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□独自の高自由度・高効率 最適設計アルゴリズム  □流動・伝熱・凝固解析  □多目的最適化  □自動制御

■各種鋳造法
　方案設計

■液体搬送 入力
　軌道設計

最適化システムの開発

※詳しくは研究室ホームページをご覧下さい.

Information

■ダイカスト射出
　入力設計

■重力鋳造
　注湯入力設計

■その他各種流路形状設計・振動制御・位置決め制御

適用事例

液体に関する設計問題のための

最適形状

標準形状

最適入力

標準入力

ロストワックス

射出速度

直線搬送

３次元搬送

複雑形状容器

傾動角速度

ダイカスト　扇形ランナー

流体を扱うあらゆる設計問題を解決します.お気軽にご相談ください.

受託解析・受託設計を始めました.
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三重大学工学部総合工学科機械工学コース　
ロボティクス・メカトロニクス講座

INTELLIGENT ROBOTICS LABORATORY

人間と機械の共生を実現する機械システムやロボットには , 人間の持つ「判断力」や「学習能力」を備えた知能ロボットや , 人が行う危険

または , 困難な作業を補助してくれる人間支援ロボットなどがあります. 知能ロボティクス研究室では , 人間と機械の共生を実現するヒューマ

ンセントリック(人間中心)なロボット制御技術を開発し, 社会に貢献できる機械システムや知能ロボットを創出することを目的としています.

具体的な研究テーマとしては , 生体信号を用いたヒューマンマシンインターフェースの開発や人間の力覚・触覚能力を高度化するハプティック

システムの開発などの基礎研究から , 手足に障害を持つ方の自立支援や機能回復を目的とした医療・ 福祉ロボットや , 超高齢社会に向けた

介護支援システムや工場での重労働作業を支援する作業支援ロボットの開発などの実用化研究までを行っています. 特に産学連携の共同研究

には力を入れており, 現在 , 自動車部品などの素形材製造プロセスの最適化や医療・福祉の分野における人間支援ロボットの開発などに

関して産学連携プロジェクトチームを形成し, 研究を進めています.今後はさらに , 医療・福祉の分野においては , 近い将来訪れる 超高齢時

代を乗り超えるための医療・福祉ロボット技術の開発 ,ものづくりの分野においては , 世界で勝負できる品質と機能を実現するものづくり支援

技術の開発に力を入れて研究を行っていきます. 特に , 研究室独自の技術である流体挙動最適化技術を , 再生医療や創薬プロセスなどの

生命・医療の分野やものづくりの基盤技術である製品形状最適化や金型最適設計の分野へ展開し, 新産業の創出を目指します.

・ロボット義肢装具
・生活支援ロボット
・リハビリシステム
・介護支援システム
・画像診断システム

・AI活用によるDX技術
・重労働支援ロボット
・脱炭素技術の開発
・鋳造プロセスの制御
・運転支援システム

・ナビゲーションシステム
・AIシステム開発
・CFDシミュレーション
・操作支援システム
・ハプティックデバイス

・ロバスト制御
・流体挙動制御
・CFD形状最適化技術
・振動制御・搬送制御
・遠隔制御システム

残存筋力を最大限に強化する
リハビリロボットの開発

重労働や危険作業を支援する
ロボット制御技術の開発

CFD 最適化とAIシステムを融合した
品質を極める最適設計技術

教    授 : 矢野賢一    
准教授 :加藤典彦    
助    教 : 松井博和  坂本 良太
技術職員 : 高木 優斗
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大学院　博士前期課程２年　安藤 葉留 　勝部 剛大　谷口 裕規　永岡 拓磨
　　　　　　　　　　　　　矢田  航平  山口 佳純      大和川 飛翔
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　　　　　　　　　　　　　中野 好将   中濱 拓己      平畑 樹       南出 大地
学部４年　                                   安達  暉修   阿部 一輝      楠  礼司朗   小泉 亮馬
　　　　　　　　　　　　    Sayfullayev Sardorbek     仙﨑 真正輝    瀧谷 あゆり 
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リサーチフェロー 
                       : 川谷 龍勢    西ノ平 志子 
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事務補佐員 : 一村 佳世

最新の福祉ロボットによる健康長寿

社会を実現するためのロボット開発を

行っています. 装着型ロボット ( アク 

ティブギプス ) を用いた上肢機能支援

に加え，高齢者の転倒防止を実現する

歩行支援や介護支援ロボットなどの 

開発を行っています.
【アクティブギプスによる車いす操作支援】

医薬品製造プロセスや熱処理プロセ

スにおける熱流体現象の解析を行い，

製品品 質と生産性の向上を目的とした

プロセス制御システムの開発を行っ

ています．ま た，大型プラントの脱炭素   

　技術の開発や生産システムのDX技術

の開発も行ってい ます．
【熱処理制御システムの開発】

障がい者の自立を支援するための

福祉ロボット・介護システムの開発を

行っています. 転倒防止を実現する

ロ ボット義足の開発や機能回復を実

現する移乗支援ロボット，認知症患者

の転倒を防止する見守り支援機器の

開発 を行っています.
【美しい歩行を実現するロボット義足の開発】

上腕機能障がい者を対象として，物体

の把持などの日常動作を支援する電動

車いす搭載型ロボットアームの開発

を行っています.また，利用者の症状に

応じたロボットアーム用操作インター

フェースの開発も行っています。

【電動車いす搭載用ロボットアームの開発】

【ダイカスト製品の最適形状】 【モーションキャプチャーによる手技解析】

医学部附属病院との医工連携体制の

下, 機械学習を用いたせん妄予測モデ

ルの作成や呼吸リハビリ効果測定シス

テムといった最先端医療システムの開

発を行っています.

危険かつ悪環境での極限作業を遠隔

操作や自動制御で行える自律移動

ロボットの開発や，作業員の負荷軽減

を実現する重量物運搬支援ロボットや

労働災害の防止を実現するウェアラブ

ル型作業支援ロボットの開発を行っ

て います.
【危険作業を行う極地作業ロボットの開発】

様々な状況におけるドライバーの自動

車運転技術を学習することで運転意

図を予測し,ドライバーの運転を支援 

するシステムの開発を行っています.

さらには次世代型パーソナルモビリティ

の開発も行っています.

 
【運転支援システムの開発】

数値流体力学（CFD）を援用した最

適化システムの開発を行うとともに，

製品の高品質・高機能・高耐久性を

実現する鋳造プロセスおよび鋳型方

案形状の最適化に関する研究を行っ

ています．

 

健康長寿社会を実現する生活支援ロボットの開発 製品品質と生産性を向上させる工程制御システムの開発

自立支援型福祉ロボット・介護支援システムの開発 車いす搭載型ロボットアームシステムの開発

鋳造プロセスの自動制御・最適化 附属病院との連携による高度医療システムの開発

重労働や危険作業を可能とする作業支援ロボットの開発 ドライバーの意図を予測する運転支援システムの開発
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