動が加速度計に影響を与え墜落を招いた。

Bird氏は自作のストロボカメラを用いて、時速310 mph（500 km/h）以上で動

くブレード先端の挙動を可視化し、ブレードのたわみとフラッピングを確認した。結

果として、より剛性の高いブレードを採用することで振動を解消した。

方位制御：機体全体が常に回転しているため、コンパスが機能しない。そのため、部

屋の隅に設置した赤外線ビーコンをセンサーで検知し、ArduPilotのフォーク版を用

いて方位推定を補正している。



背景・業界の文脈

単一モーターによる飛行は過去にも例がある。2023年のScience Robotics誌で発表さ

れた香港大学の「PULSAR」などが挙げられる。また、YouTuberのTom Stanton氏も

スワッシュプレートレスのヘリコプターを製作しているが、Bird氏によればそれは依然

として2つのモーターを必要としていた。Bird氏の機体は、PULSARと比較してプロペ

ラ面積が6倍以上小さく、彼が知る限り、ドローンに搭載されたヒンジ付きプロペラの

中で最小かつ最高速で回転するものとなっている。

今後の展望

現在は赤外線ビーコンに依存しているため、飛行範囲は個人の寝室に限定されている。

今後は、機体が回転しながら室内をスキャンするリニアカメラセンサーを導入し、ビー

コンなしで方位を維持し自律航行できる機能を追加する予定である。これが実現すれ

ば、屋外での飛行が可能になる。Bird氏は、単一モーター化がドローンの小型化と低コ

スト化につながると考えている。

元記事: https://dronexl.co/2026/10/20/joshua-bird-single-motor-drone-hinged-propeller/

収集日: 2026年10月24日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://dronexl.co/2026/10/20/joshua-bird-single-motor-drone-hinged-propeller/


#11 3Dプリント製ヘリコプターローター｜単一モーター

による操舵性能と揚力140gの検証

概要

YouTubeチャンネル「worked in theory」の制作者が、スワッシュプレートやサーボ

を排除し、単一モーターのみで操舵可能な3Dプリント製マイクロヘリコプターロータ

ーを開発した。テストスタンドでの検証において、5,500 RPM時に29ワットの消費

電力で約140グラムの揚力を記録している。複雑な機構を省くことで軽量化を実現し

ており、FPV（一人称視点）機材を用いた飛行を目指している。

公開日 2026年10月21日  DroneXL  アメリカ



詳細

主要成果

3Dプリントを用いて製作されたマイクロヘリコプターローターが、従来の複雑な制御機

構を排した設計で動作することが実証された。このローターは、回転中の速度を1回転

ごとに加速・減速させることでブレードのピッチを変更し、操舵を行う。自作のテスト

スタンドを用いた最終バージョンでは、回転数5,500 RPM、消費電力29ワットの条件

下で、約140グラムの揚力を発生させることに成功した。

技術・詳細

本設計の最大の特徴は、スワッシュプレートやサーボモーターを使用せず、単一のモー

ターで操舵を完結させている点にある。開発過程では、軍用ナノドローン「Black

Hornet」に採用されているホイール式スワッシュプレートの特許に基づいた設計を3回

試作したが、摩擦による性能低下や重量の問題に直面した。最終的に、Tom Stanton

氏やJoshua Bird氏が探求した「ヒンジ付きアンダーアクチュエータローター」の原理

を採用した。

制御方式の比較では、各ブレードにヒンジを設けるよりも、単一の中央ヒンジを備えた

構成の方が、制御権限が高く応答速度も速いことが判明した。また、素材の選定におい

ても重要な知見が得られており、高耐熱PLAよりも標準的なPLAの方が剛性が高く、揚

力と効率において優れた結果を示した。具体的には、MATLABとブレード要素理論を

用いた初期設計に対し、揚力で47％、効率で26％の向上を達成している。

製作工程では、3Dプリントによる積層ラインの弱点を避けるため、Fusionスクリプト

を用いて展開図を作成し、熱プレスによる成形プロセスを導入している。さらに、バラ

ンスウェイトとして小型のボルトとナットを追加することで、慣性を利用したローター

のダンピングを行い、オーバーシュートや共振を抑制した。

背景・業界の文脈

従来の小型ヘリコプターは、複雑なリンケージ機構を持つスワッシュプレートによって

ピッチを制御していたが、これは重量増加と摩擦の要因となる。本プロジェクトのよう

に、電子制御によるパルス操作で物理的な機構を代替するアプローチは、機体重量の削

減が至上命題であるマイクロドローンにおいて極めて有効な手段となる。



今後の展望

現在はテストスタンドでの動作確認段階であり、実際の飛行試験は行われていない。今

後の課題は、機体全体の目標重量の策定および、ローターの反トルクをどのように打ち

消すかという点にある。また、5,500 RPMでの操舵には1秒間に約92回の速度パルス

が必要となるため、標準的なドローン用ESC（電子速度制御器）では同期が困難であ

る。次段階では、磁気エンコーダーによるローター位置検出を備えたカスタムPCB（プ

リント基板）の開発と検証が行われる予定である。

元記事: https://dronexl.co/2026/10/21/worked-in-theory-3d-printed-micro-helicopter-rotor/

収集日: 2026年10月24日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://dronexl.co/2026/10/21/worked-in-theory-3d-printed-micro-helicopter-rotor/


#12 ALBATROSS｜航空投下から自律航行へ移行する環

境観測ロボットの性能と課題

概要

シンガポール工科設計大学（SUTD）が、航空機から遠隔海域へ投下し、自律的に航

行・観測を行うロボットプラットフォーム「ALBATROSS」を開発した。カエデの種

のような自動回転による緩やかな降下と、着水後のウィングセイルによる風力航行を

組み合わせることで、迅速な展開と長期的な滞在を両立させている。これにより、従

来の船舶や航空機では困難だった遠隔地での低コストかつ持続的な環境モニタリング

が可能になる。

公開日 2026年10月17日  New Atlas  シンガポール



詳細

主要成果

シンガポール工科設計大学（SUTD）の研究チームは、航空機から遠隔海域へ投下し、

着水後に自律的に航行して環境観測を行うロボットプラットフォーム「ALBATROSS

（Airborne Lander with Buoyant AuToROtating Sailing Sensor）」を開発した。こ

のシステムは、航空機による展開の「速さ」と、帆船による航行の「持続性」という、

相反する利点を統合した点に大きな特徴がある。プロトタイプを用いた実証実験では、

高度150メートル（492フィート）からの投下後、安定して着水し、自律的に姿勢を正

して航行することに成功した。

技術・詳細

ALBATROSSは、自然界の仕組みを模倣したバイオインスパイアード設計を採用してい

る。具体的には、以下のメカニズムによって動作する。

降下メカニズム： 2枚の剛性ウィングセイルを備えており、降下時にカエデの種のよ

うに受動的に自動回転（オートローテーション）することで、落下速度を抑制し安定

させる。これにより、自動回転システムがない場合に比べて、着水時の衝撃エネルギ

ーを約18.5分の1に低減できると推定されている。

航行メカニズム： 着水後は重量配分によって自動的に直立し、ウィングセイルを帆

として利用して風力で移動する。また、魚の尾ひれに着想を得たラダー（方向舵）を

搭載し、ステアリングを行う。

制御と観測： 3つのアクチュエータと3つのナビゲーションセンサーを用いて、設定

されたウェイポイント間を自律的に航行する。シンガポールの貯水池で行われた試験

では、最大航行速度は約1km/h（0.62mph）に達し、約3時間にわたって湿度、温

度、風向のデータを収集した。

背景・業界の文脈

広大な海洋の遠隔地をモニタリングする場合、従来の手段にはそれぞれ課題があった。

船舶などの水上艇は長期滞在が可能だが、目的地までの移動に多大な時間を要する。一

方で航空機は目的地へ迅速に到達できるが、定点観測のような長期滞在は不可能であ

る。SUTDのFoong Shaohui教授らは、環境に抗うのではなく、受動的な自動回転や

風力といった自然の力を利用することで、低コストで拡張性の高いセンシングプラット

フォームを実現することを目指した。



今後の展望

現在は管理された試験環境での運用にとどまっており、今後は外洋という過酷な実環境

での運用に向けた耐久性と堅牢性の向上が課題となる。次段階の開発では、水中センサ

ーやソナーの搭載、およびエネルギー貯蔵システムの大容量化が計画されている。研究

チームは、このプラットフォームが環境モニタリングや気候変動研究だけでなく、捜索

救助や海事セキュリティなどの分野へ応用される可能性を見出している。

元記事: https://newatlas.com/robotics/albatross-robot-sail-seed-boat/

収集日: 2026年10月24日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://newatlas.com/robotics/albatross-robot-sail-seed-boat/


#13 YOLOv12とLiDARの融合｜自動運転車の物体検知

精度を高める新システムの性能

概要

中国の黄河交通大学の研究チームが、カメラとLiDARを統合した新しい環境認識シス

テムを開発しました。改良版YOLOv12アルゴリズムにCoordinate Attention（CA）

モジュールを組み込み、LiDARの点群処理を最適化することで、低照度や遮蔽物があ

る過酷な条件下での物体検知能力を大幅に向上させています。このシステムは、計算

負荷を抑えつつリアルタイムでの高精度な認識を可能にするため、自動運転の安全性

を高める重要なアプローチとなります。

公開日 2026年10月17日  BIOENGINEER.ORG  中国



詳細

主要成果

黄河交通大学の研究チームは、自動運転車が直面する「低照度環境でのカメラの視認性

低下」と「LiDARデータの疎性（データの少なさ）」という課題を解決する、新しい物

体検知システムを開発しました。本システムは、改良されたYOLOv12アルゴリズムと

LiDARの点群コラボレーションを組み合わせたシングルステージ物体検知モデルであ

り、歩行者や交通コーンのような細長い小型ターゲットの認識精度を向上させていま

す。特に、LiDAR側の処理において0.3メートルのクラスタリング閾値を採用すること

で、94.7%という高いクラスタリング精度を達成しました。

技術・詳細

本システムの核心は、視覚情報と距離情報の効率的な融合にあります。まずカメラ側で

は、エンドツーエンドの検知アーキテクチャであるYOLOv12をベースに、軽量な

Coordinate Attention（CA）モジュールを階層的に組み込みました。これにより、従

来のArea Attentionでは困難だった水平・垂直方向の空間座標モデリングが可能にな

り、遮蔽物がある状況や暗所での特徴応答が強化されています。また、損失関数に

Complete IoU（CIoU）を採用し、バウンディングボックスの重なり、中心点距離、ア

スペクト比の一貫性を考慮することで、よりタイトな物体囲い込みを実現しました。

LiDAR側では、以下の4ステップで処理が行われます。

パススルーフィルタリングによる地面や遠距離ノイズの除去と、ボクセルグリッドダ

ウンサンプリングによるデータ冗長性の削減。

垂直方向の高さ、点群密度、表面法線ベクトル、車両までの平均距離といった幾何学

的特徴の算出。

ユークリッド距離クラスタリングによる独立した物体群の分離（閾値0.3メートル）。

有効な一致点数に基づくターゲットマッチング信頼度の算出と、3次元バウンディン

グボックス座標の出力。

特筆すべきは、LiDARブランチに深層学習ネットワークを使用せず、PCLライブラリに

基づいた実装としたことで、システム全体の計算負荷を低減させている点です。



背景・業界の文脈

自動運転車の「視覚神経」にあたる環境認識システムでは、これまで単一のセンサーの

みを用いるシングルモーダル検知と、複数のセンサーを組み合わせるマルチモーダル融

合の2つのアプローチが主流でした。しかし、シングルモーダルでは複雑なシーンへの

適応力が低く、既存のマルチモーダル融合アルゴリズムでは特徴量の結合が弱いため、

走行条件の動的な変化に対して堅牢性に欠けるという課題がありました。カメラは低コ

ストで詳細な分類が可能ですが光量変化に弱く、LiDARは精密な3次元計測が可能です

が点群が疎であるため、微細な物体認識が困難であるという相互の弱点が存在していま

した。

今後の展望

本研究では、低レベルでの特徴結合ではなく、独立したシングルモーダル検知結果を後

段で統合する「シーン適応型決定レベル動的重み融合戦略」を導入しています。これに

より、環境に応じて最適なセンサーの判断を優先させることが可能になります。計算コ

ストを抑えつつ、低照度や悪天候といった困難な条件下でも信頼性の高い物体検知を実

現するこの手法は、次世代の高度自動運転システムの安全性向上に寄与すると期待され

ます。

元記事: https://bioengineer.org/smarter-eyes-for-self-driving-cars-ai-fuses-camera-and-lidar-

to-see-the-road-like-never-before/

収集日: 2026年10月24日 | 自動記事収集・翻訳システム (AI使用)

https://bioengineer.org/smarter-eyes-for-self-driving-cars-ai-fuses-camera-and-lidar-to-see-the-road-like-never-before/
https://bioengineer.org/smarter-eyes-for-self-driving-cars-ai-fuses-camera-and-lidar-to-see-the-road-like-never-before/


#14 NVIDIA Cosmos｜物理AI向けワールドモデルの構

築・評価・展開ツールと活用事例

概要

NVIDIAは、物理AIシステムが現実世界を理解・シミュレーションするための「ワール

ドモデル」構築プラットフォーム「Cosmos」を拡張した。データキュレーションを

行うCosmos Data Factoryや、モデルの最適化・展開を支援するCosmos

Frameworkなどのツール群を提供し、開発サイクルを大幅に短縮する。これにより、

自動運転やロボティクスなどの分野で、実機テストの削減と推論性能の向上が実現す

る。

公開日 2026年10月21日  NVIDIA Blog  アメリカ



詳細

主要成果

NVIDIAは、物理AI向けのワールドモデルを迅速に構築、評価、展開するためのツール

群を拡充した。このCosmosプラットフォームは、6つのオープンモデルリーダーボード

でトップ5に入る性能を誇り、データ収集からトレーニング、最適化、デプロイまでの

一連のワークフローを支援する。特に、Cosmos 3 NIMマイクロサービスの導入によ

り、検証済み構成において品質を維持したまま推論速度を最大2倍に向上させた。

技術・詳細

プラットフォームは主に以下の3つの機能領域で構成されている。

Cosmos Data Factory：マルチモーダル・マルチセンサデータのラベル付けやキ

ュレーションを行う。GPU加速ソリューション「Cosmos Curator」がビデオデー

タセットに対応し、自動運転データの生成、画像属性の拡張、希少なイベントのビデ

オ生成、欠陥画像生成、ビデオデータの環境変更（天候や照明）といった5つのクラ

ウドネイティブ・ブループリントを提供する。

Cosmos Framework：モデルのトレーニングと最適化を担う。GR00T、

Alpamayo、QWEN、Pi0.5などのオープンモデルを、ファインチューニングや強化

学習で適応させ、蒸留や量子化によって最適化できる。

シミュレーションと展開：Cosmos 3 Nanoモデルのバリアントにより、現実世界で

のテスト前に、再現困難なマルチビュー・マルチセンサシナリオで自律ポリシーをテ

スト可能にした。また、ビデオ検索・要約（VSS）3.3ブループリントは、同一GPU

で監視可能なビデオストリーム数を40%増加させる。

背景・業界の文脈

物理AIの開発において、現実世界の複雑なデータを収集し、安全にシミュレーションす

ることは大きな課題となっている。Porscheは、Cosmos Data FactoryをVoxel51経

由でMicrosoft Azure上で活用し、フォルクスワーゲングループ全体で共有する自動運

転データフライホイールを開発している。これにより、物理的なテスト走行を最大90%

削減し、開発サイクルを最大85%短縮できる見込みである。また、ANYboticsは1,500

以上の合成ビデオクリップを生成し、産業点検ロボットに液体漏れなどの異常検知を学

習させている。



今後の展望

Cosmosプラットフォームは完全にモジュール化されており、オープンな設計となって

いる。MicroAGIのような研究機関が320億パラメータの推論モデルを精度を維持した

まま80億パラメータのNanoモデルに蒸留した事例や、ADNOCがFogsphereのプラッ

トフォームを通じて65拠点での安全 hazards をリアルタイム検知している事例があ

る。今後は、合成データによるトレーニングと高速な推論環境の統合により、工場や倉

庫などの物理環境へのビデオ推論の導入が加速すると考えられる。

元記事: https://blogs.nvidia.com/blog/cosmos-open-train-evaluate-deploy-world-models/
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