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新時代の宇宙開発は、衛星コンステレーション（大量の衛星による大規模システム）やフォーメーションフライトなど、複数の小
型衛星による大規模なミッションがトレンドとなり、従来より複雑な制約を考慮した軌道設計や高精度な軌道・姿勢制御が必要と
されます。こうしたミッションを実現するため、モデル予測制御などの非線形制御や最適化の視点から新技術の研究開発を行います。
＜研究テーマ＞
• 非線形最適化を用いた地球観測コンステレーションの最適設計

• 大気抵抗を用いた、推進剤消費を伴わない衛星コンステレーション
軌道展開制御

• 非線形制御手法による宇宙機の姿勢・軌道制御

• フォーメーションフライトによる理学観測のための精密光学機器制御

宇宙開発、通信・測位、防災、都市管理

非線形制御と最適化に基づく
次世代宇宙ミッションのための新技術の開発
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人の身の回りで働くロボットには、人にとって安全で
取り扱いやすいことが求められる。流体ネットワーク
は、ロボットによる複雑かつ器用な動作と直感的で簡
単な制御を両立できる力の伝達システムである。また、
媒体としては水が用いられるため人体にも安全であ
り、システムの小型化にも寄与する。流体ネットワー
クを活用して製作された人型ロボットハンドは、１自
由度の圧力入力で様々な形状の対象物を把持したまま
の操作を実現した。これらの特徴を基盤とし、様々な
ロボットへの流体ネットワークの導入を進めている。

マニピュレーション、人間拡張

多自由度ロボットを簡単に制御可能にする
流体ネットワーク
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＃ロボット ＃機構 ＃ AI
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