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研究開発におけるロボット活用と課題

研究開発における協働ロボット導入のトレンド

研究
開発

①「研究の効率・生産性の向上

現場での必要作業の確保

定常/単調作業からの解放

②「最先端のロボット制御の研究」

ロボット開発プラットフォーム「ROS」

人間とロボットが混在/協働する社会の実装

協働ロボットと聞くと、工場など製造現場で活用されるイメ
ージが強いと思います。しかし、ラボや大学などの研究開発
の現場でも活躍しています。
「研究の効率・生産性の向上」や「最先端のロボット制御の
研究」などを目的に協働ロボットが導入が進んでいます。

定常作業・単調作業を協働ロボットに任せる
ことで、人間は付加価値の高い研究に注力

ロボット関連のハードウェアの進化に加えて、
ソフトウェア、特に「ROS」が注目されている

様々な活用が期待されますが、一方で課題もあります
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研究開発におけるロボット活用と課題

①
限られた

作業スペース ②接触リスク

③高度な制御 ④
技術的課題
の対応

研究開発におけるロボット活用の際、下記の課題があげられます

単調作業からの解放を目的に協働ロボットを導入したいが、十分
な設置スペースが確保できないため導入を足踏みしている

人とロボットが接触しないよう注意して設置したとしても人や周辺物
と共存する環境では接触リスクがあり危険

研究用に高度な制御を行うことができるロボットアームを探している
が、どれが良いか選定出来ない

ROSに対応したロボットは存在するも開発環境の立上げや技術的
課題の発生時に自己解決できるか不安
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『Franka Research 3』 について

① ７軸可動＆全軸にトルクセンサ内蔵

② ROS公式対応、Franka worldの存在

③ リアルタイム制御とトルク制御を実現

④ コミュニティサイトによる充実したサポート

これらの課題は『Franka Research 3』
で解決できます

研究開発におけるロボット活用と課題
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FRANKA ROBOTICS社製協働ロボット
『FRANKA RESEARCH3』で課題解決
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ロボット活用の解決策①

７軸可動による
柔軟性

7軸で全軸トルクセンサー内蔵

「7軸可動による柔軟性」を生かして作業スペースの

課題を解決。狭い空間、また、人/周辺物と共存す

る環境でも７軸の特性を生かしてフレキシブルに作

業することが可能。

①限られた作業スペース
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ロボット活用の解決策②

②接触リスク
トルクセンサによる
高い安全性

衝突検知

Franka Research 3 は全軸トルクセンサー

を内蔵しており、その特長を生かしてほんのわず

かな接触でも動作をストップすることが可能。
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ロボット活用の解決策③

③高度な制御
リアルタイム制御
＆トルク制御

FCI (Franka Control Interface)

FCIは、C++ライブラリであるlibfrankaやROS

パッケージ群などで構成されており、

MATLAB/Simulinkとの連携も可能。

開発用PCとロボットアームはイーサネットによる

高速な双方向通信を行い、1kHz でリアルタ

イム制御とトルク値などの計測が可能。
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ロボット活用の解決策④

④技術的課題への対応

Franka 

Community

Franka Community

「Franka Community」という専門家や同じ志を

持つ人々のコミュニティの場を提供。この中で技術的

課題やお困りごとなどを誰もが共有でき、有識者から

解決策などのアドバイスをもらうことが可能。
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『FRANKA RESEARCH3』 活用事例
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トルク制御を行うことでまるで人間の腕のようなフレキシブルな動作（NIST task board ）

https://www.youtube.com/watch?v=Fy8dnS45YyA

事例①

このボードは、ナットの締め付け、
電気プラグの接続、ギアの噛み
合いなどさまざまな組み立て作
業におけるロボット システムのベ
ンチマークと性能測定を目的とし
て、アメリカ国立標準技術研究
所によって設計されました。
FRANKA ROBOTICS は、ア
プリを通じてプログラミングの知識
がなくても、このボードを解く方法
を簡単にチーチングすることがで
きます。

https://www.youtube.com/watch?v=Fy8dnS45YyA
https://www.youtube.com/watch?v=Fy8dnS45YyA
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https://www.youtube.com/watch?v=SiTDyom6XxI

事例②

様々な分野での活用（AI、医療、ロボティクスなど）

Franka Research 3は研究を
最高の精度と信頼性で実施す
るために必要な、ハードウェアとソ
フトウェアを全て備えています。ユ
ーザはFCIまたはDESKインター
フェースを介することで、全ての制
御と学習機能を余すところなく利
用できます。
C++で構成されたlibfrankaイ
ンターフェース上に、最も一般的
なフレームワークであるROS、
ROS2、MATLAB、Simulink
との統合が可能です。

https://www.youtube.com/watch?v=rtNBbv-ahUg
https://www.youtube.com/watch?v=SiTDyom6XxI
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https://www.youtube.com/watch?v=rtNBbv-ahUg

事例③

MATLAB 活用

ウィーン工科大学のオートメーシ
ョン制御研究所 (ACIN) では、
操作と移動の分野で研究を行っ
ています。 彼らは、MATLAB お
よび Simulink とインターフェー
スされた FRANKA ロボットを利
用して、理論環境およびシミュレ
ーション環境で開発されたアルゴ
リズムを現実世界のロボット アプ
リケーションに直接シームレスに
移行します。

https://www.youtube.com/watch?v=rtNBbv-ahUg
https://www.youtube.com/watch?v=rtNBbv-ahUg
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FRANKA RESEARCH3 スペック



エンジニアによりそうマガジンサイトはこちらから。

お問い合わせはこちらからお願いします。

https://techlabo.ryosan.co.jp/

https://techlabo.ryosan.co.jp/contact/

https://techlabo.ryosan.co.jp/
https://techlabo.ryosan.co.jp/
https://techlabo.ryosan.co.jp/
https://techlabo.ryosan.co.jp/contact/
https://techlabo.ryosan.co.jp/
https://techlabo.ryosan.co.jp/contact/

