
IROS参加報告
原田 研介（大阪大学）



• ICRA (Int. Conf. on Robotics and Automation)に次ぐ規模のIEEEのロボティクス関連の国際会
議

• 1988年に第一回が東京で開催された日本発の国際会議（当時名古屋大学の福田先生と東大の
原島先生とで企画）

• アメリカ，アジア，ヨーロッパで順番での開催で，今年はアジアでの開催

• 元々はシステム系の論文が多かったが，現在はICRAと論文の傾向は似てきている
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IROS（IEEE/RSJ Int. Conf. Intelligent Robots and Systems）とは
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• 1990年代
◦ アジアからの発表は日本が中心
◦ 研究の競争率はそれほど高くなく，レベルが低めの研究も多く発表

• 2000年代
◦ アメリカを中心としたコンピュータ科学系の研究と日本を中心とした機械工学系の研究に２分
される．

◦ 徐々に研究人口が増えだし，研究の競争率が少しずつ上がってくる
◦ 中国など新興国の学生が欧米の有名大学に留学し，発表する機会が増えてくる

• 2010年代
◦ 様々な研究ツールが整備されてきたことで，コンピュータ科学系の研究の垣根が下がり，一気
にコンピュータ科学系の研究の割合が増えだす．

◦ 中国本国からの発表が増えだす
◦ 深層学習ブームの到来

• 2020年代
◦ 競争率の更なる激化
◦ 中国本国からの研究レベルが高くなる
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温故知新
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会場付近：会場はG20やアジア大会の会場になったエリアで，この１０年で重点的に開発され
てきた．目覚ましい発展を遂げている．

IROS 2025 in Hangzhou
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杭州の街並み

漫画のAKIRAの設定が2019年の東京で，こ
れが東京ではなくて中国で実現した感じ
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会場：杭州国際博覧会場

４階建の展示会場＋４階建の会議棟

３階：レジストレーション＋展示
４階：プレナリ＋バンケット
会議棟：講演会
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IROS Submission-Acceptance

系列1 系列2

ほぼ１０年で倍の規模で論文数が増加している

投稿論文数－採択論文数
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中国での開催もあり，参加はほぼ中国からであった

国別登録者数
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約2500件の発表のうち，論文誌からのトランスファーが600件程度

82件のワークショップ！
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論文も半分が中国からの投稿，以下，アメリカ，ドイツ，日本の順
日本発の国際会議として，何とも寂しい数

国別論文数



11トピックは学習系が多いが，それ以外にも計画や自己位置推定など広い領域をカバーしている

キーワードカウント



•直前にCoRL(Conference on Robot Learning)が韓国で開催され，機械学
習系の優秀な論文はCoRLなどに流れたと思われる．結果的に論文の
レベルは期待したほどは高くはなかった．

•アメリカは州によって中国への渡航が制限された．欧米のボイコッ
トがあり世界の分断を感じさせられた．

•プレゼンテーションが上手ではない発表が多く，ストレスが溜まる
ことが多かった
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今年のIROS
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すごい勢いで現場にヒューマノイドを導入しようとしている

模倣学習のトレーニングセンターを建てて大規模に訓練を行っている

Workshop
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Debate : Humanoids will soon replace most human workers: True or False

Moderator: Ken Goldberg

True: T.Asfour, CEO Unitree, S.Sugano
False: Y. Sun, +2

False：まだヒューマノイドの技術が人と置き換えられるほど成熟していない

True：技術の進展は早いので，数年後どうなっているかは予想できない(Unitree)
2050年にはTrueになっているのでは（Sugano，Tamim）

会場もFalseが優勢(事前は80%，事後は90%)
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機械学習はデータをひたすらデータ
を集めるだけではだめである（今の
データドリブンの機械学習を批判）

物事のCausalityを考える必要がある

手法を間違うととんでもない回り道
をする
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家庭環境を理解する際でも
階層性を考慮する
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階層関係を利用すると、ロボットの種類に応じて、
ロボットに非依存の部分を再利用できる
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近年の４足歩行や２足歩行ロボットの進化は全て，彼から始まっているといっても過言ではない



21

Hutterらが開発してきた
ロボット

近年の４足飛行ロボット
のカンブリアン爆発を招
いた三つの要因



22



23



24

会議としては機械学習が多いが，IROSらしく，手法の組み合わ
せや実装のような研究が多く優秀論文の候補に選ばれている

Award Papers
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Best Paper Award

人の筋肉のように選択的に筋肉
を刺激する仕組みを，Thin-film 
Interdigitated electrodes (IDEs)を用
いた３D Skeletal Muscle Tissue 
(SMT)で実現した
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Best Paper Award
Finalist

NeRFを利用して，木に成った果実の位置と形を推定
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Best Paper Award
Finalist

Continuum robotを応用した
手術支援デバイスの提案
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Best Student 
Paper Award



Exhibition
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びっくりするくらいの量のヒューマノイドの展示があった
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２足歩行ロボットの一部
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上半身型も非常に多い
模倣学習もあたりまえのように実演
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多指ハンドも多くの種類のものが展示された



36

ロボット用のモータも数社の展示があった
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