
 
为了创造我们未来的生活环境---【环境与机器人工学】 

本学科的宗旨是在不久的将来，为人类创造出更加美好的生活环境。为此我们提供机器人

设计开发等各方面的知识教育。尤其是在近年来，绝大多数的工业制品都利用到机械，电气，

信息，化学等各方面综合领域的知识与技术。所以本学科【环境机器人工学】注重综合性人

才培养，尤其是在机械开发，电路设计，电脑控制和环保系统开发等方面作重点教育。不仅

如此，通过本学科还可以系统的学习到对与我们生活息息相关的自动化福祉机器人技术。 

学科概要 
 

 

 

 

 【环境ロボティクス】是首次在国立大学中作为学科名被引入，而这里的【环境】是指社会

环境，自然环境，生活环境。为了让人们得到更加安定幸福的生活，与我们日常生活紧密相

关的机器人领域得到越来越多人的关注，比如自动化系统、福祉机器等。通过对节能环保的

系统性学习与开发，继而实现本学科的宗旨。  

 

 

 下面是对与环境有关的研究做的简单的介绍（其他的研究请参考本学科主页） 

 

 

 

 

什么是环境机器人工学呢？ 

（1）社会环境机器人工学 



 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

现在日本国内总共铺设了约 30 万千米的下水道管道， 

长年累月埋在地下，管道老化后经常发生路面塌陷的事故， 

由于下水道水管直径很小，很难由人下去探测检查，因此需 

要利用体积比较小的机器人，代替人去检测下水道管的情况。 

开发这种机器人的时候需要机械，电气电子，信息等领域的知识。

（左边的照片是下水道水管老化发生的塌陷事故） 

（下图是【下水道扫描机器人】概况图 

（2）自然环境机器人工学 



 

【闭合循环型植物工厂系统】 

 
 

【陆地养殖系统的开发】 



 

 

 

 

 

 

 

（1） 本学科不论男女学生，都能通过接受系统的教育，从而进入自己希望的领域进行研

究学习。 

（2） 本学科学生可以学习到机械，电气电子，信息，化学等相关领域的知识，毕业后选

择自己最感兴趣的领域进行工作。 

（3） 为了人们能够有更好的生活和工作环境，节能环保机器人的开发是其中不可欠缺的

一部分。本学科以培养具有此类机器人开发能力的综合性人才为最终目的。 

 

 现在，各个领域的科学技术都是朝着多样化，尖端化的方向发展。工业制品的开发与制造需

要能够综合这些科技和资源的人才。 

 本学科的教育方针是加强机械，电气电子，信息工程，化学等领域的系统教育，培养能适应

多样化，尖端化科技环境并具有竞争力的人才，使之活跃于工学，医学，农学等领域，成为

这个社会的中流砥柱，支撑起这个社会。 

希望更多的人来到本学科学习，并成为对社会有用的工程师。 

 

2012 年 4 月 ：环境机器人工学科成立，定员 50 名 

 

 

（3）生活环境机器人工学 

为高龄化社会开发的自动控制电动轮椅。 

（左边照片，利用皮肤表面电位的变化控制轮椅移动） 

总结 



 
 

本学科的研究进行介绍（详细的资料请参考各教员的研究主页） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   利用面部表情电位变化控制的轮椅  

 

 

医学与工学联合 

在独木舟上安装 8 台相机，将相机的照片 

输入电脑，利用电脑程序将独木舟选手的 

动作进行分析，做出选手的动作动画，从

而找出提高选手成绩的方法。 

独木舟选手动作解析系统的开发 

工学知识对医疗福祉做的贡献 

此研究室针对老年半身不遂的人所开发的轮椅 

为了让这些人能够自由活动， 我们利用患者的面 

部表情变化所产生的电位变化，来控制轮椅的移动， 

并且具有自动控制速度，检测障碍物，避让障碍 

物的功能。 



 

 

 

 

植物自动培育系统 

 

 

 

 

 

多能源的开发  

 

 

 

 

农学与工学联合对应粮食问题 

针对气候变化影响农业生产， 此研究利用控制光源，

生长发育状态的数字化和远程操控的管理方法， 

使得不受天气影响的农业生产得以实现。本研究不仅 

在未来农业生产中的实际应用值得期待，而且在渔业 

养殖等领域中也能得到充分的应用。 

 

燃料电池，2 次电池，生物质能量变换的有机触媒的开发 

在环境化学领域的研究中，固态高分子燃料电池 

（发电），镍电池（蓄电池），纤维素分解时使用的 

技能触媒的研究也是本学科的一个特色。未来这种 

高分子燃料电池在汽车和机器人上的应用同样值得 

期待 

关于计算机视觉科学的研究 



 
利用粒子过滤法追踪移动画像中的物体 

 

 

 

现在机器人的应用领域非常广泛，大从灾害地域，宇宙航空，小到一般的家庭都能看到它们

的身影。为了能让机器人自主的判断周围的环境，做出合理的移动，我们对于机器人的控制

系统，以及自主环境认识等方面进行研究。 

 

扫除机器人                        自主回转翼机器人 

 

 

 

 

本研究是关于电脑视觉的研究。数码相机经常被用

作机器人的眼睛，追踪移动的画像中的物体的轨

迹，或者是通过逆运算来推定数码相机自身的运动

情况 

自主移动机器人的开发 

3 次元热成像的研究 

一般情况下热成像仪所测量的 

是 2 次元，也就是平面的温度 

情况，因此我们看不出来被测物体 

表面的凸凹的情况，在此，我们追 

加了物体的距离信息，让我们可以从

各个方向来判断物体的温度以及其 

表面的情况 



 

 

 

      多关节机器人手臂实验场景 

 

 

 

                                                 下水道扫描机器人 

引入视觉效果的机器人手臂的研究 

让机器人手臂具有视觉效果，让 

机器人自主判断周围的环境状况， 

根据数据实现相对复杂的动作。 

本研究特别导入了 3 次元的视觉效果

，让机器人手臂发挥更好的效果 

下水道管形状扫描机器人 

最近全国下水道管由于老化的原因经常 

发生道路塌陷等等事故，而且下水道管 

一般情况下在直径 60cm 以下的占大多数。

本研究开发了一个搭载相机，激光扫描仪 

等传感器的机器人，来测量水管内的形状，

从而判断水管内部的老化情况 


