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Physical AI（身体性を持つ人工知能）において、模倣学習パイプラインには力触覚情報が無い
ものが多く、ロボットは接触状態を学習できない。さらに人が現場で操作データを収集する
UMI（Universal Manipulation Interface）形式が、教示データを収集する新たな手段として立ち上
がりつつあるが、既存の触覚センサは要自作・要ハード変更・高額であり導入障壁が高い。

結果、ロボット実行側に触覚を足しても、収集側に触覚データが限定的なため学習データ上の
課題となっている。本事業では、収集（人手・UMI）と実行（ロボット）の双方に、同一の触覚
レイヤを、導入工数ゼロで挿し込めるようにする。

本事業は、ロボットのフィンガーと人手で扱うハンドヘルド収集機（UMI 形式）の双方に同一
構成で装着できる薄型・軽量の力触覚モジュール「HaptoAtom」と、収集から学習までを接続す
るミドルウェア「HaptoConnect」を開発する。購入したその日から UMI 形式で触覚付きデータ
を取得し、LeRobot上で模倣学習を開始できる状態を実現する。データセット・学習済みモデル
・データ仕様を Hugging Face Hub及びOSSコミュニティへ公開し、日本発の触覚統合基盤の標準
化を目指す。

作成：２０２６年９月

NEP2026
躍進コース

HaptoAtomのイメージ図


	スライド 1

