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公開

Ａ．事業概要

Ｂ 事業の位置付け・必要性について NEDOＢ．事業の位置付け 必要性について
Ｃ．研究開発のマネジメントについて（設定）
Ｄ．研究開発のマネジメントについて（運営）
Ｅ．研究開発成果について（全体概要）
Ｆ．実用化の見通しについて（全体概要）

NEDO

PL
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Ｇ．研究開発の詳細成果および
実用化の見通しについて（個別）

実施者



公開

目 耳

筋肉
ソフトウェア

新ロボット

Ａ．事業概要

事業概要

モジュール化に基づいたロボット構成法

・ロボットの機能部品を取り揃えること

ウ 部品

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

ハードウェア部品
ソフトウェア部品
（本プロジェクト） その他部品

力センサ

ジャイロ
力センサ

力センサ

力センサ

ソフトウェア

小型
センサー 小型

ｱｸﾁｭｴｰﾀ
他機器

・このプロジェクトではソフトウェア部品を開発す
る。
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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

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

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

事業原簿 P.3

公開

Ｂ．事業の位置付け・必要性について
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公開

「科学技術基本計画」（２００６年３月閣議決定）では、ロボット・新機械技術は、
特に重点的に研究開発を推進すべき分野（重点推進４分野）の一つであ
る情報通信分野や、推進分野であるものづくり技術分野、社会基盤分野
に位置づけられている

国のプログラム、施策との関係

Ｂ．事業の位置付け・必要性について （１）NEDOの事業としての妥当性

に位置づけられている

「経済成長戦略大綱」（２００６年７月財政･経済一体改革会議。２００７年６月改訂版を経

済財政諮問会議に報告）の中で、ロボット技術は産学官連携による世界をリー
ドする新産業群の一つとして位置づけられ、次世代ロボットの市場の拡
大に向けて、サービスロボット市場の整備、ロボットの認識技術の開発
等必要な取組を継続することとしている。
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「イノベーション２５」（２００７年６月閣議決定）では、ロボット･新機械技術は、生
涯健康な社会や多様な人生を送れる社会の実現に向けて、中長期的に
取り組むべき課題として・・・今後の研究開発の進展等によって、その成
果を社会に適用していく上で取組みが必要であるとともに、随時見直し
をし、その取組を加速・拡充していくことが必要とされている。

事業原簿 P.53

公開

ロボット産業の現状

Ｂ．事業の位置付け・必要性について （１）NEDOの事業としての妥当性

全世界における稼働台数は年々増加
日本の２００８年のロボット出荷額は約６，４９８億円
そのほとんどが産業用ロボット（塗装・溶接・電子部品実装等）
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自動車産業向け

出荷額（億円）

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）

６，４９８億円
（０８年）
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公開

産業ロボット以外の市場が未形成

Ｂ．事業の位置付け・必要性について （１）NEDOの事業としての妥当性

ロボット産業の現状

新ロボット領域が起動しつつあるが原動力が不足。
単体ロボットによる市場開拓段階には至っていない。
⇒市場原理による実用化・産業化の発展は期待薄
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NEDOが基盤的技術を開拓することにより
効率的な研究開発を推進

事業原簿 P.56

公開Ｂ．事業の位置付け・必要性について （１）NEDOの事業としての妥当性

• 産業用ロボットは1990年代以降市場規模は穏やかな成長にとどまる。
• 一方、ロボットセルなどの高度化した製造業、食事支援ロボット等で

次の成長段階 踏 出 あるが芽はまだ小さい

背景

背景と目的

次の成長段階に踏み出しつつあるが芽はまだ小さい。

市場ニーズ：
少子高齢化、国際競争の激化、大規模災害に対する不安等、大きな
社会的課題に直面。我が国に蓄積された

基盤的なロボット技術（ＲＴ）を活用･高度化し、

これらの諸問題を解決。

資料６ 8/84

・生活空間等の状況が変わりやすい環境下で、ロボットの稼動を可能とするロバスト性
・ロボットの知能要素をモジュール化し、蓄積･管理および統合化を可能とする技術を開発。

上記の市場ニーズを実現するための技術課題：

⇒ 知能化技術

事業原簿 P.53



公開

欧州 European Commission ＦＰ７ (Framework Programme 7)

Ｂ．事業の位置付け・必要性について （１）NEDOの事業としての妥当性

海外の技術開発動向

新しい研究計画で、ロボットを重点化。
・Cognitive Systemsの枠組みで、フレームワーク研究を強化（FP7-ICT-3 Challenge 2）

韓国 Robot Promotion Project
(１):次世代ロボット分野における国内外技術動向調査動向調査報告書（２００８）,NEDO

(3):http://www.worldtimes.co.jp/kansok/kan/seiji/090418-2.html

・PHRIENDS （Physical Human-Robot Interaction: DepENDability and Safety ）

人間と場を共有して協働することができる、“安全でかつ信頼性の高い”ロボットを
開発することを目標とし、そのためのキー・コンポーネント を開発する(1)。
・ＩＣＴ分野に９０億ユーロを投資

実環境で動作検証を中心とした実践的開発を推進
・u-City (Ubiquitous City)
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u-City (Ubiquitous City) 
仁川経済特区に新設するロボット検証エリア。ネットワークロボッ
トを街中や家庭で実際に使用し、人間との相互作用の実証試験
を行うことを計画。掃除ロボット、乗り物ロボット、シティ・マネージャー・ロボット、案内ロボット、運搬ロボットなど

・「第一次知能型ロボット基本計画」

2013年世界3大ロボット強国、2018年ロボット先導国家を目標。
今後5年間、ロボット研究開発などに1兆ウォンを投入(3)。

公開

米国

Ｂ．事業の位置付け・必要性について （１）NEDOの事業としての妥当性

海外の技術開発動向

米国の製造業を復活に向けた、次世代ロボット開発投資

・ Advanced Manufacturing Partnership
全米科学財団（NSF）、米航空宇宙局（NASA)、国立衛生研究所（NIH）、農務省が共同で、次世代

ロボットの研究に対して7,000万ドル（約60億円）を助成する。これらの投資は、人間のオペレーターと
密接に働く次世代 ボ トの開発を支援密接に働く次世代ロボットの開発を支援。

DARPA「Robotics Challenge」
災害現場に於いて、以下の作業を行えるロボットの開発を競技会計式で実施する
１）業務用車を現場で運転する。 ２）下車し、がれきの上を移動する。
３）入り口をふさぐがれきを除去する。４）ドアを開けて建物の中に入る。
５）工場用ハシゴを上り、工場の通路を移動する。
６）道具を用いて コンクリート板を突破する。
７）漏れているパイプを発見し、近くのバルブを閉める。
８）冷却用ポンプのような部品を交換する
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優勝者への賞金は200万ドル

Open Source Robotics Foundation（OSRF）の設立
・DARPA 「Robotics Challenge」で提供されるシミュレータ「GAZEBO」を受注。
・設立メンバーには、 Willow GarageのBrian Gerkey氏、iRobot社の共同創業者のHelen Greiner氏

韓国のYujin Robotの幹部（Sam Park, executive vice president）らが名を連ねている



公開

モジュール化に基づいたロボット構成法と

ＮＥＤＯプロジェクト

目 耳

筋肉
ソフトウェア

新ロボット

政策動向（経産省のモジュール化プロジェクト群の推移）

Ｂ．事業の位置付け・必要性について （１）NEDOの事業としての妥当性

ＮＥＤＯプロジェクト

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

ロボット知能化PJ
(H19-H23)

オープンイノベPJ (H20-H22)

力センサ

ジャイロ
力センサ

力センサ

力センサ

ソフトウェア

小型
センサー 小型

ｱｸﾁｭｴｰﾀ
他機器

共通基盤PJ
(H17-H19)
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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

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

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

RTミドルウェアPJ (H14-H16)

事業原簿 P.55

公開

ＮＥＤＯが関与することの意義（公的必要性）

○本事業はロボットの活用範囲を拡大するために必要な基盤整備施
策であり、公共性が高い

Ｂ．事業の位置付け・必要性について （１）NEDOの事業としての妥当性

○卵が先か、鶏が先か。魅力的なモジュール群にするには数が必要。
知能モジュールが揃っていない現状では、魅力が少ない。
単独でモジュール数を増加させる事業は企業リスクが高い

○本事業により，新規産業創出や産業活性化が期待でき、産業政策

的効果が高い
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的効果が高い

ＮＥＤＯがもつこれまでの知識、実績を活かして推進すべき事業

事業原簿 P.56



公開

H19～23年度における事業費用：67.4億円

費用対効果

Ｂ．事業の位置付け・必要性について （１）NEDOの事業としての妥当性

期間全体で、８テーマ（４領域）１６グループ（４７社）が参加し、
様々なミッションに対応した知能モジュール群を開発

・再利用性を重視し、モジュール群を組み合わせて低コスト・
短期間でのロボット開発を可能とする。

・開発したモジュール群をオープンソースとして一般向けに

・再利用性を重視し、モジュール群を組み合わせて低コスト・
短期間でのロボット開発を可能とする。

・開発したモジュール群をオープンソースとして一般向けに
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公開・提供し、普及に努める公開・提供し、普及に努める

事業原簿 P.56

将来貢献
ロボット市場は現在、産業用が６千億円程度で、掃除用など生活支援用が数十億円か

ら２００億円程度。３７年に両方合わせて６兆円超に成長予想。開発費が１０％、そのうち
知能モジュール貢献割合が１０％とすると、年間６００億円に貢献。２０年間使われると
合計１兆円の波及効果となる。

将来貢献
ロボット市場は現在、産業用が６千億円程度で、掃除用など生活支援用が数十億円か

ら２００億円程度。３７年に両方合わせて６兆円超に成長予想。開発費が１０％、そのうち
知能モジュール貢献割合が１０％とすると、年間６００億円に貢献。２０年間使われると
合計１兆円の波及効果となる。

公開

1. 我が国に蓄積されたロボット技術を活用
2. ロボットの基盤的要素技術およびシステム開発をさらに推進

事業目的

Ｂ．事業の位置付け・必要性について （２）事業目的の妥当性

そのために、幅広いロボット知能をモジュール群として準備
し、基盤となる統合化技術を提供することにより、ＲＴ基盤と
して活用可能にすること。

A 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
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A.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

B.ロボット産業を我が国の基幹産業のひとつに成長させること

事業原簿 P.56



公開

４領域８つのテーマ（ロボット利用領域）で
基盤技術とモジュール群を開発

Ｂ．事業の位置付け・必要性について （２）事業目的の妥当性

事業目的

Ⅰ 基盤技術開発Ⅰ．基盤技術開発
①－１ロボット知能ソフトウェアプラットフォームの開発

①－２ロボット知能ソフトウェア再利用性向上技術の開発

Ⅱ．作業領域の知能モジュール群開発
② 作業知能（生産分野）の開発 （次世代産業用ロボット）

③ 作業知能（社会・生活分野）の開発 （介護やレストラン分野でのハンドリング）

移動領域 知能 ジ 群開発
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Ⅲ．移動領域の知能モジュール群開発
④ 移動知能（サービス産業分野）の開発 （街やビル内の移動）

⑤ 高速移動知能（公共空間分野）の開発 （車両移動）

⑥ 移動知能（社会・生活分野）の開発 （搭乗用ロボット）

Ⅳ．コミュニケーション領域の知能モジュール群開発
⑦ コミュニケーション知能（社会・生活分野）の開発事業原簿 P.59

公開

Ｃ．研究開発のマネジメントについて
（設定）
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公開Ｃ．研究開発マネジメントについて (1)研究開発目標の妥当性

①ロボット知能ソフトウェアプラットフォームを開発して技術基盤を実現し、そ

の上に６つ*1のロボット利用領域で高性能で組合せ使用容易な②モジュール型知能

化技術を開発する 目標はロボット利用領域*2ごとに具体的に示す その成

研究開発目標（PJ開始時の最終目標）

基本計画
社

化技術を開発する。目標はロボット利用領域*2ごとに具体的に示す。その成

果である知能モジュールを実行可能なソフトウェアモジュールの形で提供する。これらの

技術をロボットシステムに組み込む等により③有効性を検証し、他者が利用（再利

用）できる形で④可能な限り広範囲に提供する。

(*1:８つのうちモジュール開発担当は６つ。*2 基本計画では「ロボット分野」として記載）

生 コ
ミ

資料６ 17/84開発

・・・・

基本計画
に反映

会
分
野
で
の
移
動

事業原簿 P.58

プラットフォーム

活
分
野
で
の
作
業

ミ
ュ
ニ
ケ
ー
シ
ョ
ン
分
野

有効性検証 他者提供

1998年度（PJ前）
・事前検討委員会
・戦略技術マップ

①

②

③ ④

公開Ｃ．研究開発マネジメントについて (1)研究開発目標

設定目標分野
ﾃｰﾏ
対応

研究開発目標 根拠

①ロボット知能ソフ

1. プラットフォームの研究開発
以下②にて開発する知能モジュール群を
統合

次世代ロボットシステムを事前にシミュレー

基盤統合技術の確立 ⇒ ﾓｼﾞｭｰﾙ普及

知能モジュールを組合せ使用するための基盤となる
体制を固める。すなわち、モジュール設計法を普及さ

具体的開発目標と根拠

トウェアプラット
フォームの開発

基盤
次世代 ボッ シ テ を事前 シ
トし確実に実現できる

2. 有効性の検証及び改良
検証用知能モジュール群の研究開発

リファレンスハードウェアを研究開発

せるために、使いやすい環境を開発し提供する。

開発ツールやシミュレータにより知能ロボットの開発を
効率化

プラットフォーム自体の機能･性能を検証し、確実化

②モジュール型知

能化技術の開発

作業
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
用途が広く、利用が容易

2. 他者に提供
１．の成果である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

提供は有償を含む。

本プロジェクトの根幹

高品位で汎用的なモジュールを取り揃える
⇒ ﾓｼﾞｭｰﾙ設計法の普及

普及のために以下が重要

・機能・性能が充実し、汎用性があること

・再利用性があること

移動

ｺﾐｭ
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提供 有償を含 。

③有効性の検証

基盤 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、開
発した知能モジュールをロボットシ
ステムで組込み試験し、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
成果であるソフトウエアモジュール
他者が利用（再利用）できる形にする。

開発技術の普及のための支えとなる項目

実使用に耐える機能性能を確認する

用途例を示すことで普及を促進すること作業

移動

ｺﾐｭ

事業原簿 P.60



公開Ｃ．研究開発マネジメントについて （１）研究開発目標

1. ロボット知能ソフトウェアプラットフォーム
以下２．にて開発する知能モジュール群を統合し、次世代ロボットシステムを事前に

シミュレートし確実に実現できるロボット知能ソフトウェアプラットフォームの研究開
発を行うとともに 検証用知能モジ ル群及びこれを搭載するリフ レンス ド

研究開発目標（最終目標）

発を行うとともに、検証用知能モジュール群及びこれを搭載するリファレンスハード
ウェアを研究開発し、ロボット知能ソフトウェアプラットフォームの有効性の検証及び
改良を行う。

２．モジュール型知能技術の開発
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、かつ汎用
性のあるモジュール型知能化技術の開発を行って、その成果である知能モジュー
ルを実行可能なソフトウエアモジュールの形で提供（有償を含む ）する

資料６ 19/84事業原簿 P.58

ルを実行可能なソフトウエアモジュールの形で提供（有償を含む。）する。

３．有効性の検証
上記１．及び１．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、その有効性を検証するとともに、その成果であるソフトウエアモジュールを、他
者が利用（再利用）できる形で可能な限り広範囲に提供（有償を含む。）する。

公開

研究開発項目（個別テーマ） 最終目標（Ｈ２３）

①－１ロボット知能ソフトウェアプラットフォー
ムの開発

次世代ロボットシステムの応用ソフトウェアの開発が、ロボット知能ソフトウェアプラット
フォームを用いて効率よく実施できること。

①－２ロボット知能ソフトウェア再利用性向上 再利用できる知能モジュールを開発するために必要な開発手法、検証・蓄積方法等を

Ｃ．研究開発マネジメントについて （１）研究開発目標の詳細

４領域８テーマの項目ごとの詳細な研究開発目標 詳細は後述

技術の開発 確立し「知能モジュール・ライフサイクル」を構築する。

② 作業知能（生産分野）の開発
予定する知能モジュール群をすべて搭載したロボットシステムが、実際の作業環境
あるいはそれを模した模擬環境において、６つ以上の作業対象物に対する３つ以上の
作業指示を成功率80％以上で達成すること。

③ 作業知能（社会・生活分野）の開発
予定する知能モジュール群をすべて搭載したロボットシステムが、人の往来する実際
の公共空間における移動作業を実行し、80％以上、所期の仕事を達成すること。

④ 移動知能（サービス産業分野）の開発
予定する知能モジュール群をすべて搭載したロボットシステムが、人の往来す
る実際の公共空間における移動作業を実行し、80％以上、所期の仕事を達成する
こと
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⑤ 高速移動知能（公共空間分野）の開発 中間評価結果への対応として平成21年度で終了（後述）

⑥ 移動知能（社会・生活分野）の開発
予定する知能モジュール群をすべて搭載したモビリティ・ロボットシステムが、長期間（
３ヶ月程度）の技術実証試験において安定的に動作すること

⑦ コミュニケーション知能（社会・生活分野）
の開発

予定する知能モジュール群をすべて搭載したロボットシステムが、３種類以上の実用
的なコミュニケーションのタスクを実行し、成功率70％以上のタスク達成率と、70％以
上のユーザ満足度を得ること。



公開

研究開発項目

Ｃ．研究開発マネジメントについて (2)研究開発計画

OpenRTM、ツール群、
および知能モジュール

個別項目

NEDOの研究加速制度を活用
～中間評価への対応と実用化へ向けた取組強化～

NEDO知能化プロジェクトRTコンポーネント集
htt //htt // t / t /j / d /4599

Webへの公開環
境構築

双腕ロボットプ
ラットフォームを
用いた作業知能
オープンソースの

統合検証

パレタイジング作業 アソート作業

高度作業知能モジュール
の追加開発，双腕ロボット
を用いた作業知能の統合
検証

および知能モジュ ル
公開の前倒 し

http://http://www.openrtm.org/openrtm/ja/node/4599境構築

資料６ 21/84

安全認証取得RTMの開発

RTM とROSの連携

組込機器へのRTミドル
ウェアの実装

実用化への取組

事業原簿 p.88 

OpenRTM on T-KernelおよびRTC-CANopenの開発

IEC61508 SIL3 Capableの認証を取得できるRTM

と の相互運用

公開

事業費と研究開発期間
研究開発期間：５年間（平成１９年度～平成２３年度）

予算実績：平成１９年度 １９億円、平成２０年度 １５億円、平成２１年度 １３．５億円、平成２２年度 １０億円、平成２３年度 ９．８億円

H19 H22H20 H21 H23

前半３年間 後半２年間

Ｃ．研究開発マネジメントについて (2)研究開発計画

研究開発のスケジュール

前半３年間 後半２年間

・モジュールの改良

・オープンソースで一般向けに公開・提供

各社でそれぞれ開発

有効性検証

ロボット知能ソフトプラットフォームの開発

ﾘﾌｧﾚﾝｽﾊｰﾄﾞｳｪｱ

ロボットシステム設計支援機能

RTC開発支援機能

ロボット知能ソフトプラットフォーム上で開発

知能モジュール群の開発
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ステージゲート評価基準

知能モジュール群の統合
コンソの統合、モジュールの相互利用による統合検証

有効性検証

事業原簿 P.79

組込型RTCの開発・安全認証取得RTCの開発

国際化（ROS）連携

実用化への取組強化

知能モジュール群の統合
市販の双腕ロボットによる統合検証



公開Ｃ．研究開発マネジメントについて (2)研究開発計画

H19 H20 H21 H22 H23 合計

①-1
ロボット知能ソフトウェアプラットフォーム
の開発

スケジュールと予算

①-2
ロボット知能ソフトウェア再利用性向上
技術の開発

② 作業知能（生産分野）の開発

③ 作業知能（社会・生活分野）の開発

④ 移動知能（サービス産業分野）に開発

⑤ 高速移動知能（公共空間分野）の開発

⑥
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⑥ 移動知能（社会・生活分野）の開発

⑦
コミュニケーション知能（社会・生活分
野）の開発

開発予算

通常予算 1,900 1,500  1,350 910 978 6,638

NEDO加速予算 0 0 0 100 0 100

合計 1,900 1,500 1,350 1,100 978 6,738
事業原簿 p.79 

（単位：百万円）

公開Ｃ．研究開発マネジメントについて （３）事業体制

４領域８テーマで１６事業体を採択実施体制
（中間評価実施前）

資料６ 24/84事業原簿 p.80 



公開Ｃ．研究開発マネジメントについて （３）事業体制

９事業体へ絞り込みを実施実施体制
（最終年度）

資料６ 25/84事業原簿 p.81 

公開

指摘事項（抜粋） 対応事項

1
・RTコンポーネントの作成方法その使い方に関し
ては、マニュアルか教科書を書いて啓蒙すべき

・マニュアルやカタログ等のドキュメント整備

プロジ クトが多岐に渡 ているので この中間

「概ね現行通り実施して良い」との評価であったが、実用化他に対して課題を指摘された。下記に、
主な指摘事項を示す。

中間評価結果への対応

Ｃ．研究開発マネジメント （５）情勢変化への対応等

指
摘
事

2

・プロジェクトが多岐に渡っているので、この中間
審査を機に、取捨選択を行うのも一つの方向性
である

・実施体制の見直し
①類似の目標を持つコンソの統合
②一部コンソの期間途中での終了

3
・一部にプロジェクト全体の目的とのつながりが
希薄で孤立しているグループも見受けられる

4

・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、客観的検証も必要
・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

・モジュールの相互利用による統合試験
・再利用センターの対応

①サービス仕様の作成
②検証を行う為のロボットシステムの作成
③ び

事
項
を
受
け
て
計
画
の

資料６ 26/84

の信頼性を高めていく努力も必要 ③動作試験およびモジュールの一般向け公開

5

個々のモジュールにおいても、再利用性を向上さ
せるという観点での目標設定、評価を充実させる
ことが望まれる

・開発している各モジュールの提供方法(オープンソー

ス/バイナリー)設定
・オープンソースでの提供となっているモジュール
の一般向け公開

6

目標とする成果の普及のためには、「部品」の信
頼性、安全性確保が最大の課題とであり、この
点に関する具体的目標の設定が望まれる

・機能安全の認証を受けることが可能な高信頼版
RTミドルウェアの開発

の
見
直
し
実
施

事業原簿 p.90



公開Ｃ．研究開発マネジメント （５）情勢変化への対応等

WTの設立
大学、企業に向けた啓蒙と開発したモジュールの再利用性強化、 および信頼性、安全性確保

に向けた取組を実施

中間評価結果への対応

WT名 役割 中間評価コメント（抜粋）名 役割 中間評価 （抜粋）

プライマWT ドキュメント整備
ソフトウェアのRT コンポーネント化のやり方
とその使い方に関して、マニュアルか教科書
を書いて啓蒙すべき

大学エバンジェリンズムWT 大学に向けた啓蒙
モジュール化のやり方に関して、本プロジェク
トに関与していないメーカーやユーザー、大
学などから意見を聞いて議論したほうがよい

素人対応WT 普及に向けた啓蒙

国際戦略ＷＴ 普及のための取組
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ソフトウエア手法WT（含品質管理） 信頼性・安全性確保
成果の普及のために、「部品」の信頼性、安
全性確保を如何に目に見える形で担保する
かが重要である

全数検証WT 再利用性強化
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オープンソフトウエア統合＆ 再利

用センタ統合強化WT
再利用性強化

公開Ｃ．研究開発マネジメント （５）情勢変化への対応等

実施体制の見直し

再利用性 強化に再利用性の強化に
よる実用化への対応
１．他のコンソとのつながりが

薄い（独立している）事業
を終了した

２．統合検証を行うため、開発
内容が近いコンソを統合した
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３．一部モジュールをオープン
ソースで提供することとした



公開

NEDOの研究加速制度を活用した実用化への取組強化

取組内容

Webでの公開環境構築 OpenRTM、ツール群、および知能モジュールを公開した。

Ｃ．研究開発マネジメントについて (2)研究開発計画

中間評価結果への対応

Webでの公開環境構築 OpenRTM、ツ ル群、および知能モジュ ルを公開した。

双腕ロボットプラットフォーム
を用いた作業知能オープン

ソースの統合検証

高度作業知能モジュールの追加開発，双腕ロボットを用いた作業知能の統合
検証を実施した。

パレタイジ
ング作業

事業内容部品のパレタイジングを実施した。

アソート作
業

日用品等（文具、お菓子、etc、要はFA的でないもの）を対象物
したアソート（分類、片付け、詰合わせ）を実施。
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組込機器へのRTミドルウェ
アの実装

RTミドルウェアの普及を促進するため、CANOpen版・T-Kernel版等資源の少
ない組込機器で動作するミドルウェアの開発を実施した。

安全認証取得RTMの開発
IEC61508等の機能安全規格に基づいた開発プロセスを構築、支援するため
のツール群の開発と機能安全規格に準じたRTミドルウェアの開発を実施した。

RTMとROSの連携
次世代ロボット知能化技術の相互運用可能性を検証するため、ROSをター

ゲットとして相互運用プラットフォーム上で相互運用性を検証した。

事業原簿 p.89 

公開

実用化までのシナリオ（中間評価前）

H19 H20 H21 H22 H23 H24 ~ H30 ~ H35
第１ステップ

ロボット知
能ソフトウェ
アプラット

改良基本機能製作 機能拡張

最
終
提

Ｃ．研究開発マネジメント （５）情勢変化への対応等

アプラット
フォーム

知能モジュ
ール

第２ステップ

提供

実用機能
開発

基本開発

モジュールの
プロジェクト内相互提供

学術研究用提供

モ
ジ
ュ
ー
ル
構
成

プロジェクト外

他機関からの提供

提
供
物
試
作
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第３ステップ

普及

統一仕様書
カタログ準備

異種ﾓｼﾞｭｰﾙ
統合使用ノウハウ蓄積

大規模普及

自社製品試験使用

一般提供 事業用提供

成
法
の
社
会
的
確
立

関連業界普及

ＲＴ技術波及効果

国際標準化（OMG、Can-Open等）



公開

H19 H20 H21 H22 H23 H24 ~ H30 ~ H35

第１ステップ

ロボット知能ソ

実用化までのシナリオ（中間評価後）

改良基本機能製作

一般提供の前倒しに
よる成果の普及促進

機能拡張

最
終
提

Ｃ．研究開発マネジメント （５）情勢変化への対応等

統一仕様書
カタログ準備

ロボット知能ソ
フトウェアプラッ
トフォーム

知能モジュー
ル

第２ステップ

提供

実用機能
開発

基本開発

モジュールの
プロジェクト内相互提供

プロジェクト外

他機関からの提供

学術研究用提供

事業用提供
一般提供

統合検証

モ
ジ
ュ
ー
ル

ROBOSSA公開
提
供
物
試
作

一
般
向
け

提
供
開
始
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サポイン事業提案

関連業界普及

第３ステップ

普及

異種ﾓｼﾞｭｰﾙ
統合使用ノウハウ蓄積

自社製品試験使用

国際標準化（OMG、Can-Open等）

大規模普及

ル
構
成
法
の
社
会
的
確
立

ＲＴ技術波及効果

国際連携（RTMとROSの連携）

公開

究開発 ネジＤ．研究開発のマネジメントについて
（運営）

プロジェクトリーダー
東京大学教授 佐藤知正
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東京大学教授 佐藤知正



公開

再利用性：プロジェクトのキー

Ｄ．研究開発マネジメントについて （４）研究開発の運営管理

・共通インターフェースを持つこと サブWGを立ち上げ、共通のインターフェースを策定

・モジュールの統合性があること 統合検証デモを繰り返し実施して追求

・活用を主体としたコンソを採択した

コンソを統合し 相互にモジ ルを利用し 統合検
･入れ替えが可能であること

・コンソを統合し、相互にモジュールを利用し、統合検
証を行うことで追求した

・策定した共通インターフェースを活用した

･素人にも利用が可能であること
・オープンソースでの提供を行うこととした

・ドキュメント（マニュアル等）を作成した

・有効なモジュールであること
・展示会などでのデモンストレーションや統合事例
・ドキュメント（マニュアル等）を作成した

体系性（完備性）があること ・システムの構築や検証デモを行うことにより体系性
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･体系性（完備性）があること システムの構築や検証デモを行うことにより体系性
の確認を実施

・モジュールの普及、情報発信

・市販双腕ロボット（HiroNX）上でソフトウェアを構築
・オープンソースで作成し、システム情報も開示した

→統合事例の提示
→将来展開の基盤となる

公開Ｄ．研究開発マネジメントについて （４）研究開発の運営管理

1年目の重点項目

何を成果とするかの明確化

知能ロボットの典型的使い方を可能とする”知能モジュール群とそれを可能とするライブラリー群”を成果とする

迅速なプロジェクトの立ち上げ

モジュール応用を中心とした実施者を追加公募

知能ロボットの典型的使い方の明確化

SWG（サブワーキンググループ）の立ち上げとそれによる議論の深化

年度毎の研究開発マネージメント留意点

2年目の重点項目
SWG（サブワ キンググル プ）の立ち上げとそれによる議論の深化

ソフトウエアの見える化

先行デモ、検証デモの実施（2年目の1月という早い段階での実施）

再利用センター（秋葉原拠点）の準備

3年目の重点項目

再利用WG（秋葉原拠点）の立ち上げと充実
知能モジュールの集積と利用による再利用性向上

秋葉原拠点からのプロジェクトステアリング（毎週火曜日）

秋葉原拠点での統合による知能モジュール再利用性の向上

レポジトリ登録、その宣伝 システムコンサルタントへの展開

中間評価への対応、WTの立ち上げ

コンソの再構成（統合および廃止）
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4年目の重点項目
統合検証の推進と内容の確認

加速資金を活用した実用化の推進

5年目の重点項目

統合検証の推進

ROSとの連携による国際化への展開

安全認証取得モジュールの開発

PJ終了後の実用化と普及のための展開



公開

基本計画策定にあたって留意したこと

（重要ポイント）

Ｄ．研究開発マネジメントについて （４）研究開発の運営管理

（重要ポイント）
●このプロジェクトは、

再利用可能な知能モジュール群を構築するプロジェクト

●それを保障するためのしかけ
１．利用しやすい共通プラットフォームの提示
２．全ての知能モジュール群の共通プラットフォームへの統合を推奨

資料６ 35/84

全ての知能 ジ ル群の共通 ラット ォ の統合を推奨
３．どのような知能モジュールを実現するのかを明記して提案してもらう
４．その各知能モジュールについて

年度展開と検証法を提案してもらう
５．各知能モジュールについての第三者による、

使ってみての評価を導入する

公開

実施にあたってのマネジメント上の工夫（体制）とその実施組織

Ｄ．研究開発マネジメントについて （４）研究開発の運営管理

資料６ 36/84事業原簿 p.82 



公開

４領域８テーマで１６事業体を採択実施体制
（中間評価実施前）

Ｄ．研究開発マネジメントについて （４）研究開発の運営管理

資料６ 37/84事業原簿 p.80 

公開

９事業体へ絞り込みを実施実施体制
（最終年度）

Ｄ．研究開発マネジメントについて （４）研究開発の運営管理

資料６ 38/84事業原簿 p.81 



公開

項目 説明 回数（/年）

計
画

運営会議 PL,NEDO,有識者による
運営方針会議

開催２６回（隔週開催）

Ｄ．研究開発マネジメントについて （５）研究開発の運営管理手法

プロジェクトの運営手法

・
運
営

企画調整ＷＧ

（実施者全体会議）

PLが実施者の進捗を把
握し、指導・伝達

開催１２回 （月１回）

確
認
･
指

進捗ヒアリング 委託先が発表。進捗を確
認し指導する場

開催２回

サイトビジット 委託先を訪問し進捗
チ ク

PJ期間中のべ８回 （随時）

資料６ 39/84

指
示

チェック

促
進

先行発表・検証デモ 委託先のロボット動作に
よる進捗確認。

１回

事業原簿 p.85

公開

情勢変化への対応① （柔軟な体制変更）：初年度

採択時、
知能モジ ル開発者は採択できたが

モジュール
開発担当Gr

モジュール
応用重点Gr

Ｄ．研究開発マネジメントについて （６） 情勢変化への対応

ジ ジ

知能モジュール開発者は採択できたが、

他社製モジュールの利用グループの応募がなかった。
異種モジュールの統合使用の確認や、他用途利用の確認ができない

ベン
利用

グループ数

資料６ 40/84

他社モジュールを含め、モジュール応

用を中心とした実施者を追加公募。
３社採択（２００７年７月）
他者モジュールを率先して使用して検証と改良促進を行う

研究種
開発
中心

チャー系
（専門技

術）

利用
中心

基盤研究 ２ - -

ＭＪ開発 ９ ２
追加

３事業原簿 p.86



公開

他者モジュールの利用を主体的に先導する組織が不足
品質確認の問題。提供ルートの問題。一覧性、サポート、試用、提供契約の管理体制問題等

Ｄ．研究開発マネジメントについて （６） 情勢変化への対応

情勢変化への対応② （柔軟な体制変更）：２年目

基本計画変更、研究開発項目の追加

再利用推進グループの追加 （H20）

MJ共通仕様書の作成、相互利用促進、モジュールの検品、蓄積･配布機能

再利用技術研究センターを開設（H21年１月）

資料６ 41/84

モジュール
開発 機能検査

蓄積

配布

サポート

再利用推進体制
モジュール

利用

再利用技術研究 タ を開設

事業原簿 p.86

公開

知能化PJの特徴は、たくさんの人に使ってもらう「基盤」を開
発するプロジェクトである

Ｄ．研究開発マネジメントについて （６） 情勢変化への対応

情勢変化への対応③ （オープンソース化）

PJ後も各社保守管理が必要

→保守組織でも修正可能
利用障壁の低いロボット構成法

→普及が見込める

ソースコードの公開(オープンソース化）を推進

資料６ 42/84事業原簿 p.88

→保守組織でも修正可能 →普及が見込める

上級互換モジュール販売

→産業振興戦略



公開

RTC再利用技術研究センター
開設：平成２１年１月～平成２４年２月

（秋葉原ダイビル１３階）

Ｄ．研究開発マネジメントについて （６） 情勢変化への対応

目的：

・各社提供モジュールの検査と接続検証
・実ロボットによる機能･性能の第三者試験

→確認済印

・各社知能モジュールの混合使用実験

資料６ 43/84

各社知能 ジ 混合使用実験
・異事業体によるモジュールの接続性検証
・モジュール単位の交換性検証
・実験促進による開発加速、改良加速

事業原簿 P.86

公開

当初、研究体ごとの開発。知能モジュールの粒度、インタフェース等の統一性がない。

接続モデルがないため再利用性・交換性が確保できない

Ｄ．研究開発マネジメントについて （６） 情勢変化への対応

情勢変化への対応④ （状況に合わせた計画見直し）：３年目

リファレンスモデルの設定
• サブWGごとに統一した

知能モジュール接続モデル
ジ 計規範 な

動作情報
制御信号

内界センサ 自己位置推定 走行制御
動作情報

制御信号
内界センサ 自己位置推定 走行制御

動作情報 制御信号

内界センサ

地図・

自己位置推定 走行制御

環
境

環

動作情報 制御信号

内界センサ

地図・

自己位置推定 走行制御

環
境

環

動作情報
制御信号

内界センサ

地図・
環境モデル

自己位置推定 走行制御

環
境

環
境

動作情報
制御信号

内界センサ

地図・
環境モデル

自己位置推定 走行制御

環
境

環
境

資料６ 44/84

• モジュールの設計規範となり
再利用性が向上

リファレンスタスクの設定
• サブWGごとに統一した典型的使

用例。共通タスクで汎用性実証
ｺﾐｭﾆｹｰｼｮﾝ知能

環境情報
外界センサ

地図・
環境モデル

環境認識 動作計画

環
境

環
境

環境情報
外界センサ

地図・
環境モデル

環境認識 動作計画

環
境

環
境

作業知能

環境情報
外界センサ

地図
環境モデル

環境認識 動作計画

境 境

環境情報
外界センサ

地図
環境モデル

環境認識 動作計画

境 境

移動知能

環境情報
外界センサ

環境モデル

環境認識 動作計画

境

環境情報
外界センサ

環境モデル

環境認識 動作計画

境

事業原簿 P.87



公開

Ｅ．研究開発成果について（全体）

資料６ 45/84

公開Ｅ．研究開発成果について (１) 目標の達成度

各研究体が知能モジュールを開発し、実証タスク（ミッション）を想定した実証
デモを用いて機能･性能の検証を実施。

全体総括

コンソを統合し 統合検証を実施

開発した知能モジュールが活用され、普及
することが重要。

→ 再利用性
コンソ間でお互いのモジュールを活用し、

統合的な検証を行う

資料６ 46/84事業原簿 p.92

コンソを統合し、統合検証を実施

全てのテーマで目標達成

達成度



公開

設定目標分野
ﾃｰﾏ
対応

研究開発目標
最終目標（平成２３年度）

成果
達成
度

①ロボット知能ソ
1.研究開発

知能モジュール群を統合可能

ハンドと車輪型移動機構をもつリファレン
スハードウェアを開発し、移動、作業、コミ

ケ シ の各知能 ジ を統合

研究開発目標の達成状況

Ｅ．研究開発成果について (１) 目標の達成度

①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

知能モジュ 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

ュニケーションの各知能モジュールを統合
した検証システムを開発した。また、リファ
レンスハードウェアのシミュレーションモデ
ルを作成し、ハードウェアを用いることなく
知能モジュールの動作を可能とした。

◎

②モジュール型

知能化技術の開
発

作業 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

全てのテーマで最終目標を達成した。 ◎移動

ﾐ

資料６ 47/84

トウエアモジュールの形で提供ｺﾐｭ

③有効性の検証

基盤 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

有効性検証として、要求仕様からトップダ
ウンでの設計を行ない、システムに適合
する知能モジュールを選出し、アプリケー
ションシステム例として「来訪者受付シス
テム」の構築を実施した。その成果は一般
公開し、プロジェクトの内外問わず、利用
（再利用）された。

◎
作業

移動

ｺﾐｭ

事業原簿 P.92 ◎：大幅達成、○：達成、△：一部未達、×：未達

公開Ｅ．研究開発成果について （１）目標の達成度

開発したモジュール数（当初目標：３４０）

H19 H20 H21 H22 H23 合計

48 136 120 16 42 362

開発した知能モジュール

48 136 120 16 42 362

開発するモジュール群(開発者)

平成２０年度までに開発したモジュールに☆印
そのうち提供可能モジュールに★印
無印は平成21年度予定モジュール

(1)環境・状
況・対象認
識知能

①環境・状
況認識

状況認識モジュール（ATR・イーガー）
人物追跡モジュール（ATR・イーガー）

①音声認識 音声認識モジュール（ATR・イーガー）

14（国際電
気通信基礎
技術研究

⑦コミュニ
ケーション
知能（社会・ （２）対話支

コンソシア
ム代表機関

研究開発項
目・研究開
発テーマ名

基本計画の要求

開発した知能モジュールのリスト（一部）

資料６ 48/84

①音声認識 音声認識モジュ ル（ATR イ ガ ）
発話区間推定モジュール（ATR・イーガー）

②音声合成 音声合成モジュール（ATR・イーガー）

顔動作推定モジュール（オムロン・イーガー）

発話意図認識モジュール（ATR)

動作生成モジュール（ATR)

①対話コン
テンツ管理

対話コンテンツ管理モジュール（ATR)

②対話制御 対話フロー制御モジュール（ATR)
対話例外処理モジュール（ATR)

①対話対象
同定

個人同定モジュール（オムロン・
　イーガー）

②対話履歴
管理

対話履歴管理モジュール（ATR)

③行動理解

技術研究
所）

知能（社会
生活分野）
の開発のう
ち、社会分
野の開発
（国際電気
通信基礎技
術研究所）

（２）対話支
援知能モ
ジュール群
の開発

（３）対話制
御知能モ
ジュール群
の開発
（４）対話管
理等知能モ
ジュール群
の開発

研究

開発

項目

基本計画の要求 開発するモジュール群
平成２０年度までに開発したモジュールに☆印、そのうち提供可能モジュールに★印、無印は平成21年度予定モジュール

④

①作業対象
物認識に関す
る知能モ
ジュール群

★複数の作業対象物体の位置検出（ステレオ楕円認識）モジュール（東芝、皿やコップの検出が可能）

☆触覚による対象物の位置検出・認識モジュール（東芝、単純幾何形状認識シミュレータと実機デモ）

☆複数方向から見た作業対象物体の部分エッジ抽出モジュール（東芝、部分隠れに強い３Ｄ画像認識）

画像、触覚・力覚情報などの複数のセンサ情報を利用した認識モジュール（東芝、センサ融合でロバスト性up）

★作業対象物認識モジュール（東北大，特徴量ベースの画像による物体認識）

☆移動プロトタイプモジュール（東芝、目的地までの経路生成、生成経路に沿って動作させるための車輪回転制御）

☆アーム操作プロトタイプモジュール（東芝、各関節および手先位置の管理、座標変換処理、手先の目標位置姿勢を実現するた
事業原簿 P.92



公開

Algorith
m

Operator

推定モデル推定モデル
を逐次更新を逐次更新 200

400

600

800

1000

1200

T
ac

t 
ti
m

e
 (
m

s)

Algorithm

Operator

習熟機能習熟機能RTC次の試行を実施次の試行を実施

独自の自律学習アルゴリズムを独自の自律学習アルゴリズムを
コンポーネント化コンポーネント化 （学術賞受賞）（学術賞受賞）
タクトタイムを最大タクトタイムを最大4444％削減％削減

Ｅ．研究開発成果について (２)研究 開発成果 （三菱電機）

0

200

0 20 40 60 80 100 120

Trials

Operator

ロボット自らが動作時間を習熟する例

試行結果を観測試行結果を観測

モジュール接続例

高精度・高速・コンパクトな高精度・高速・コンパクトな3D3D認識シ認識シ
ステムをコンポーネント化ステムをコンポーネント化
1313種以上の部品を，種以上の部品を，0.40.4秒で認識秒で認識

XYZABC = 315.31  -714.19  -1.26 
0.0  0.0 - 60.00

・再利用性が高い

資料６ 49/84
ばら積み部品の把持点認識処理例

モジュール接続例

部品ピッキング用部品ピッキング用
物体認識物体認識RTC

小型３次元センサー

データポート

サービスポート

データポート

サービスポート

・商用性が高い

公開

関節2

リンク2リンク1

時変系メカの制振制御を実現する指令値整形ア時変系メカの制振制御を実現する指令値整形ア
ルゴリズムをコンポーネント化ルゴリズムをコンポーネント化
静定時間静定時間1.61 1.61 秒秒→→0.92 0.92 秒でタクト短縮秒でタクト短縮

物品把持時の過渡的な物理現象を解析するア物品把持時の過渡的な物理現象を解析するア
ルゴリズムをコンポーネント化ルゴリズムをコンポーネント化 （学術賞受賞）（学術賞受賞）
33本指，本指，44本指で本指で33次元物体の把持現象を模擬次元物体の把持現象を模擬

振動抑制振動抑制

神大神大関大関大

ハンドライブラリハンドライブラリRTC

Ｅ．研究開発成果について (２)研究 開発成果 （三菱電機）

モジュール表示例

関節1

リ ク2リ ク1

水平２関節ロボットアーム

モジュール表示例

インタフェース設計理論から導出されたアルゴリズインタフェース設計理論から導出されたアルゴリズ
ムによるムによるGUIGUIをコンポーネント化をコンポーネント化
教示作業時間を教示作業時間を1/31/3以下に短縮以下に短縮

本モジ ル

指と把持対象物の運動の軌跡のシミュレーション例

振動抑制振動抑制RTC

京大京大

・再利用性が高い

資料６ 50/84

台形則加減速パターン入力応答(上)と整
形後パターン入力応答（下）

本モジュール

モジュール表示例

複合情報複合情報GUIGUI RTC

・再利用性が高い ・商用性が高い



公開

２層化
RTC

２層化
RTC

２層化RTC
汎用機能
モジュール

デバイス依存
モジュール

汎用機能モジュールと

デバイス依存モジュールを組合せた

２層化RTCによる再利用性・実装容易性の向上

応用具体例

ロボットコントローラ制御ロボットコントローラ制御RTCRTC

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果 （IDEC）

２層化
RTC

２層化
RTC

＋ ＝

外部インタフェース・・・汎用的な外部 I/Fを提供

内部インタフェース・・・要素機能を内部 I/Fとして規定

内部 I/Fで規定された要素機能を実装

利用者

応用具体例

実機にて検証
様々なメーカの
マニピュレータに対応

資料６ 51/84

ソフトウェアの変更無しに異なるメーカー
のデバイスを切り替えて、システム構築
可能

予め用意されている汎用機能モジュールの
内部インタフェースに合わせて対象製品のデ
バイス依存モジュールを作成するだけで、目
的のRTCを開発可能

RTC開発者

再利用性の
向上

実装容易性
の向上

１）三菱電機製垂直６軸ロボット ２）三菱電機製水平４軸ロボット

３）EPSON製水平４軸ロボット ４）LEGO製３軸ロボット

RTCデバッガを使用した画面例

・再利用性が高い

公開

生産再開へ

チョコ停発生

1.吸着 2.撤去

チョコ停からの自動復帰知能モジュール群

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果 （IDEC）

発生場所特定

異常識別

再検査

チョコ停
自動復帰

3.廃棄

復帰処理

バキューム装置が部品を
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・人の手を介すことなく、チョコ停からの自動復帰を実施した。
・チョコ停原因に合わせて、複数の復帰処理を定義可能とした。
・「発生場所特定」～「異常識別」では、事前学習していた画像と計測した画像の合致度で異常有無を判

断しており、合致度の設定を変更することにより様々な環境やワークに対応できる仕組みを持たせた。
・自動復帰知能モジュール群が実現した

異常物位置計測

異常識別
復帰処理 吸着し，横に設置された

箱へ捨てる。



公開

ロボットによる施設内での日用品搬送を実現するために必要な知能モジュール群を
開発し、それらを施設を模擬した環境内で
作業するロボットに統合することによって研究開発成果を検証する。

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果（安川・東芝コンソ）

• 知能モジュール化手法によるアプリケーション開発有効性の検証
• 出来るだけ簡単な指示でロボットに作業させる知能化の実証
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物の取り出し 床からの物の拾い上げ 人への物の手渡し

施設内での日用品搬送のイメージ

公開

施設を模擬した環境での検証風景

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果（安川・東芝コンソ）
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公開

作業対象物認識RTCタスクプランニングRTC

把持計画RTC

作業計画系

手検出RTC

認識系

床上物検出RTC

知能モジュールの接続構成（概略） 統合システムについて

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果（安川・東芝コンソ）

作
業
計
画
実
行R
T

C

音声合成RTC

音声認識RTC

マルチモーダルインタラクションRTC
安全情報提供RTC

パスプランナRTC

データ解釈RTC 協調制御RTC
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アームユニットRTC

移動ユニットRTC

物体検出RTC

環境知能系

TMS
RTC

床上物検出RTC

作業実行系（ロボット）

アプリケーション記述
ワゴン追跡RTC

公開

タスクプランニングモジュールを使った統合検証デモ

手前の物が邪魔なので除去しよう
置き場所のことも考え、
右手で把持しておこう。

右手を使うと、手前の物に
触れずに右奥に詰めて置ける。

置き場所のことも考え、
左手で把持しよう。

①移動可能な障害物がある中での物体操作のためのプランニング

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果 （東芝）

左手を使うと、壁に手を
当てずに、右奥に置ける。

②人とロボットが協調した動的プランニング

人が障害物を除去してくれたので、
直接、目的物を左手で把持する
プランに変更しよう。

ロボットが右手で障害物
を除去しようとしている。
手伝ってあげよう。

★特徴（従来との差異）

タスクプランニングで
タスクプランニングでも周
囲情報を使 て ア ムと

従来手法 本モジュール手法

デ
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プランに変更しよう。手伝ってあげよう。 タスクプランニングで
はアームと障害物の
干渉チェックは行って
こなかった

囲情報を使って、アームと
障害物の干渉を大まかに
考慮し、実行可能なプラン
を作成

（左右の手の使い分け）

デ
モ
①

デ
モ
②

人とのインタラクショ
ンを考慮しない物体
移動計画

人と協調して物体移動計
画を動的に修正、

プラン修正後に不用となる
アクションの実行を中断
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タスクプランニングモジュール群
（知識状況管理モジュール＋実時間プランニングモジュールで構成）

概要：

ヒューリスティックスをルールとして記述でき、準最小コストの作業計画を探索できる
前向きHTN (Hierarchical Task Network)プランニングアルゴリズムを改良。作業環

境の変化をセンサやデータベースから得られる情報で検出し、状況変化に応じて、
インクリメンタルにプランを修正しながら実行する汎用的な「動的前向きＨＴＮ

①イベント通知
（コマンド、状況変化など）

②何をすべきか（タスク）、
どう信念を更新するかを決定

HTNプランニング･エージェント
（DynagentTM）

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果 （東芝）

インクリメンタルにプランを修正しながら実行する汎用的な「動的前向きＨＴＮ
（Hierarchical Task Network）プランニングエージェント（DynagentTM）」を開発した。

特徴：

◆ タスク分解のためのヒューリスティックスを記述できて実用的

◆ 複数の代替プラン群を継続的に保持・修正しながらの実行が可能

◆ 状況変化に応じ最小コストの代替プランに動的に切替え実行する

◆ プラン修正後に不要となったアクションの実行を中断する

インタフェース： OpenRTM-aist-1.0.0 （全てサービスポート）

タスクプランニングモジュール群

知識状況管理モジュール

実時間プランニングモジュール

信念・ルール

信念・ルール

③タスク実行命令、
信念更新

④タスクを実行するためのプラン（ア
クション列）を作成・修正

（注）（注）信念とはエージェント（ロボット）
が正しいと信じている知識のこと。
エージェントは信念とルールを

（Dynagent ）
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プラットフォーム： Windows XP / Java（一般のＰＣで動作）

ライセンス（公開条件）： 実行ファイルを無償で公開

・知識状況管理モジュール
入力： イベント通知
出力： イベント監視命令

・実時間プランニングモジュール
入力： アクション実行結果報告等
出力： アクション実行命令等

<<RTC>>
実時間プランニング

モジュール

<<RTC>>
知識状況管理
モジュール ⑤アクション実行命令

用いて推論により、意思決定する。

プランニング処理の流れ

公開

移動ロボット用基本知能モジュール化

概要：
移動ロボットのための地図生成、自律移動機能を実現するモジュール群

特徴：
地図生成（環境地図生成、経路地図生成）機能
注 走行範囲は人手で教示します 真

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果 （筑波大・富士ソフト）

注：走行範囲は人手で教示します。
自律移動（予め与えられた経路に従い目的地までの自律走行）機能
障害物回避機能

1km程度の屋外走行実績
核となるモジュールはC言語で開発し、移植性が高い

インタフェース：
（入力）経路指示（環境地図を参照し、人手で与える）

（入力）目的地
（出力）走行指示（並進、回転指示）
RTミドルウエアのバージョン：OpenRTM-aist-1.0.0
OS:Ubuntu 8. 1.0
（GUIアプリケ ションはQt4 5を利用）

写真

または

説明図
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（GUIアプリケーションはQt4.5を利用）

ライセンス（公開条件）：
OSS(一部の版） GPLv3
バイナリ版 研究目的利用のみ

つくばチャレンジの実環境で動作確認実施
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～コンポーネント接続図例～

TransformLasor
ScanDataRTC

DataPort

ServicePort

LaserRange
SensorData

UserInterfaceRTC

目的地座標指示

LRF取得データ
SoundPlayin

gRTC

a.経路地図管理コンポーネント
b 4T 13

a.統括コンポーネント

距離データ
TimedMeasuredData

LRF蓄積データ

経路地図管理

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果 （筑波大・富士ソフト）

ntegratedCoQntrol
RTC

MapMatchingRTC

EstimatedPositionM

EnvironmentMapManage
mentRTC

自己位置補正指示

環境地図取得

動作計画

実行状態

PathMapManage
mentRTC

障害物情報

経路地図取得

PathPlanRTC
経路計画指示

目的地座標指示、
経路計画指示

自己位置

(時間指定)

a.測域センサデータと環境地図による自己
位置補正コンポーネント
b.4T-01
c.LRFデータを基に環境地図を比較し、自己
位置補正情報を与える

a.障害物監視コンポーネント
b.4T-07
c.予定走行軌跡上の障害物を検知
する

a.環境地図情報管理コンポーネント
b.4T-10
c.環境地図を保持し、指定された領域を返
す

b.4T-13
c.経路地図を保持し、要求された場合に情
報を返す

b.4T-11
c.目的地走行システム全体の状態制御
（障害物回避機能）

a.経路計画コンポーネント
b.4T-17
c.現在位置と目的地より最適な経路を探
索

音再生指示

自己位置

蓄積デ タ

LRF取得
データ

自己位置
動作計画

設定指示

経路地図情報

環境地図情報設定

統括

経路計画

環境地図管理
自己位置補正

自己位置管理
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EstimatedPositionM
anagementRTC

RunControlR
TC

自己位置変分

AvoidCollisi
onRTC

走行指示

動作計画

RunUnitRhProxyRTC
MotionPla
nManagem

entRTC

自己位置

動作指示

a.自己位置管理コンポーネント
b.4T-02
c.自己位置の管理

a.動作管理コンポーネント
b.4T-08
c.動作計画を保持し、自己位置に応じた操
作指示を走行制御に出す

a.走行制御コンポーネント
b.4T-09
c.動作指示を受けて自己位置・速度に応じ
た走行指示を算出

開発対象RTC
開発対象外RTC
他社提供RTC

自己位置

自己位置
自己位置

<<コメントの説明>>
a.RTCの名称
b.モジュールID
c.機能説明

障害物監視

走行制御 動作管理

公開

LRF

(レーザレンジセンサ）

１．走行経路に沿って予め地図作成 2．環境地図補正・経路地図作成

モジュール群は以下の機能を実現します

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果 （筑波大・富士ソフト）

※環境地図補正とは、センサーで写ったノイズや、ロボット走行時に変化する
環境部分を削除するような編集機能です。（GUIアプリケーション）
経路地図は、ロボットが移動する経路とその付加情報（道幅指定、通過速度指定）です。

3．目的地まで自律走行

※走行可能範囲を予め人手で操縦してセンサーで
環境地図を作成します。

項番 モジュール（コンポーネント）名 概要

コンポーネント一覧
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目的地

人又は他システムより目的地が与えられると、最適な経路
を求め自律走行いたします。（途中障害物等が走行範囲に
ある場合は回避します。）

１． 自己位置管理 自己位置の管理

２． 測域センサデータと地環境図による
自己位置補正

予め用意した環境地図と外界センサの補正情報を基に自
己位置補正情報を生成する

３． 環境地図管理 環境地図の管理を行う

４． 障害物監視 予定走行軌跡上の障害物の監視を行う

５． 経路地図管理 経路地図の管理を行う

６． 経路計画 経路探索による最適な経路を計画する

７． 動作管理 適切な地点での走行指示を発行する

８． 走行制御 走行指示を基に現在の状態で最適な走行制御を行う

９． 統括 システムの統合管理をおこなう
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ステレオマッチング、動き計測をLSIでハードウェア処理
ステレオ画像処理ハードウェア(富士通）

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果 （富士通・奈良先端大コンソ）
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ステレオマッチング

コーナー特徴抽出(2852点)
ステレオ探索範囲0～63画素
処理時間： 29 ms

動き計測

オプティカルフロー（4000点）
探索範囲:-8～+7画素
処理時間 19ms

公開

ステレオ画像処理ハードウェア(富士通）

ｽﾃﾚｵﾋﾞｼﾞｮﾝﾓｼﾞｭｰﾙ Core2Duo

LSI 200MHz

小型・低消費電力・高性能なｽﾃﾚｵ画像処理ﾊｰﾄﾞｳｪｱを開発。

富士通九州ﾈｯﾄﾜｰｸﾃｸﾉﾛｼﾞｰｽﾞ㈱で製品化して一般販売中

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果 （富士通・奈良先端大コンソ）

製品名：ｽﾃﾚｵﾋﾞｼﾞｮﾝﾓｼﾞｭｰﾙ

動作周波数
LSI 200MHz
CPU 666MHz

3.0ＧＨｚ

消費電力 13W 75W

正規化相関 7575回（10.3） 735回（1.0）

性能/電力比 59.9 1

ﾛﾎﾞｯﾄ全体の電力/規模を大きく増やさずに、実時間画像処理機能をﾛﾎﾞｯﾄに搭載できる
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本ハードウェアをOpenRTM-aistで広く活用するための環境を提供
本ハードウェアを活用した画像処理機能を簡単に利用するためのRTC群を開発

３次元計測、顔検出、運動障害物追跡等の画像処理RTC群（富士通）

３次元運動分離認識モジュール（東京大学）

本ハードウェアを活用したRTCをユーザが独自開発する環境も用意

ハード機能を活用した画像処理ライブラリ、RTCのコンパイル方法を用意

ライセンス：自社製品（ステレオビジョンモジュール）購入者に提供
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概要

CADと連携し、建物の図面に経路地図を入力することで、モジュールを

自動的に選択し、走行プログラムを自動生成

走行プログラム自動生成システム

モジュール開発の意義

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果 (富士重工業）

・オフィスビルでは、レイアウト変更がたびたび実施される。

移動ロボットが対応できる。

・サービスロボットは、人的コストとの比較で導入が決定される。

プログラム作成費用の削減に対応できる。

端末1

ロボット制御プログラム
自動生成システム端末
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スタート点，

終了点

CAD上での走行経路入力画面

端末2

端末n

LAN

サーバ
DataBase

一元管理

システム構成

公開

強調できる点

・ RTMの再利用性が向上

→新規開発ロボットプログラム開発時間 90％減

（農業用薬液注入ロボットでの実績）

ビ 空港等 経路変 が 生 も容 応 き

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果 (富士重工業）

・ オフィスビルや空港等で、経路変更が発生しても容易に対応でき、

更に人手の介在が最小限になるため、人為的ミスが減少

→品質、安全性の向上

・ プログラム知識の無い方でも作成可能

→中部研修センター（愛知県豊田市）への清掃ロボット導入時には、

プログラマーではない方も作成
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プログラム作成費用が、約1/3に減少

・ユーザ側でも経路変更等が可能

・サーバでの一元管理により、メーカ管理プログラムと現場のロボットに

実装されているプログラムの差異がなくなる
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共同実証実験のモジュール構成：追従対象ロボット切替

産総研： Ref-Hard千葉工大：Omni-Wheel

位置姿勢IF

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果（芝浦工大・セグウェイコンソ）

A1

A2

A2

A1
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セグウェイ： Black Ship
セグウェイ： Segway RMP

A1
A2

公開

「再利用性が高いモジュール（I/F）」

”移動ロボット共通インターフェース（I/F）”
概要： 移動知能モジュールの再利用性、交換性を実現するため、移動値のモジュール群の標準構成を定義し、
モジュール間インターフェースの共通化を行った。また、複数の研究機関による共同実証実験にる検証を通して
共通インターフェースを改良、拡張した結果、移動知能モジュールの再利用性や交換性が向上したことを示した。

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果（芝浦工大・セグウェイコンソ）

module IIS {//IIS2.idl
struct TimedPoseVel2DSeq { //計画経路IF

RTC::Time tm;
sequence<long> id;
sequence<RTC::PoseVel2D> data;
sequence<double> error; 

};
};

経路計画
軌道追従

オドメトリ
(位置推定)

スタート位置姿勢
ゴール位置姿勢 環境の記述

module IIS {//IIS2.idl
struct TimedVelocity2D { //走行指令・走行情報IF

RTC::Time tm;
sequence<long> id;
RTC::Velocity2D data;
sequence<double> error; 

}; 
};

走行系
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module IIS {//IIS2.idl
struct TimedPose2D { //自己位置姿勢IF

RTC::Time tm;
sequence<long> id;
RTC::Pose2D data;
sequence<double> error; 

};
};

module IIS {//IIS2.idl
struct TimedPose2DSeq { //目的地IF

RTC::Time tm;
sequence<long> id;
sequence<RTC::Pose2D> data;
sequence<double> error; 

};
};

(位置推定)ル位置姿勢 環境の記述
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コミュニケーション知能の全てのモジュールを搭載したロボットシステムが、
３種類以上の実用的なタスク（(a-1)、(b)を含む）を実行し、
タスク達成率70%以上、ユーザ満足度70%以上を実現する。

声が 般 が パ 等

基本計画の最終目標

Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果（ATRコンソ）

(a-1) BGM や人の話し声が聞こえる、一般的な騒がしさのスーパー等の
商業施設において、顧客からの商品に関する質問の聞き取りや
商品説明を行う対話が実行できること。

(b)  タスク内での対話内容と対話対象を組み合わせたバリエーションは、少なく
とも２００以上とする。

次の２実証実験を行い、最終目標を達成
XXは どこ？
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商業施設内サービス実証実験２

XXはいくら？

XX YYXXは、YY
円です。

店舗内サービス実証実験１

実用的なタスク
①商品説明
②売り場案内

実用的なタスク

②道案内
③商品案内

XXは、どこ？

お連れしますのお連れしますの
で、ついて来てく

ださいね

公開Ｅ．研究開発成果について (２)研究開発成果（ATRコンソ）

受付、商品説明、道案内を実現するために、
見る、聞く、話す、ジェスチャーに関するモジュールを開発
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公開Ｅ．研究開発成果について （４）知的財産権等の取得及び標準化の取組

領域
特許

（出願）

研究発表

（論文誌、学会誌、口頭発表）
報道

国際研究発表 国内研究発表 新聞･雑誌 展示会

知的財産等（年度推移）

H19～21 50(0) 55 336 119 57

H22 13(7) 53 172 44 5

H23 5(0) 51 99 60 11

資料６ 69/84事業原簿 p.104

合計 68(7)
159 582

223 73

766 

括弧内は国際特許（内数）

公開Ｅ．研究開発成果について （４）知的財産権等の取得及び標準化の取組

標準化の取組、国際化戦略

標準化の進捗とロードマップ

資料６ 70/84事業原簿 p.109 



公開Ｅ．研究開発成果について （４）知的財産権等の取得及び標準化の取組

１）RTコンポーネントモデル
理事会正式承認(H19.12)

標準仕様書公開(H20 5)

OMG（Object Management Group）での活動

標準化の取組、国際化戦略

標準仕様書公開(H20.5)

２）RLS（Robotic Localization Service：ロボット用位置情報標準）
最終案承認 (H21.6)
現在はSO/TC 211(Geographic Information/Geomatics）での標準化活動を進めている

３) RoIS（Robotic Interaction Service：人―ロボット相互作用サービスの枠組）
最終文書化委員会（Finalization Task Force）を組織。最終報告書提出予定（平成２４年６月）
今後RoIS 1.0として発行される見込み

資料６ 71/84事業原簿 p.108 

４）DDC4RTC（Dynamic Deployment and Configuration for RTC：動的デプロイメント（コンポーネントの

ノードへの配置）と、コンフィギュレーション（RTCの各種パラメータや接続の設定）を行うための標準規格）
標準仕様案を提出予定（平成２４年６月）

公開Ｅ．研究開発成果について （４）知的財産権等の取得及び標準化の取組

RTC-CANopenの標準仕様
Service Robot SIG（議長：芝浦工大水川先生）を設立、標準仕様化策定作業を実施した。

CiA（CAN in Automation）での活動

標準化の取組、国際化戦略

１） CiA318:Implementation guideline –Mapping of RTC to CANopen–
RTC側から見たRTC-CANopenの要件を規定した仕様

２) CiA460:Service robot controller profile –NMT master application and CANopen device 
proxies-

CANopenの側から見たRTC-CANopenの要件を規定した仕様

DSP(Draft Standard Proposal)として，発行された（平成２４年２月１０日）

資料６ 72/84事業原簿 p.108 



公開（５）成果の普及Ｅ．研究開発成果について

成果普及

国際ロボット展２０１１にて
・知能モジュールの統合検証の成果発表

日時：
平成21年11月9～12日

会場：知能モジュ ルの統合検証の成果発表
・カタログ配布による普及への取組
を動作デモンストレーションを交えて実施した

ブース来場者：１０，０００名以上

会場：
東京ビッグサイト

資料６ 73/84

公開（５）成果の普及Ｅ．研究開発成果について

国内学会学術講演会
日本ロボット学会

成果普及

国内外の学術講演会、学会で成果を発表した
（下記は発表を行った主な学会）

・日本ロボット学会
・ロボティクス・メカトロニクス講演会(ROBOMEC)
・計測自動制御学会 システムインテグレーション部門講演会

国際学会
・IROS
IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems 

・ICRA

資料６ 74/84

ICRA
IEEE International Conference on Robots and Automation 

日本ロボット学会誌で特集号を発行（予定含む）
・「使えるRTミドルウェア」特集号

平成２２年６月発行

・次世代ロボット知能化PJ特集号
平成25年1月発行予定



公開

Ｆ．実用化の見通しについて（全体）

資料６ 75/84

個別の実用化の見通しは、
午後の詳細説明にて説明

公開Ｆ．実用化の見通しについて （１）成果の実用化可能性

本プロジェクトにとっての実用化とは

第１ステップ
・実用的な知能モジュールの多数の蓄積

・充分な性能・機能 再利用性を有するﾓｼﾞｭｰﾙとして検査済であること・充分な性能・機能、再利用性を有するﾓｼ ｭｰﾙとして検査済であること

・モジュール開発を実現する設計環境の開発
・開発環境と試験環境を作ること

第２ステップ

知能モジュールおよびモジュール構成法の提供
・提供のための仕組み（蓄積・提供環境）を作ること。

カタ グや など ドキ メ トを整備し 提供する と

資料６ 76/84

・カタログやマニュアルなどのドキュメントを整備し、提供すること。

第３ステップ
広く普及させること

・本プロジェクトの終了後も幅広い分野で成果が活用されること

事原簿 p.105 



公開Ｆ．実用化の見通しについて （１）成果の実用化可能性

本プロジェクトにとっての実用化とは

第１ステップ
・実用的な知能モジュールの多数の蓄積

・充分な性能・機能 再利用性を有するﾓｼﾞｭｰﾙとして検査済であること・充分な性能・機能、再利用性を有するﾓｼ ｭｰﾙとして検査済であること

・モジュール開発を実現する設計環境の開発

・開発環境と試験環境を作ること

１）開発した知能化モジュールの全検査を実施した（再利用コンソ）

資料６ 77/84事業原簿 p.105

２）RTコンポーネントビルダ、RTシステムエディタ、RTShellなどの開発と提供

5.1.1および5.1.2で別途報告

公開Ｆ．実用化の見通しについて （１）成果の実用化可能性

本プロジェクトにとっての実用化とは

第２ステップ

知能モジュールおよびモジュール構成法の提供
提供 ため 仕組み（蓄積 提供環境）を作る と・提供のための仕組み（蓄積・提供環境）を作ること。

・カタログやマニュアルなどのドキュメントを整備し、提供すること。

１）知能モジュールの蓄積・提供の仕組みとして、「再利用Webシステム」を

H21年11月に開設した。

資料６ 78/84事業原簿 p.105

２）一部の知能化モジュールについてドキュメントを作成した。

5.1.2および5.2.3で別途報告



公開Ｆ．実用化の見通しについて （１）成果の実用化可能性

本プロジェクトにとっての実用化とは

第３ステップ
広く普及させること

・本プロジェクトの終了後も幅広い分野で成果が活用されること

１）リファレンスハードウェアの販売（ 前川製作所製：2012年10月頃発売予定）

２）組込機器へのRTミドルウェア開発

３）安全認証RTMの販売開始（5月8日(株）セックより発売開始）

2)および3)について

資料６ 79/84事業原簿 p.105

2)および3)について
5.2.2および5.2.3で別途報告

公開Ｆ．実用化の見通しについて （１）成果の実用化可能性

産総研における保守対応について

OpenRTM-aist：
（URL: http://openrtm.org/）
・MLやWeb上に設置したフォーラム等でユーザからの質問等に対応を実施中
・バージョンアップや不具合の修正に関しては利用者コミュニティー等の協力で進めている・バ ジョンアップや不具合の修正に関しては利用者コミュニティ 等の協力で進めている
OpenRTC-aist：
（URL：http://openrtc.org/）
・ OpenRTM-aistのバージョンアップ、OSのパージョンアップに対する対応を実施予定
・利用者コミュニティーの形成やMLの準備を進めている

資料６ 80/84OpenRTM-aistのWebサイト OpenRTM-aistのWebサイト



公開

実用化までのシナリオ（中間評価前）

H19 H20 H21 H22 H23 H24 ~ H30 ~ H35
第１ステップ

ロボット知
能ソフトウェ
アプラット

改良基本機能製作 機能拡張

最
終
提

Ｆ．実用化、事業化の見通しについて （２）実用化までのシナリオ

アプラット
フォーム

知能モジュ
ール

第２ステップ

提供

実用機能
開発

基本開発

モジュールの
プロジェクト内相互提供

学術研究用提供

モ
ジ
ュ
ー
ル
構
成

プロジェクト外

他機関からの提供

提
供
物
試
作
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第３ステップ

普及

統一仕様書
カタログ準備

異種ﾓｼﾞｭｰﾙ
統合使用ノウハウ蓄積

大規模普及

自社製品試験使用

一般提供 事業用提供

成
法
の
社
会
的
確
立

関連業界普及

ＲＴ技術波及効果

国際標準化（OMG、Can-Open等）

公開

H19 H20 H21 H22 H23 H24 ~ H30 ~ H35

第１ステップ

ロボット知能ソ

実用化までのシナリオ（中間評価後）

改良基本機能製作

一般提供の前倒しに
よる成果の普及促進

機能拡張

Ｆ．実用化、事業化の見通しについて （２）実用化までのシナリオ

最
終
提ロボット知能ソ

フトウェアプラッ
トフォーム

知能モジュー
ル

第２ステップ

提供

実用機能
開発

基本開発

モジュールの
プロジェクト内相互提供

プロジェクト外

他機関からの提供

学術研究用提供

事業用提供
一般提供統一仕様書

カタログ準備

統合検証

モ
ジ
ュ
ー
ル

ROBOSSA公開
提
供
物
試
作

一
般
向
け

提
供
開
始
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サポイン事業提案

関連業界普及

第３ステップ

普及

異種ﾓｼﾞｭｰﾙ
統合使用ノウハウ蓄積

自社製品試験使用

国際標準化（OMG、CANOpen等）

大規模普及

ル
構
成
法
の
社
会
的
確
立

国際連携（RTMとROSの連携）

ＲＴ技術波及効果



公開Ｆ．実用化の見通しについて （３）波及効果

ﾛﾎﾞｯﾄ機能を内蔵する
機器開発の効率化

波及効果

実用的
知能ﾓｼﾞｭｰﾙ

蓄積

次世代ロボット技術が広い製品分野に波及し、
新規産業創出や産業活性化を実現

モジュール式
設計法の普及

RTミドルウ ア

産業
競争力
向上

機器開発の効率化

軽量RTﾐﾄﾞﾙｳｪｱの開発

の蓄積

関連プロジェクトによる
異種RTﾐﾄﾞﾙｳｪｱの開発

開発の活発化

応用範囲拡大

設計法の普及
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RTミドルウェア
技術者増大

国際標準取得

開発の活発化

事業原簿 p.109

更なる国際標準

公開

ご清聴ありがとうございました。

資料６ 84/84



公開

RTC再利用技術研究センターの成果について
開設期間：

平成２１年１月～平成２４年２月（秋葉原ダイビル１３階）

成果：
・当初の目的は達成した。

検査モジュール数：３４６
→本プロジェクトで開発した全モジュールの検査を実施した

各社知能モジュールの混合使用実験
→異事業体によるモジュールの接続性検証やモジュール単位

交換性検証を実施 成果を 上 開 た
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の交換性検証を実施し、成果をWeb上で公開した

今後の予定について：

・再利用技術研究センターの役割を行う体制については実施者を
含めて検討中。


