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自動化

自動化
・

自律化

遠隔操作

人による操作

「きぼう」船内・船外作業の自動化・自律化

地上運用管制作業
の自動化・自律化

ｼｽﾃﾑ機器操作 ①実験装置内操作 ②「見る」・「移動する」作業 ③「操る」作業

条件判断や判定の機能を付加し、「自動化・自律化」

ｼｽﾃﾑ運用自動化

RMS自動ｺﾏﾝﾄﾞ等

装置自動化 ﾏﾆﾋﾟｭﾚｰｼｮﾝ機能に
よる汎用作業自動化

監視・移動の自動化

✓障害物検知・回避
✓自動ホーミング
✓物資搬送

✓浮上移動・姿勢維持
（ドローン技術）

マウス実験
を中心に

自動化に着手

ｴｱﾛｯｸ操作
RMS操作

済み

高度化

移動ｶﾒﾗ機能

自動化が可能な定型作業

ﾎﾟｽﾄISS、月・惑星探査
での技術利用

地上運用ｼｽﾃﾑ
高機能化

多種多様な操作の組合せ実施が可能な
多機能汎用ロボット(ﾋｭｰﾏﾉｲﾄﾞ等)による自動化

地上ロボット技術の利用・新規地上技術の実証

社会（家庭・会社・災害現場
等）への実装支援

✓人型ハンド等
✓マスタースレーブ
✓ VR

✓双腕・協調制御

■ はじめに 

国際宇宙ステーション日本実験棟「きぼう」は、無重力
環境を利用した各種実験・ミッションを真空環境や地上と
同じ一気圧環境で実施しています。宇宙航空研究開発機
構では、利便性向上に向けた地上ロボット技術活用による
「きぼう」の自動化・自律化を推進すると共に、「きぼう」をテ
ストベッドとして、民間低軌道利用等の将来宇宙ミッション
で必要となるロボット技術を獲得し、更には、その成果を
社会生活にフィードバックすることを目指しています。 
 

 
 
 
■ 活動内容 

１．ロボット技術を利用する上での「きぼう」の特徴 
（１）無重力環境 

飛行、若しくは構造物（ハンドレール等）を把持しての
移動が有効。 

（２）明確なロボットインタフェース 
操作対象のサイズや操作力等、インタフェース条件が
明確。 

（３）装置類の取付状態 
船内はケーブルや小物が比較的自由に艤装。 
船外の形態はシンプルかつ明確。 

 
 

２．宇宙でのロボット利用技術の実証・獲得 
当機構は、宇宙でのロボット利用技術の実証・獲得をオ

ールジャパン体制で推進することを計画しています。以下
に示す３つの取り組みを通じて、宇宙でのロボット利用に
興味のある方々、自社の技術を宇宙で実証したいと思わ
れている方々と広く連携を取り、宇宙でのロボット利用で
世界をリードします。 

（１）「きぼう」でのミッション・実験の自動化・自律化 
地上ロボット技術を利用して、宇宙飛行士や地上要員
が行っている定型作業の自動化・自律化を図ります。 

（２）将来宇宙ミッションを支えるロボット技術の獲得 
低軌道や月・火星等で人間が活動する拠点において
必要となるロボット技術を「きぼう」で実証します。 

（３）社会生活の向上に資するロボット技術の獲得 
精緻な作業等を行うロボット技術を関節への負荷が小
さい無重力環境で実証し、社会に還元します。 

 
３．外部組織との連携 
当機構は、これらの作業を共同で推進いただけるパー

トナーを探しています。宇宙への適用が可能なロボット技
術を有する方、或いは宇宙でのロボット利用にご興味をお
持ちの方がおられましたら、当機構までお気軽に問い合
わせください。 

 
■ 関連情報等（特許関係、施設） 

「軌道上模擬フィールド」 
当機構は、ロボット技術を「きぼう」に導入するにあたり、事
前に地上実証するための軌道上を模擬したフィールドを
筑波宇宙センター内に整備中です。今後、将来宇宙拠点
を想定した設備も追加し、地上ロボットの本格的な宇宙実
証用フィールドとする計画です。 

 

地球・宇宙 

宇宙実験棟「きぼう」での 
地上ロボット技術の実証・利用の推進 
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