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フィジカルフィジカル AIAI が過去の経験をが過去の経験を
パッケージングしロボットに送信パッケージングしロボットに送信
フィジカル AI が過去の経験を
パッケージングしロボットに送信

・ 動作 ・ 力加減
・ 視覚情報 ・ 作業結果など動作 ・ 力加減をクラウドへ記録

過去の経験データから
　 ・ 類似作業を検索
　 ・ 最適な動作を選択
　 ・ 新しい作業方法を生成

ロボットが実行
　 ・ 経験データを基に動作
　 ・ リアルハプティクスで状態を計測
　 ・ 想定との差を検知→力加減を修正

力触覚ナレッジクラウド力触覚ナレッジクラウド力触覚ナレッジクラウド

現場で得た結果を現場で得た結果を
次の動作にフィードバック次の動作にフィードバック
現場で得た結果を
次の動作にフィードバック

慶應義塾大学 ハプティクス研究センター
Keio University Haptics Research Center

Keio University  Haptics Research Center

https://haptics-c.keio.ac.jp hapticscenter

慶應義塾大学 ハプティクス研究センター

事前学習データや視覚情報
から、動作と必要な力加減
を予測し、動作指令を生成

Predictor /  大脳
実際に対象へ触れ、硬さ・重さ・
質感をリアルタイムに計測し、
力触覚をデータ化

Real Haprics
予測と実際の差分を認識し、
動作と力加減を補正。
想定外の状況にも即応

Corrector / 小脳
予測と修正を繰り返し、
状況に最適な力加減を実
現して、現実世界へ適応

Adaptation

予測 触る 修正 適応

フィジカルフィジカル AIAIフィジカル AI

リアルハプティクス × フィジカル AI の仕組み　

とは
当センターでは

と の 2 つの AI で構成

～ リアルハプティクスが実現する力触覚プラットフォーム ～

身体知を共有し学び続けるフィジカル AI

リアルハプティクス × フィジカル AI （Human-in-the-Loop から AI-in-the-Loop へ）

熟練技能者が教えた身体知を起点に、フィジカル AI は現場で得られる力触覚データから学習を続けます。
リアルハプティクスが取得する力触覚情報をもとに、AI は予測・修正・適応を繰り返しながら進化し、
人間の経験を継承することで、自律的に学び続けるロボット社会を実現します。

 熟練技能者と世界中のロボットが生み出す身体知は、力触覚データとしてクラウドへ蓄積されます。
フィジカル AI はその経験を活用し、予測・修正・適応を繰り返しながら学習。
蓄積された身体知は共有され、ロボット同士が学び続ける循環型プラットフォームを形成します。

プレディクターモデル
大脳の役割

予測に基づき動作指令を生成する AI

Predictor Model
予測する AI

コレクターモデル
小脳の役割

予測と現実の差を修正する AI

Corrector Model
修正する AI

フィードバック


