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プロジェクト概要 
作成日 平成 21 年 8月 5日 

制度・施策（プログ
ラム）名 

ロボット・新機械イノベーションプログラム  

事業(ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄ)名 
次世代ロボット知能化技術開発

プロジェクト 
ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄ番号 P08013 

担当推進部/担当者 機械システム技術開発部 安川裕介 

０．事業の概要 

我が国では、1980 年代以降、自動車や電機・電子産業等のユーザ産業の成長や人

手不足を背景に、産業用ロボットの本格的な導入が進んだが、1990 年代以降、産業

用ロボットの市場規模は緩やかな成長にとどまり、用途も特定の産業分野に限られて

いた。 

他方、我が国は、少子高齢化・人口減少、アジア諸国の台頭等を背景とした国際競

争の激化や、地震や水害等大規模災害に対する不安といった社会的課題に直面してい

る。我が国に蓄積された基盤的なロボット技術（ＲＴ）を活用・高度化することによ

り、これらの諸課題を解決することが期待されている。 

上記解決に求められる最重要な技術課題の一つは、「知能化技術」である。特に、

生活空間等の状況が変わりやすい環境下においても、ロボットがロバスト性をもって

稼働するためには、ロボットの環境・状況認識能力や自律的な判断能力及び作業の遂

行能力の向上が必要である。 

当該技術の継続的な発展に向けて、ロボットの知能要素をモジュール化し、その蓄

積・管理及び組み合わせ等を可能とすることが必要である。これにより、ロボットの

みならず、それ以外の製品分野（自動車、家電、住宅・オフィスビル、航空機、船舶、

各種産業機械等）にも広く波及することが期待される。 

Ⅰ．事業の位置付け・
必要性について 

我が国に蓄積されたロボット技術を活用して、生活空間等の状況が変わりやすい環

境下においても、ロボットがロバスト性をもって稼働するためには、ロボットの環

境・状況認識能力や自律的な判断能力及び作業の遂行能力の向上が必要である。 

また、次世代ロボットの効率的開発のためには、ロボットの知能要素をモジュール

化し、その蓄積・管理及び組み合わせ等を可能とすることが必要である。 

ロボットの基盤的要素技術及びシステム開発をさらに推進することにより、製造分

野をはじめとする一部の分野に限られているロボットの適応分野を、技術開発や制度

整備等を通じて、自動車、家電、住宅・オフィスビル、航空機、船舶、各種産業機械

等などの様々な分野に拡大することで、ロボット産業を我が国における基幹産業の１

つに成長させることを目的とする。 
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Ⅱ．研究開発マネジメントについて 

 

事業の目標 

本事業は、これまでの次世代ロボット共通基盤技術開発の成果及びその課題を踏ま

え、共通化・標準化の観点から、当該技術の継続的な発展に向けて、ロボットの知能

要素をモジュール化し、その蓄積・管理及び組み合わせ等を可能とすることを目標と

する。これを実現とすることにより、ロボットのみならず、それ以外の製品分野（自

動車、家電、住宅・オフィスビル、航空機、船舶、各種産業機械等）にも広く波及す

ることが期待される。さらに、開発したモジュールをロボットシステムに組み込むこ

とにより有効性の検証を行うことにあり、上述のプログラムの目標達成のために寄与

するものである。 

 そのため、本プロジェクトは、「我が国に蓄積されたロボット技術を活用して、ロ

ボットの基盤的要素技術及びシステム開発をさらに推進することにより、製造分野を

はじめとする一部の分野に限られているロボット適応分野を拡大し、ロボット産業を

我が国における基幹産業の一つに成長させること」を目的とする。 

事業の計画内容 

主な実施事項 

ロボット知能ソフト

ウェアプラットフォー

ムの開発  

ロボット知能ソフト

ウェア再利用性向上技

術の開発 

作業知能（生産分野）

の開発 

作業知能（社会・生

活分野）の開発 

移動知能（サービス

産業分野）の開発 

高速移動知能（公共

空間分野）の開発 

移動知能（社会・生

活分野）の開発 

コミュニケーション

知能（社会・生活分野）

の開発 

開発予算 
（会計・勘定別に
事業費の実績額
を記載） 
（単位：百万円） 
（委託） 

会計・勘定 
2

一般会計 
,

特別会計 

（電多・高度化・石油の別） 

総予算額 
,

H19fy     H20fy     H21fy    H22FY    H23fy   総額 

1,900      1,500      1,350 (1,350) (1,350)   (7,450)   

0      0        0  

1,900     1,500      1,350 (1,350) (1,350)   (7,450)   
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開発体制 

経産省担当原課 製造産業局産業機械課 

プロジェクトリーダ 東京大学大学院 情報理工学系研究科 佐藤 知正 教授 

委託先（＊委託先が

管理法人の場合は参加

企業数も記載） 

(独)産業技術総合研究所、日本電気㈱、㈱セック、ゼネ

ラルロボティックス㈱、㈱前川製作所、東京農工大学、Ｉ

ＤＥＣ㈱、三菱電機㈱、京都大学、㈱安川電機、九州大学、

九州工業大学、㈱東芝、首都大学東京、東北大学大学院工

学研究科航空宇宙工学専攻、東北大学大学院情報科学研究

科、(有)ライテックス、㈱Robotic Space Design 研究所、

㈱パイケーク、筑波大学、富士ソフト㈱、明星学苑明星大

学、富士通㈱、豊橋技術科学大学、東京大学人工物工学研

究センター、東京大学大学院情報理工学系研究科、トヨタ

自動車㈱、奈良先端科学技術大学院大学、大阪大学基礎工

学研究所、東京理科大学、和歌山大学、大阪電気通信大学、

富士重工業㈱、九州先端科学技術研究所、環境 GIS 研究所

㈱、慶應義塾大学ＳＦＣ研究所、アイシン精機㈱、(財)日

本自動車研究所、㈱アイ・トランスポート・ラボ、ＮＥＣ

ソフト㈱、北海道大学、芝浦工業大学、千葉工業大学、㈱

ピューズ、セグウェイジャパん㈱、特定非営利活動法人国

際レスキューシステム研究機構、京都大学、近畿大学、㈱

国際電気通信基礎技術研究所、オムロン㈱、三菱重工業㈱、

㈱イーガー、大阪工業大学、ロボット工業会 

 

情勢変化への対応 

（１）採択結果を受けての再公募の実施 

採択結果を検討した結果、研究開発内容が変更し効果的な研究開発が見込めなか

ったため、公募内容を修正して追加公募を実施した。 

（２）柔軟な実施体制の変更 

開発技術を相互利用して再利用性･交換性の実証を促進するため、再利用体制と運

営技術を研究開発する研究開発項目を新設し、公募により検証と蓄積を実施する企

業を参画させた。 

（３）柔軟な研究開発手法の変更 

規範システムを設定して再利用性の高いモジュールを開発するため、システムの

構成モデルと用途モデルを設定し、実施者の共通目標として追加した。 
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Ⅲ．研究開発成

果および実用

化の見通しに

ついて 

 

（１）研究開発の概要 
NEDO 技術開発機構では、ロボットの基本機能をモジュールとして部品化し再利用を促

すことにより、毎度同様の開発をする必要なく高度なロボットを容易に構成可能とする技術

を、一連の要素開発型プロジェクト群として推進してきた。図において、①～④はこれを可

能にするプロジェクトを表しており、①において構成技術の基盤を、②～④においてロボッ

トの機能部品を開発する。本プロジェクトは図中②にあたり、ロボットの知能技術をソフト

ウェア部品として開発するものである。 

脚移動

環境認識

全方位移動 ･･･車輪移動

障害物回避 経路生成

RTミドルウェア①

②

画像
モジュール

音声
モジュール

運動制御
モジュール

双腕作業 遠隔操作 動作教示

ｺﾐｭﾆｹｰｼｮﾝ 画像提示動作理解

小型接続
モジュール

小型接続
モジュール

小型接続
モジュール

共通基盤PJ
(2005-07)

RTミドルウェアPJ (2002-04)

ロボット知能化PJ
(07-11)

オープンイノベPJ (08-10)④

力センサ

ジャイロ
力センサ

力センサ

力センサ

目 耳

筋肉
ソフトウェア

力センサ

ジャイロ
力センサ

力センサ

力センサ

目 耳

筋肉
ソフトウェア

新ロボット

③

小型
ｱｸﾁｭｴｰﾀ

小型
センサー

他機器

 
（２）研究開発目標 
 上記目的を実現するため、本プロジェクトの研究開発目標は以下の３種となる。 
① ロボット知能ソフトウェアプラットフォームの開発 

知能モジュール群の開発を支援する基盤環境である。開発環境やデバッガ、シミュレータ、

検証用ロボットなどにより確実にロボットシステムを実現できる環境を整える。 

② モジュール型知能化技術の開発 

周辺環境が変化しても所期の仕事を行うことができるロバスト性に優れ、かつ実用性のあ

る知能モジュールを開発する。すなわち、以下の３項目が必要である。要望される広い範囲

の知能モジュールを開発すること、そのモジュールが実用的であること、そのモジュールが

再利用性に富み汎用的であること。 

③ 有効性の検証  

上記①及び②に関し、開発した知能モジュールをロボットシステムに組み込む等により、

その有効性・実用性を検証する。 
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 （３）研究開発成果 

プラットフォーム、作業知能、移動知能、コミュニケーション知能の４領域において１４

の応用領域を設定し、本プロジェクト期間中に３２０個の知能モジュールを開発する計画で

ある。そのうち中間評価までに１０５個の知能モジュールが完成し、一部は他社の利用のた

めに登録済み、他者は登録のための検証中である。 

知能モジュールは、採択した１６の事業体間で相互に提供・利用を行い、開発者以外が使

うことで評価とフィードバックを行い機能･性能を向上させることとしている。利用希望を

集計したところ、領域間に限っただけで合計でのべ７２事業者に対して利用希望が寄せられ

ている。一部はすでに領域間利用が開始している。領域内ではロボットの応用領域が近いた

め、より多い利用がされる予定である。 

以下の表に中間評価までの成果を示した。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

本プロジェクトの開発項目はソフトウェアであるため、開発結果が目に見えない。そこで、

開発成果の「見える化」を行い、成果の確認、他者への利用推進、進捗評価等に資すること

とした。１４の知能モジュール開発事業者においてそれぞれが実現すべき「設定ゴール」を

決定し、それを実現できる知能モジュールを開発することとした。設定ゴールの一部を以下

に示す。 

 

◎

○

◎

達成
度

検証用知能モジュール群を
RTコンポーネント開発ツール
を用いて開発し、仕様記述方

式で記述可能なことを検証済。

検証。

相互提供
先行発表でロボットで

プロジェクト内で 。

１４の開発テーマのうち、８
テーマにおいてはすでに個別

中間目標を達成した。また、

５テーマは今年度中達成の見

込みである。１テーマはほぼ
達成の見込みであり、早期

に挽回が可能。

RTコンポーネント開発支援機
能、応用ソフトウェア支援機能
、ロボットシステム設計支援機

能を開発しE

先行

clipseに統合。リ
ファレンスハードウェアを開発

し検証用知能を搭載して

デモで実証。

成果

1.最終目標に対して、必
要な要素技術開発の具
体的な見通しを得る

1.①及び②の技術の有効性検証
テーマごとに応用目標を決め、ロ
ボットシステムで試験し、実環境の
使用に耐えることを検証する。

2.可能な限り広範囲に提供
ソフトウエアモジュールとして
他者が利用（再利用）できる形

③有効性の検
証

1.最終目標に対して、必
要な要素技術開発の具
体的な見通しを得る

2.各年度末に性能の検
証・評価を受け、ソフト
ウエアモジュールの提
供を可能とする。

1.モジュール型知能化技術の開発
環境変化に対応可能なロバスト
性を有する
用途が広く、利用が容易
他者に提供
成果（知能モジュール）を実行可
能なソフトウエアモジュールの形
で提供

②モジュール型
知能化技術の
開発

1.最終目標達成に必要
な要素技術開発の具体
的な見通しを得る

2.知能モジュールの統合
に必要な情報を提供す
る

3.基本部分の開発を完
了する

1.研究開発
知能モジュール群を統合可能
ロボットｼｽﾃﾑをシミュレート可能

2.有効性の検証及び改良
検証用知能モジュール群を開発
リファレンスハードウェアを開発

①ロボット知能
ソフトウェアプ
ラットフォームの
開発

中間目標
研究開発目標

最終目標（平成２３年度）
開発項目

◎

○

◎

達成
度

検証用知能モジュール群を
RTコンポーネント開発ツール
を用いて開発し、仕様記述方

式で記述可能なことを

先行発表でロボットで

プロジェクト内で

検証済。

検証。

相互提供。

１４の開発テーマのうち、８
テーマにおいてはすでに個別

中間目標を達成した。また、

５テーマは今年度中達成の見

込みである。１テーマはほぼ
達成の見込みであり、早期

に挽回が可能。

RTコンポーネント開発支援機
能、応用ソフトウェア支援機能
、ロボットシステム設計支援機

能を開発しE

先行

clipseに統合。リ
ファレンスハードウェアを開発

し検証用知能を搭載して

デモで実証。

成果

1.最終目標に対して、必
要な要素技術開発の具
体的な見通しを得る

1.①及び②の技術の有効性検証
テーマごとに応用目標を決め、ロ
ボットシステムで試験し、実環境の
使用に耐えることを検証する。

2.可能な限り広範囲に提供
ソフトウエアモジュールとして
他者が利用（再利用）できる形

③有効性の検
証

1.最終目標に対して、必
要な要素技術開発の具
体的な見通しを得る

2.各年度末に性能の検
証・評価を受け、ソフト
ウエアモジュールの提
供を可能とする。

1.モジュール型知能化技術の開発
環境変化に対応可能なロバスト
性を有する
用途が広く、利用が容易
他者に提供
成果（知能モジュール）を実行可
能なソフトウエアモジュールの形
で提供

②モジュール型
知能化技術の
開発

1.最終目標達成に必要
な要素技術開発の具体
的な見通しを得る

2.知能モジュールの統合
に必要な情報を提供す
る

3.基本部分の開発を完
了する

1.研究開発
知能モジュール群を統合可能
ロボットｼｽﾃﾑをシミュレート可能

2.有効性の検証及び改良
検証用知能モジュール群を開発
リファレンスハードウェアを開発

①ロボット知能
ソフトウェアプ
ラットフォームの
開発

研究開発目標
最終目標（平成２３年度）

開発項目 中間目標
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図 各事業体による「設定ゴール」の一部 図 各事業体による「設定ゴール」の一部 

  

これらのゴールを目指して、成果についても実現形態により示す工夫を行い、進捗や実用性

の評価を行った。下の図に研究開発成果の可視化例を示す。 

これらのゴールを目指して、成果についても実現形態により示す工夫を行い、進捗や実用性

の評価を行った。下の図に研究開発成果の可視化例を示す。 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

図 研究開発成果の可視化例 図 研究開発成果の可視化例 

②三菱電機 ロボットセル
産業用ロボットで実証

③安川電機 施設内生活支援ロボット
サービスロボット実機で実証

③東芝 テーブル片付作
業検証実験を実施

④富士通 商用施設混雑環境移動ロボット
サービスロボットに搭載して実証実験④奈良先端大 移動作業ロボ 対人追従、

指示物体の認識･把持ロボットに搭載して実験

④筑波大
移動ロボット用基本機能
つくばチャレンジで実証

②三菱電機 ロボットセル
②ＩＤＥＣ
セル生産ハンド

③安川電機
施設内生活支援ロボット

③東芝
テーブル片付作業

④富士通 商用施設
混雑環境移動ロボット

④奈良先端大 移動作業ロボ

対人追従、指示物体の認識･把持

④富士重工
清掃ロボット

ワイヤレス通信

組立知能ハンドモジュール

画像処理知能モジュール

自動復帰知能ハンドモジュール

無線操作知能モジュール

研究成果

ワイヤレス通信

組立知能ハンドモジュール

画像処理知能モジュール

自動復帰知能ハンドモジュール
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⑥ＡＴＲ ショッピングモールロボ
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 （４）実用化の見通し 

本プロジェクトにとっての「実用化」を以下の３点に整理した。 

１．実用的な知能モジュールを多数蓄積する事 

 実用化の第一歩は幅広い使用分野にわたり必要な機能を備えた数多い知能モジュールを

蓄積することである。そのモジュールが充分な性能・機能、再利用性を有する実用的であるこ

と、さらに、相互に接続や交換が可能な統一したインタフェースを持つことが必要である。 

２．モジュール開発を実現する設計環境を提供すること。 

 新ロボットを容易にモジュール組合せで開発できる開発環境と試験環境が準備できているこ

と 

３．知能モジュールおよびモジュール構成法を提供し普及させること 

 本プロジェクトの成果がさまざまな分野で活用されること。 

実用化の最も基本的な基本は、実用的な技術を開発することである。プロジェクトの運営では、Ｐ

Ｌの指導の下に、網羅的に知能モジュールの開発を分担している。また、同一目的でも使い分けの

できる複数のモジュールを開発させている。この方針の下に多数のモジュールが蓄積されつつある

（研究開発成果の項参照）。 

また、品質を確保するためには、蓄積担当部署が受け入れ検査をする等の体制を整えた。また、

実ロボットにおいて実用性の検査する体制を開始している。これらの結果、動作を確認された実用

的な知能モジュールが再利用可能な形態で蓄積される。 

提供については、蓄積された知能モジュールを社会に提供する組織をプロジェクト終了後に構

成する構想を描いている（下図）。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 普及のための体制の構想 

【成果発表数】 

分類 学会発表（内 査読論文数） 
特許等 報道等 

件数 
国内 海外 

サーバーサーバー

モジュールバンクモジュールバンク

素材素材

開発環境
シミュレータ

RTミドルウェア

支援
スタッフ

実験場

ＲＴモジュール
利用支援センター

サーバー ユーザ
ロボット

モジュール試行
実験用ロボット

試用試用 実装実装

支援
スタッフ

使用例
ｵﾝﾗｲﾝｻﾎﾟｰﾄ

２８５（９） ５５（２６） ５１ １７５ 

Ⅳ．評価に関

する事項 

事前評価 なし 

評価予定 平成 21 年度 中間評価実施予定 

平成 24 年度 事後評価実施予定 

Ⅴ．基本計画

に関する事項 

策定時期 平成 19 年 3月 策定 

改訂履歴 
平成 20 年 3 月 再利用推進体制の追加のため、およびプログ

ラム変更に対応するため改訂 

 
 



 

技術分野全体での位置づけ 

（分科会資料５－３より抜粋） 
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「次世代ロボット知能化技術開発プロジェクト」 

全体の研究開発実施体制 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

＊１

＊4 

＊3 

＊2 

＊１

＊5 

＊１ 東京大学大学院情報理工学系研究科 
＊２ 東京大学人工物工学研究センター 
＊３ 東北大学大学院工学研究科 航空宇宙工学専攻 
＊４ 東北大学大学院情報科学研究科 
＊５ 三菱電機(株) 
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「次世代ロボット知能化技術開発プロジェクト」（中間評価） 

評価概要（案） 

 
１．総論 
１）総合評価 
研究開発のリードタイムが長いロボット技術において、ロボット開発の効率化

やソフトウェア資源の再利用性を高めるため、ソフトウェアの統合プラットフォ

ームとモジュール化環境を提供する、というビジョンは高く評価できる。民間活

動のみでの実施は困難であり、かつ産業への大きな寄与が見込まれるプロジェク

トであり、NEDOの事業としての妥当性は極めて高い。 
研究開発に必要なソフトウェアプラットフォームを早期に開発したこと、さら

に再利用性を検証するグループを追加したことにより、よりロバストなモジュー

ルとしたことは評価できる。このモジュール化の試みは世界で初であるから、有

用性をアピールできれば、世界の標準に持っていける可能性がある。 
概ね中間目標値をクリアしており、目標を超えた水準を達成しているものもあ

る。一方、目標達成といっても、環境依存やハードウェア依存が無くなっている

わけではないと推測され、実環境での使用に対して曖昧さは残る。 
今後、実環境での使用に耐えられるか、ハードウェアとの相性を吸収できるよ

うな仕組みがあるのかどうか、といった視点から、客観的検証が必要である。

また、実使用に向けて、プラットフォームやモジュールの信頼性を高めていく

努力も必要である。 
 
２）今後に対する提言 
開発するソフトウェア部品の信頼性、安全性を保証するための仕掛け、ならび

に再利用性を評価するための適切な前提条件と評価基準の設定などについて明

確化すると共に、それに基づいた研究開発の実施が期待される。 
中間評価時における各グループの成果を踏まえ推進内容の重点化や条件の絞り

込み等、選択と集中が適切に行われることを期待する。更に、利用者の拡大に

向けた施策（マニュアル作成、プラットフォームの使い勝手と信頼性の向上、

情報開示の拡大、啓蒙、サポート）に力点を移していくことも必要であろう。 
なお、知能ソフトウェアの再利用を行う秋葉原センターは、プロジェクト終了

後、1 年間は活動できることが望ましい。 
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２．各論 
１）事業の位置付け・必要性について 
ロボット技術のイノベーションの対象として、人と共存するロボットは未開

発であり、有望である。本プロジェクトは、知能技術をモジュール化し、他で

も使える形のソフトウェアとして蓄積することを目指しているので、知能化技

術の実用化への一歩といえる。この開発は、ロボット学やロボット業界、およ

びそのユーザー全体に利益をもたらすものであり、民間が単独で行うことは困

難であり、ＮＥＤＯが主導することは妥当である。日本発の国際標準を提唱す

るチャンスでもある。 
 
２）研究開発マネジメントについて 
ソフトウェアプラットフォームを開発し、その上に各知能モジュールを載せて

テストをするという方式と、原則すべてのモジュールを搭載して動かすという

方式は評価できる。また、再利用性を検証するグループを追加したことにより、

よりロバストなモジュールとすることも評価できる。プロジェクトリーダー、

サブプロジェクトリーダー、WGリーダーは、十分な実力・実績を持ち、本プロ

ジェクトを実施するために十分適切な人選となっている。プロジェクトリーダ

ーが研究の評価に応じて予算の再配分を行う体制は、プロジェクト全体の発展

のために寄与する適切なものである。 
一方、一部、高速移動知能の研究等、ロボットとは関連性の薄いテーマや連携

に乏しいテーマが散見される。今後、中間評価時における各グループの成果を

踏まえ、推進内容の重点化や、案件の絞り込み等、選択と集中が適切に行われ

ることを期待する。 
また信頼性、安全性確保が成果普及の最大の課題であり、特にソフトエェアの

場合、これを如何にわかりやすい形で担保するかが重要であるため、この点に

関する具体的な対策が望まれる。 
 
３）研究開発成果について 
基盤技術に相当するソフトウェアプラットフォームの開発は、プロジェクト内

で開発される機能要素のみならず、一般ユーザーが機能要素を開発する際にも

有用なものとなると期待される。また、秋葉原でのデモ等で、世間にアピール

するインパクトは大きく、一定の成果はあった。成果の可視化（見える化）に

力を入れていることは、一般に向けた情報発信の観点から大変好ましい。 
別々に開発されたロボット用のソフトウェアをモジュール化して利用できるよ

うにする試みは、世界でもこのように大規模に行っていることはなく、成果が

でれば、世界で通用する。しかし、本当に成果が出るのは、開発されたモジュ
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ールが実際に再利用された時である。 
開発成果のハードウェアに依存する部分と非依存部分との明確な分離が重要で

ある。最終評価に向けて、実使用環境での客観的な検証結果を出すことが望ま

れる。 
知能化ソフトウェアの再利用を行う秋葉原センターは、より普及を効果的にす

るためにプロジェクト終了後１年間は、活動できることが望ましい。 
 
４）実用化の見通しについて 
共通プラットフォーム上に多くのモジュール、ライブラリーが揃い、その組み

合わせでロボット開発が容易になるというイメージは明確である。開発した知

能モジュールの再利用環境の構築と共に、開発成果の利用促進を図るセンター

構想を示すなど、実用化に向けた活動を視野に入れたプロジェクト推進がなさ

れている点は評価できる。 
ロボットメーカーがモジュール化のためにソフトウェアを学び、ソフトウェア

業の方からもロボット技術を学ぶことができ、両方の知識をもつ人材育成を促

進している。 
実用化、普及を成功に導くためには、ハードウェアに依存する部分の変更に対

する対応方法の明確化が望まれる。モジュールとライブラリーの数が増えなけ

れば、本プロジェクトの波及効果は限られる。普及に向けて強力な売り込みを

図るロボットSI業者の確保とモチベーション作りが必要であろう。 
また、プロジェクト終了後の成果普及体制を慎重に計画しておくことが肝要で

ある。 
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個別テーマに関する評価 

 成果に関する評価 実用化の見通しに関する評価 
ロボット知能ソ

フトウェアプラ

ットフォームの

開発（基盤技術

の開発Ⅰ） 

本プロジェクトの中核にふさわしく、明確な枠組

み・モジュール群の提供を実現している。レファレ

ンスハードウェア上で検証済みのソフトウェア・プ

ラットフォームを開発し、他の実施者の知能モジュ

ールの蓄積を成功裏に開始している。世界的にユニ

ークな結果を出しており、国際標準（ＯＭＧ）の獲

得にも成功している。 
RT コンポーネント開発支援機能は、すべてのモジ

ュール作成にとって有用であるので早く開発する必

要があり、これが開発されたことは評価できる。開

発ツール、シミュレーターからリファレンス・ハー

ドウェアまで一式用意して可視化を行ったこと、モ

ジュール検証のプラットフォームを提供できたこと

等は、ロボット開発の容易化を進める上で、大きな

意義があったと思われる。 
しかしながら、デモンストレーションの内容が、

簡単な作業に留まっている。もう少し高度な作業を、

完成度高く実現してほしい。そのデモが公開できれ

ば、本プロジェクトに対する注目度が上がると考え

る。 
プラットフォーム自体の改良・発展プロセスをオ

ープン化して、外部の開発者を巻き込むような仕組

み作りや、ソフトウェアの開発速度をあげるととも

に、外部開発者を呼び込む仕掛けが欲しい。 

この試みは世界で初であるから、有用性をアピール

できれば、世界の標準に持っていける可能性がある。

プラットフォームの根幹部分は開発が進んでおり、実

用化に向けた拡張（組み込み、OS、言語など）への道

筋は見えている。動作シミュレータについては完成度

が高い。検証用ロボットについては、完成度を高め、

かつコストを抑えれば、多数導入される可能性があ

る。 
一方、国内外のソフトウェア基盤との連携に関して

は、真に利用者の役に立つ実質的な互換性の実現に努

力して頂きたい。また、オープン化と有償化のバラン

スをどうとるかの検討が必要である。開発グループで

閉じた印象を与えないように、情報発信するととも

に、公開できるものは早期に公開すべきである。 
なお、国際標準の取得は必須だが、他国との拙速な

統合は避け、日本が主導権を握る形を確保すべきであ

る。今からグローバルな体制作りの準備に着手してお

くことが必要である。 
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ロボット知能ソ

フトウェア再利

用性向上技術の

開発（基盤技術

の開発Ⅱ） 

本プロジェクトにとって、ソフトウェア再利用は

重要であり、それを保障する機能を担い、実行して

いることは評価できる。活動を開始したばかりであ

るのに、すでに立ち上がっており、検証を始められ

るようになっている。実装、実証、個別ハードウェ

アへの対応という視点から、秋葉原のセンター開設

も良かったと考える。 
しかし、ソフトウェアを再利用する際、前記プラ

ットフォームで動いても、現実には異なるハードウ

ェアでは動かないという可能性があるので、ハード

ウェアの多様性、ソフトウェアの OS の多様性をカ

バーできる仕組み作りが肝要になる。モジュールを

組み合わせてどのように問題を解くか（どのような

機能のシステムを組み上げるか）といった知見を、

ソフトウェア工学におけるデザインパターンのよう

な形で整理することを推奨する。 
また、仕様書の書式統一だけでなく、ソフトウェ

ア品質作り込み基準、プログラミング作法（SEC 等）、

モジュール入出力仕様の考え方（関数の引数か共通

領域参照か、等）などについても統一化が望まれる。 
 

ソフトウェア再利用のコンセプト自体は素晴らし

く、利用者がメリットを感じるような仕組み作りを慎

重に検討すれば、実現の可能性は高い。様々なレベル

のユーザーを想定したマニュアル、カタログ等の開発

など、実用化のために重要な施策が進められている点

は、評価できる。また、再利用性の検証段階で、国際

標準化に関するコメントをつけることにより、プロジ

ェクト全体の国際性を高める可能性をもっている。 
モジュール化によって、ソフトウェア開発者をロボ

ット産業に呼び込む仕組みを示すことができ、今後、

専門の人材育成等がスムーズに運ぶ可能性がある。 
一方、ハードウェアの多様性、OS の多様性に対応

する仕組み作りが必要であろう。今後、ソフトに詳し

い人を集めて、サポート体制を作ることも視野にいれ

てほしい。 
また、仕様書の書式統一だけでなく、ソフトウェア

品質作り込み基準、プログラミング作法、モジュール

入出力仕様の考え方などの統一を図ることで、利用者

が混乱することなく容易に利用可能で、かつ信頼性を

担保したソフトウェアモジュールの実現を目指して

頂きたい。 
プロジェクト終了後、業界全体のソフトウェア開発

者の参画をどう促していくのか、その仕組み作りが重

要と考える。 
再利用は重要な課題であり、その機能はプロジェク

ト終了後も必要である。秋葉原のセンターの維持や、

ライブラリー管理を始めとして、この成果をどう引き

継ぐか、普及へのシナリオを練っておく必要がある。 
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作業知能（生産

分野、社会・生

活分野）の開発

生産分野の作業の知能化は、すでに十分開発され

ているので困難な問題しか残されていない。その中

で、教示支援とチョコ停対応に取り組んだことは評

価できる。論文数、特許数も多く、一定の成果が挙

がっている。 
社会・生活分野は、今後のロボットの市場拡大を

考えれば、この分野に注力することが大切であり、

テーマ設定等、取り組み自体は評価できる。 
しかし、生産分野と社会・生活分野は、環境の不

確実性が著しく異なる。そのため、作業知能とひと

くくりにしたものの、前者が現実・現場の課題対応

となっているのに比べ、後者は研究段階に留まる印

象である。目標として掲げている「介護施設内での

日用品の取り寄せや手渡し等の生活支援作業」の実

現に対し、まだかなり距離がある。 
なお、社会・生活分野においては、ロボットに全

部の責任を負わすとなると、高度な人工知能や高度

な画像処理の技術が必要となる。ロボットに全部を

任せるのではなく、環境にも助けてもらって作業を

実現するような考え方も必要となる。 

生産分野については、工場内ではロボットが動作し

やすいように環境を整備できるので、比較的問題設定

のハードルが低く、導入も容易であると考えられ、今

後の実用化の可能性も高い。また、同分野では、教示

支援とチョコ停対応のモジュールが実用化の見通し

がある。いずれも生産現場の課題に即応したものであ

り、ニーズが高い。生産技術への組み込みにより、波

及効果は期待できる。モジュール化で、システム・イ

ンテグレーターの負担が軽減するとすれば、設備投資

時の立ち上げ時間短縮やコスト削減等に寄与するこ

とも期待できる。しかしながら、生産分野のモジュー

ルは作業に依存する恐れがあるので、汎用性を重視し

てモジュール化することに留意されたい。 
また、社会・生活分野は、実使用までのハードルが

高い。日常生活内でのピック・アンド・プレイス、テ

ーブル片付け業務などはいずれも、現行の要素技術を

モジュール化しただけでは、正確性、効率性、安全性

の点で、研究の域に留まる可能性がある。社会・生活

分野でのロボットの目標は、今後の社会で有用なもの

であるが、近い将来に何ができ、どのように応用でき、

実用化できるかをもう少しつめて考える必要がある。 
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移動知能（サー

ビス産業、公共

空間、社会・生

活分野）の開発

屋内における指定場所への自律移動という課題に

対し、知能モジュール群やインターフェイスの共通

化をはかって、多岐にわたるテーマにおいて RT コ

ンポーネントの作成にとりくまれており、一定の成

果が出ている。 
複数の走行指令系（コントローラ）と走行系（移

動ロボット）とを互いに交換、接続して動作を確認

するなど、本プロジェクトの趣旨に合致した活動を

行い、「サービス産業分野」「社会・生活分野」にお

いては、高いレベルの移動技術がモジュール化され

広く一般に提供される見通しが得られており、高く

評価できる。 
一方、サービス産業、公共空間、社会・生活分野

それぞれにおけるロボット知能の必要性は理解でき

るが、モジュール化すべき技術には共通の部分も多

く、研究項目を絞り込むことが必要である。 
また、高速移動知能は、中間目標の達成度の記述

が抽象的なところがあり、不明確な点が多く、連携

にも乏しいように見受けられる。知能ロボットへの

貢献である多数の高速移動ロボットの協調は時期尚

早であり、当面の貢献は低いので、今後の対策を考

慮する必要がある。 

商業施設内の移動ロボットに関しては、ロボットが

試験的に使われているが、センサ、地図作成などの高

い機能を備えていれば、実用化の可能性が高い。掃除

ロボットに関しては、掃除の経路を支援するシステム

を開発自動で作成する機能を加え、それをユーザーに

供給することにより、普及が促進されると考えられ

る。 
ロボットを動作させ、また複数の異なるロボット、

異なる操作系の間の互換性を示したことは、実用化な

らびに再利用化に向けた一歩として高い意義を持つ。 
今後はハードウェア依存部分、非依存部分の明確化

を図り、これらモジュールにおける重複部分の整理と

共通化を目指すことが、将来的な普及に向けて望まし

い方向と考える。 
なお、国際化について、海外ではスペイン、米国を

はじめとして、移動ロボットの知能化の研究が進んで

おり、日本よりも先にいっているような感じがする。

このプロジェクトはその特長に重点をおいて国際的

にアピールし、将来 ISO の策定等で日本が主導的な立

場をとれるようになってほしい。 
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コミュニケーシ

ョン知能の開発

人間とロボットとのコミュニケーションは避けて

は通れない重要な課題であり、この課題に意欲的に

取り組まれている。口の動きにより発話区間を推定

する方法は、以前にも例があるが、顔認識に基づく

ロバストな方法で実現したことは評価できる。 
音声に加えて、視覚による行動、感情理解、しぐ

さ等による情報伝達についても取り組んでいる点

は、社会シーン、生活シーンにおけるコミュニケー

ションを想定した場合、大いに意味がある。RT コン

ポーネント化で、音声認識、画像認識、人物検知モ

ジュール等のセット化が容易になっており、これら

の組み合わせにより、目標に掲げた認識率への到達

が期待できる。 
しかし、認識率の定義があいまいである。どのよ

うな実験（試験）をやって認識率を明らかにしたの

か提示しないと説得力がない。 
音声認識は環境への依存度が高く、信頼度にはま

だ改良の余地がある。社会分野・生活分野とも期初

目標の音声認識率を達成したとしているが、目標数

値自体が実用化に十分な水準と言えるのかどうか、

見極める必要がある。 

ユニバーサルタウン等の実証プラットホームを作

り、実際にデモンストレーションを行い、アピールを

されており、商店街に客を導入するアミューズメント

としては、十分実用化の見通しがある。音声合成、顔

認識とも情報機器への搭載実績があり、要素技術とし

ては信頼性が高い。それをロボットで共通に扱えるよ

う RT コンポーネント化できた点に意味がある。 
一方、社会分野、生活分野とも、かなり限定された

適用シーンが想定されているようであり、実用化には

状況変化に対するロバスト性の付与が重要となると

考えられる。この観点での研究開発の強化が望まれ

る。 
なお、音声認識は、応用によってユーザー自身がチ

ューニングできるような仕組みをつけておくことが

必要である。 
 

 
 
 



 

評点結果〔プロジェクト全体〕 

1.6 

2.0 

2.6 

2.9 

0.0 1.0 2.0 3.0 

 
平均値  

 
評価項目 平均値 素点（注） 

１．事業の位置付け・必要性について 2.9 A A A A A A B
２．研究開発マネジメントについて 2.6 A A A A B B B
３．研究開発成果について 2.0 A B B B B B C
４．実用化の見通しについて 1.6 B B B C B C C
（注）A=3，B=2，C=1，D=0 として事務局が数値に換算し、平均値を算出。 

 
〈判定基準〉 
１．事業の位置付け・必要性について ３．研究開発成果について 
・非常に重要          →A
・重要             →B
・概ね妥当           →C
・妥当性がない、又は失われた  →D

・非常によい         →A
・よい            →B
・概ね妥当          →C
・妥当とはいえない      →D

２．研究開発マネジメントについて ４．実用化の見通しについて 
・非常によい          →A
・よい             →B
・概ね適切           →C
・適切とはいえない       →D

・明確            →A
・妥当            →B
・概ね妥当であるが、課題あり →C
・見通しが不明        →D
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