
 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

                        

  从从飞飞行行机机器器人人、、蛇蛇型型机机器器人人的的开开发发到到脑脑电电波波的的研研究究  

                     该研究室主要致力于四大课题的研究，分别是「飞行机器人的控制」、     

「蛇型机器人的控制」、「模糊控制理论及其产业应用」、「脑电波的工学应用」。 

飞飞行行机机器器人人的的控控制制  

这项研究是指采用了滑翔伞的无人飞行机器人系统的研究，其目的是制造出从受灾地区的

上空收集信息的无人飞行信息收集系统。因为滑翔伞带有降落伞，所以在失控时不会马上坠落，

非常安全。除此之外，它的机体还具有轻而小的特点。以前的无人飞行体体积大且昂贵，但这

个系统体积小且价格便宜，所以有望大量导入到地方自治区。 

该研究室在滑翔伞上安装了各种传感器，根据传感器探测 

到的信息进行高级控制及方向控制。它的关键之处就在于在理

论上能够导出稳定的控制器，使滑翔伞即使受到风等外界因素

的影响也不会坠落。采用他们提议的控制器，用手动操作让滑

翔伞在出发点到电波无法到达的目标地点之间往返飞行 1km，

成功地完成了自动营救任务。只是起飞和着陆采用手动操作，

除此之外都能自动经由目标地点返回原地。 

    目前他们将自动起飞／着陆控制、风向及电池余量考虑在 

内，导入路线规划，希望能够将从起飞到着陆的整个过程实现

全自动化。 

蛇蛇型型机机器器人人的的控控制制  

蛇型机器人的关节数非常多，操作起来很难，它 

已经超出了人可操作的范围。该研究室从事灵活驱

动、控制蛇型机器人的相关研究。当人发出「前进」

「右转」这种指令时，机器人就要自动计算、执行实

现这种指令的关节动作。这项研究不仅是让生物在

「荒地环境中前行」或「攀爬树木」，而且还尝试在

生物未曾进行过的「搬运作业」中进行应用等。     

模模糊糊控控制制理理论论、、产产业业应应用用  
模糊控制理论有两项研究，一是「采用模糊理论

将熟练的技能电脑化」，二是「模糊推论过程的非线性应

用」。 

前一项研究的结果表明，将熟练操作无线电遥控直升

机人员的灵活操作转化成数据，用计算机进行分析，自动

形成规则并进行控制，可以达到与熟练操作人员相同的水

平或超过其水平。 

后一项研究是用非线性的数学模型来表现无线电遥

控直升机的动作，采用这种数学模型来设计能够让直升机

平稳飞行的控制器，这样真的无线电遥控直升机也就有望

实现平稳飞行。 

该研究室在产业应用方面进行各种尝试，比如无尘室

的恒温恒湿控制、石油精制成套设备的控制、高层建筑使

用的高速电梯的动作控制、垃圾焚烧设备的控制等等。 

脑脑电电波波的的工工学学应应用用  

作为有特色的研究，该研究室还从工学角度研究脑电

波的应用。他们通过「观察 LED 灯的亮灭」来测量产生

的脑电波，专心致力于驱动轮椅、飞行机器人动作的实验

研究。人一看到一亮一灭的光，就会产生与这种亮灭周期

有关的脑电波。在不同的周期内，通过预备多个亮灭的

LED灯，根据脑电波就能判断人看到的是哪一个 LED灯。

在实验阶段，针对四项选择问题，能够达到 95%的识别 

率，实用化的可能性正在到来。 

 

 

简简单单、、自自然然、、有有效效      
该研究室研究开发的宗旨是「简单」、「自然」、「有效」。

这也是他们的优势。 

通过构建捕捉本质的简单的数式模型，不需要采用复

杂的模型就能有效地控制滑翔伞的高度和方向。同样地还

可以将其活用到模糊理论的非线性控制中。通过在比线性

控制更难的非线性控制中采用模糊理论，处理过程就会变

得很简单。这个颇受工程师们的青睐。 

在蛇型机器人的控制中，在对「前进」「右转」时的关 

节动作下工夫的同时，实现了避免跌倒以及能量的最小化

问题。采用控制这种研究，就能实现人类无法想象的有效动作。 

 

 

以以备备万万一一、、积积极极向向民民营营企企业业进进行行技技术术转转让让  
该研究室一直心系「可用理论」「有用的技术」，同时也很积极地进行技术转让。飞行机器人及蛇

型机器人的控制研究的目标是在救援机器人中的应用。在非灾害的情况下，飞行机器人也能进行巨大

结构物的外观检查，蛇型机器人可进行配管检查等这种作业。针对以上的应用案例，他们的目标是开

发能实用化的控制技术。 

他们在脑电波的工学应用研究方面，不仅限于轮椅，还提倡向娱乐界进行技术转让。比如通过意 

念，就能控制 TV游戏主角的动作等这类游戏。大型游戏厂商对此技术也表示出了极大的兴趣。 
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关键词 

综合机器人•控制•生物领域的机械工学 
 
控制，生物，脑电波, 模糊控制理论，飞行机器人，
非线性控制，蛇型机器人，机器人 
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优  势 

未来展望 

所属专业 研究生院信息理工学研究科 智能机械工学专业 

研究成员 田中 一男 教授，田中 基康 助教 

所属学会 IEEE，自动测量控制学会，日本机械学会，电气学会，日本模糊学会，

日本机器人学会 

研究设备 飞行机器人等一系列各种机器人，脑电波测量装置，实时三维图像处

理装置等一系列高性能测量仪器 
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滑翔伞机器人的飞行营救任务 

蛇型机器人 

滑翔伞机器人的实验场景 

用脑电波操作轮椅动作 

模拟镰刀脖子 
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