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pひとこと:人間と機械との間

のインタフェース技術に関して､機能モデリングや人工知能を活用した大規模プラントの運転支援システム,スキルの技術化と伝乗

,環境知能化のための小型デバイスとそのロ

ボット制御等への応用に関する研究開発を進めて

います.1.コオペレータの概念に基づく大規模プラント

の運転支援手法に関する研究大規模プラントの運転員を支

援するために.異常原因同定や適切な対応操作を選定するた

めの手法を検討していますここでは,コンピュータや人工知

能に関する技術の進展を背景に,運転員支援システムを協同運転員 (コオペレー

タ)として捉え,中立的相互作用を重視したインタフェースシステ

ムとする観点で研究を進めています これまでに,探索範囲拡大型異常原因推定手法.機

能モデルに基づいた対応操作候補導出手法や,支援情報の対話的説明インタフェースを研

究開発しています.2.大規模プラント運転におけるスキルの技術化と伝承に関する研

究大規模プラントの運転における技術伝承に関連して,運転スキルを明らかにして効率

的な伝承方法を確立するこ

とを目的として,模擬プラント操作における操作履歴と視線を記録して分析しています.これまでに,熟練者とそうでない者とでプラント変数の注目傾向

が異なる



4.執刀医の遠隔支援システムに関する研究

外科手術中の執刀医を外部の専門家がアドバイスする

システムを研究開発しています.このシステムは,手術

室内に配置される執刀医支援ロボットと.それを制御す

るための遠隔操作インタフェースから構成されています

執刀医支援ロボットは,自律移動台車に設置された簡易

ロボットアームに遠隔制御カメラと遠隔制御レーザポイ

ンタが装備されます そして.自律移動台車.ロボット

アーム,カメラやレーザポインタは,遠隔操作インタ

フ




