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This presentation explains, with specific examples, how considering the composition of 

robots at the material level can lead to the development of systems that are more harmonized 
with the external environment. Specifically, it introduces a swimming fish robot that interacts 
with the surrounding environment through structural compliance1), biodegradable robots that 
naturally decompose back into the natural environment2,3), and plant-based robots as an 
extension of these concepts4).  
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 本発表では，ロボットの構成を材料レベルから検討することで，環境により調和し

たシステムが実現できることを実例とともに説明する．具体的には，構造の柔らかさ

によって環境と相互作用し遊泳する魚ロボット 1)，分解性によって自然に還るロボッ

ト 2,3)，そしてその延長としての植物ロボット 4,5)について説明する． 
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