
研究⽬的
⼈の⽴ち⼊り困難な場所でのロボット遠隔制御ではオペレータとの通信回線が
重要に。途絶リスクのリアルタイム予測によって途切れない制御回線の実現へ。
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 モデルの特徴
 複数センサデータ利⽤（マルチモーダル）した学習

による予測の頑健性（明暗等の影響を受けにくい）
 複数ロボット間でのモデル融合（連合学習）による

協調的かつ分散型の学習⽅法への対応
 軽量なモデル利⽤によるロボット（エッジ側）への

実装とリアルタイム予測の実現

研究概要と成果

オペレータ ロボット群

①ロボット側で回線
途絶リスクを予測

②途絶前にロボット
または通信を制御

実証実験

⽇本原⼦⼒研究開発機構楢葉遠隔技術開発センター
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途切れない
制御回線

アプリケーションイメージ（遠隔ロボット制御の例）

予測モデルの構成と学習⽅法の概要

 ロボットが備える様々なセンサ（カメラやライダ等）で取得したデータから、機械学
習で作成したモデルに基づき、数秒先までの電波途絶リスクをリアルタイムで予測。

複数センサ
データ利⽤

複数ロボット間での
モデル融合

モデルセンサ周波数帯
3D ResNETカメラ、ライダ、IMU920MHz帯
3D ResNETカメラ、ライダ2.4GHz帯
3D ResNETカメラ、ライダ4.9GHz帯（L5G）

3D ResNET+LSTMカメラ60GHz帯

 これまでにロボット制御に利⽤される代表的な
周波数帯に対して、電波強度の予測誤差3dB
（⽬標値）以下を模擬環境で実証済み。

2.4GHz帯Wi-Fi信号の強度
予測で誤差3dB以下を実証

2.4GHz帯Wi-Fi信号の強度予測
結果にもとづくロボット制御を実証


