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「基盤ロボット技術活用型 
オープンイノベーション促進プロジェクト」（事後評価） 

２００８年度～２０１０年度（３年間） 

ロボット・新機械イノベーションプログラム 

プロジェクトの概要 （公開） 

ＮＥＤＯ 
技術開発推進部 

２０１１年１０月２４日 

 Ⅰ  事業の位置付け・必要性について 
 Ⅱ  研究開発マネジメントについて 

「基盤ロボット技術活用型 
オープンイノベーション促進プロジェクト」 

（事後評価）分科会 
資料６－１ 



午前 
 Ⅰ  事業の位置付け・必要性について 
 Ⅱ  研究開発マネジメントについて 
 Ⅲ‐1  研究開発成果について（全体概要） 
 Ⅳ‐1  実用化・事業化の見通しについて（全体概要） 
     
午後 
 Ⅲ‐2  研究開発成果について（研究開発項目ごと） 
 Ⅳ‐2  実用化・事業化の見通しについて（研究開発項目ごと） 

公開 発表内容 
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Ⅰ 事業の位置付け・必要性について 

• 全世界における稼働台数は年々増加 

• 国内の産業用ロボットの稼働台数は全世界の３４％に相当（２００８年） 

• 日本の２００８年のロボット出荷額は約６，４９８億円 

 

出典：日本ロボット工業会 「マニピュレータロボットに関する企
業実態調査」（2008）、IFR SD 「World Robotics 2009」 

全世界における稼働台数 

出典：IFR Statistical Department 「World Robotics 
2009」 

世界の産業用ロボット稼働台数（2008年） 
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出典：ロボット工業会 

６，４９８億円 
（０８年） 

産業用ロボット市場の現状 

公開 
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Ⅰ 事業の位置付け・必要性について 

出典：平成21年度ＮＥＤＯ機械部調査
報告書（委託先：三菱総研） 

国内ロボット産業（輸出含む）は、現在市場が形成されているロボットのさらなる普及
に加え、サービス分野を始めとした新たな分野へのロボットの普及により、ロボットの
製品のみでも2035年に9.7兆円まで市場拡大し得る。 

ロボット産業の将来市場予測 

公開 
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Ⅰ 事業の位置付け・必要性について 

経済産業省 技術戦略マップ２０１０ より 

公開 
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サービスロボット市場拡大における課題 
 

• 様々なアプリケーションに対するロボットシステムを開発しても、
市場が求める機能とコストのバランスを維持することが困難 

事業の波及効果 
 

• ＲＴ適用分野の拡大（生活空間や職場でのＲＴ応用） 
• 新規参入の促進によるロボット産業の裾野拡大 

Ⅰ 事業の位置付け・必要性について 

事業目的 
 

• サービスロボットが効率的に作業できるロボット用環境インフ
ラにつながる開発 

• 環境そのものにRTを導入することで、他の産業（住宅建築産
業等）が容易にRTを利用する仕組みの構築 

 

 

 

公開 
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Ⅰ 事業の位置付け・必要性について 

住宅のRT化ビジネスが進むことで、そのシステムがサービスロボットの 
環境インフラとして機能し、サービスロボットの産業を後押し 

住宅のRT化 

サービスロボット 
経済産業省 技術戦略マップ２０１０ より 

サービスロボットの運用環境である住宅を対象としてRT化を目指す 

公開 
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Ⅰ 事業の位置付け・必要性について 公開 
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Ⅱ 研究開発マネジメントについて 

 本プロジェクトでは、生活環境やロボットに使われる既存の要素
部品を、共通の通信インタフェースとＲＴミドルウェアで動作させる
「基盤通信モジュール」を開発する。 
 
 次に、「基盤通信モジュール」を用いることにより既存の要素部品
が容易にＲＴコンポーネント化でき、ＲＴシステム内で共通して利用
できることを示すとともに、それを「ＲＴ要素部品」として広く提供す
る。 
 
 さらに「ＲＴ要素部品」を用いた「ＲＴシステム」を開発し、実証試験
を行い、同システムの有効性を検証することを目標とする。  

（２）研究開発の目標（最終目標 平成２２年度）  

公開 
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アクチュエータ  センサ 

RT要素部品 
管理モジュール 

Ethernet 
またはPLC  CAN  Zigbee 

センサ 

A/D, DIO 

スイッチ 

有線ネットワーク 
（主としてアクチュエータ部品） 

無線ネットワーク 
（主としてセンサ部品） 

EthernetまたはPLC 

基盤通信モジュール 
基盤通信モジュール 

（無線版基地局） 

ホームサーバ 

基盤通信モジュール 
（無線版端末） 

小型通信 
モータドライバ 

Zigbee CAN 

A/D, DIO 

住宅のRT化に向けた住宅システムのネットワーク構成 

RTミドルウェアの種類 

OpenRTM-aist（既存） 

TOPPERS版 
OpenRTM-aist（開発） 

MiniRTCs （CAN用） 
       （開発） 
 
MicroRTCs （Zigbbe用）
       （開発） 

Ⅱ 研究開発マネジメントについて 公開 
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ＮＥＤＯ 

PL 
名城大学 
理工学部 
大道武生教授 

1)-1 
株式会社セック 
RTC-Liteフレームワーク
に基づく基盤通信モジュー
ルRTミドルウェアの研究
開発 

1)-3 
株式会社テクノロジック
アート 
RTC-Lite およびプラグ＆ド
プレイに対応した RTミドル
ウェア開発支援ツールの開発 

2)-2  
大阪大学 
分散するRT要素部品の
RTコンポーネント開発と
コンポーネント作成ツー
ルの評価 

協
議 

委託 

指導 

2)-1  
THK株式会社 
小型通信ドライバモジュー
ルと小型リニアアクチュエ
ータによるＲＴ要素部品の
開発 

1)-4  
株式会社アルゴシステム 
RT要素部品管理モジュール
および基盤通信モジュールの
研究開発 

1)-2 
産業技術総合研究所 
RT要素部品管理モジュー
ル用組み込みRTミドルウ
ェアの研究開発 

3)-1  
株式会社ミサワホーム
総合研究所 
住宅環境を対象とした実証 
RT システムの研究開発 

①基盤通信モジュール及び開発ツールの開発 

②基盤通信モジュールを用いたＲＴ要素部品の開発 

③ＲＴ要素部品群によるＲＴシステムの開発・実証 

2)-3  
株式会社アルゴシステム 
環境情報計測用センサ要素部
品の開発 

3)-2  
株式会社セック 
プラグ＆プレイ機能を実
現する統合ミドルウェア
の開発 

3)-3  
産業技術総合研究所 
安全性の検討 

平成21年度から参加 

代表委託先 平成21年度から参加 

実施体制および研究開発項目 Ⅱ 研究開発マネジメントについて 公開 
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・想定ユーザー企業がプロジェクトに参画 
・推進会議を開催し実施者間の意思疎通を促進 



1)-3 
株式会社テクノロジック
アート 
RTC-Lite およびプラグ＆ド
プレイに対応した RTミドル
ウェア開発支援ツールの開発 

①基盤通信モジュール及び開発ツールの開発 

1)-1 
株式会社セック 
RTC-Liteフレームワーク
に基づく基盤通信モジュー
ルRTミドルウェアの研究
開発 

代表委託先 

参画機関の開発担当 

アクチュエータ  センサ 

RT要素部品 
管理モジュール 

センサ  スイッチ 

EthernetまたはPLC 

基盤通信モジュール 
基盤通信モジュール 

（無線版基地局） 

ホームサーバ 

Zigbee CAN 

A/D, DIO 

RTミドルウェアの種類 

OpenRTM-aist（既存） 

TOPPERS版 
OpenRTM-aist（開発） 

MiniRTCs （CAN用） 
       （開発） 
 
MicroRTCs （Zigbbe用） 
       （開発） 

1)-4  
株式会社アルゴシステム 
RT要素部品管理モジュール
および基盤通信モジュールの
研究開発 

1)-2 
産業技術総合研究所 
RT要素部品管理モジュー
ル用組み込みRTミドルウ
ェアの研究開発 

ネットワークシステム 
全体設計およびその評価 

システム構築に必要なツール群の開発 

Ⅱ 研究開発マネジメントについて 公開 

12／17 



2)-2  
大阪大学 
分散するRT要素部品の
RTコンポーネント開発と
コンポーネント作成ツー
ルの評価 

2)-1  
THK株式会社 
小型通信ドライバモジュー
ルと小型リニアアクチュエ
ータによるＲＴ要素部品の
開発 

②基盤通信モジュールを用いたＲＴ要素部品の開発 

参画機関の開発担当 

アクチュエータ  センサ 

RT要素部品 
管理モジュール 

センサ  スイッチ 

有線ネットワーク  無線ネットワーク 

EthernetまたはPLC 

基盤通信モジュール  基盤通信モジュール 
（無線版基地局） 

ホームサーバ 

基盤通信モジュール 
（無線版端末） 

小型通信 
モータドライバ 

Zigbee 

CAN 

A/D, DIO 

2)-3  
株式会社アルゴシステム 
環境情報計測用センサ要素部
品の開発 

インテリジェント 
ウインドウシステム 

シーリングファン 
モジュール 

エアコン 
モジュール 

他社製品
のRTC化 

Ⅱ 研究開発マネジメントについて 公開 
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③ＲＴ要素部品群によるＲＴシステムの開発・実証 

3)-2  
株式会社セック 
プラグ＆プレイ機能を実現
する統合ミドルウェアの開
発 

3)-3  
産業技術総合研究所 
安全性の検討 

実証RTシステム設計 

3)-1  
株式会社ミサワホーム
総合研究所 
住宅環境を対象とした実証 
RT システムの研究開発 

RT住宅制御用統合ミドルウェア開発 

実証RTシステムにおける安全性評価手順の策定 

参画機関の開発担当 Ⅱ 研究開発マネジメントについて 公開 
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全体スケジュール 

H20／10 H21／4 H22／4 

組み込みMPU向
けRTミドルウェア

およびツールソフ
トウェア仕様設計 

組み込みMPU向けRTミドル

ウェアおよびツールソフトウェ
ア開発 

 
基盤通信モジュールハード
ウェア設計試作 

住宅向けアクチュ
エータモジュール
仕様設計 

 
住宅向けアクチュエータモ
ジュールおよびセンサモ
ジュール設計試作 

 
住宅モデルへの実装に
よる実証システム評価 

H21年度 H20年度 H22年度 

実証住宅デモ 
 H23／3月 

Ⅱ 研究開発マネジメントについて 公開 
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単位：百万円 

セック 

テクノロジックアート 

大阪大学 

 ＴＨＫ 

アルゴシステム 

産業技術総合研究所 

ミサワホーム総合研究所 

合計 

H20年度 H21年度 H22年度 合計 

３.９ １７.４ ２１.９ ４３.２ 

６.０ １２.１ １９.１ ３７.２ 

１８.０ ２０.０   ９.２ ４７.２ 

６.０ １８.４ １９.１ ４３.５ 

－ ５２.７ １６.６ ６９.３ 

７.２ ４.０ ７.２ １８.４ 

８.０ １０.７ ６.３ ２５.０ 

４９.１ １３５.３ ９９.４ ２８３.８ 

事業者 
年度 

開発予算 Ⅱ 研究開発マネジメントについて 公開 
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Ⅱ 研究開発マネジメントについて 公開 

17／17 

●推進会議 
実施者が一堂に会しプロジェクト全体のスケジュールおよび課題の確認 
を行う 。 全１０回 開催（およそ３ヶ月に１度開催） 
 
  検討内容：ＰＪ方針の妥当性確認 
         ニーズオリエントな開発  ：ＰＬＣの採用他 
         供給体制の確保       ：サードパーティ化のＦＳ 
         システムイメージの明確化：実住宅に近い検証デモ 
          
         スケジュールの確保    ：工程整理とデモの焦点化 

●研究進捗確認シート 
 目標に対する研究開発の進捗資料を実施者（委託先）ごとに作成。 
  実施頻度：年４回 （3か月に一度） 
 
  進捗，課題と対策の整理 
  

事業原簿 Ⅱ－ 6 
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