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【平成２８年度 研究進捗評価結果】 

評価 評価基準 
 A+ 当初目標を超える研究の進展があり、期待以上の成果が見込まれる 
 A 当初目標に向けて順調に研究が進展しており、期待どおりの成果が見込まれる 

○ A－ 
当初目標に向けて概ね順調に研究が進展しており、一定の成果が見込まれるが、一部

に遅れ等が認められるため、今後努力が必要である 
 B 当初目標に対して研究が遅れており、今後一層の努力が必要である 

 C 
当初目標より研究が遅れ、研究成果が見込まれないため、研究経費の減額又は研究の

中止が適当である 
（意見等） 

研究代表者らが提唱し進めてきた一連のアンドロイド研究は、独創的であり、広報・情報発信の面で

も高く評価できる。本研究で重要な位置を占めていた「リニア電磁アクチュエータ」の開発と利用が進

まず、大きな計画変更を伴ったのは残念であるが、「BMI を用いたアンドロイド操作」などでは、当初

計画以上の成果を上げている。残る期間、上記の計画変更を補い、総合的な成果が得られるよう研究に

精励されたい。 

 
【平成３０年度 検証結果】 

検証結果  当初目標に対して、期待どおりの成果があった。 
本研究は、従来の遠隔操作型アンドロイドやロボットを更に進化させ、今後主流にな

ると予測される遠隔操作型ロボットの研究開発プラットフォームとして、半自律遠隔操

作型アンドロイドやロボットの実現を目指したものであり、社会的相互作用機能を実現

する半自律遠隔操作の基盤技術に様々な成果をもたらした。アクチュエータの計画変更

があったが、音声による遠隔制御による多彩な表情生成、環境適応的な動作生成、BMI
を用いたアンドロイド操作など、独創的かつ特記すべき成果を上げている。 
主要学術雑誌等での成果の公表も申し分なく、広報・情報発信の面でも高く評価でき

る。 
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