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研究結果の概要 

本学のイメージキャラクターであるドンマス教授をモチーフとしたロボットを開発した．ドン

マス教授ロボットは，ヒレを除く体高が 140cmの比較的大きなロボットであるが，市販のテレプ

レゼンスロボットやマニピュレータを用いることで，年内の開発を行えた．外見部分は着ぐるみ

を製作する企業に依頼し，見目好く頑健なものにした． 

学部 2 年次生のロボット制御工学で，小型ロボットのまさる君による講義に参加しともに講義

した．講義後のアンケート結果では，興味を持って講義を受け，ロボット技術への関心も強く持

ったことが分かった．また，ドンマス教授ロボットには，力強く安定でシンプルであるが，親しみ

やすいキャラクターという印象を持ったことが分かった．本学科では，機械・電子・情報工学の広

範な知識と幅広い視野を備えた人材を育成するため，それらを統合したロボットをキーワードに

教育研究を行っており，ロボットを活用することで学科教育への関心を強く引けることが確認で

きた．講義の様子はテレビ，新聞，本学の高校生向け特別サイトにて報道された． 

 

左図：ドンマス教授ロボット 

上図：まさる君ロボットとの講義での様子 

今後の展開 

現在の制御系は自律的なものではないが，次のステップとして周囲とのインタラクション性や

安全性を高めるために手腕に触覚センサをつけ，接触検知や来客との握手を行う予定である．滑

らかな動作で握手を行うため，ある程度の自律性を持った制御系を開発する．ロボットによる講

義では，教員が行うときと異なるシナリオが有効な可能性がある．ロボットとのインタラクショ

ンを意識したシナリオ開発を行う．同時に，自然な発話のため，安定した音声合成ソフトを導入

する． 


