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報告内容

2

資料３-1_プロジェクトの説明【公開】

３．マネジメント

２．目標及び達成状況

1．意義・アウトカム（社会実装）達成までの道筋

資料３-2_プロジェクトの 詳細説明
【原則公開】

２．目標及び達成状況（詳細）

２



詳細：2. 目標及び達成状況 (２) アウトプット目標及び達成状況
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目標達成状況詳細

◎ 大きく上回って達成、○達成、△一部未達、 ×未達

 達成の根拠／解決方針達成
度

成果（実績）
（2025年3月）最終目標（2025年３月）関連研究開発項目研究開発

目的/目標

目標件数を大きく上回って達成
ROBOCIP 12、パナHD/阪大 4
ヤンマー 2

◎18件確立８件以上確立
研究開発項目①「汎用動作計画技術」
研究開発項目②「ハンドリング関連技術」
研究開発項目③「遠隔制御技術」
研究開発項目④「ロボット新素材技術」

要素技術開発の確立
・ROBOCIP
・パナソニックHD/阪大
・ヤンマー

コスト削減に繋がる要素技術の
統合した実証実験成功○50%削減実証50%削減

研究開発項目①「汎用動作計画技術」
研究開発項目②「ハンドリング関連技術」
研究開発項目③「遠隔制御技術」

ＳＩコスト削減
・ROBOCIP

物流現場で取扱う代表的な日
用品(難把持物含む)のハンドリ
ングの実証実験成功

○30%向上実証30%向上
研究開発項目①「汎用動作計画技術」
研究開発項目②「ハンドリング関連技術」
研究開発項目③「遠隔制御技術」

生産ライン自動化率
・ROBOCIP
・パナソニックHD/阪大
・ヤンマー

産業用ロボットの典型的な運動
パターンによる消費電力削減の
実証実験成功

○35%削減実証30%削減研究開発項目④「ロボット新素材技術」ロボットの 消費電力
・ROBOCIP

・1:10公道走行：3実施者
・走行距離達成 ：4実施者
・実運用(プレ運用)達成：3者

○
・1:10達成
・のべ1600km達成
・6ヶ月運用達成

・オペレータ対ロボット1:10の
遠隔操作・監視

・走行距離のべ1600km以上
・配送実運用 6ヶ月

研究開発項目⑤
「自動配送ロボットによる配送サービスの
実現」

自動配送ロボットによる
配送サービスの実現

３



詳細：2. 目標及び達成状況 (２) アウトプット目標及び達成状況
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最終目標：「ＳＩコスト50%削減」のシナリオ

研究開発項目①汎用動作計画 ②ハンドリング関連技術 ③遠隔制御技術

４



詳細：2. 目標及び達成状況 (２) アウトプット目標及び達成状況

最終目標：「ＳＩコスト50%削減」 自働化支援によるコスト低減効果

ROBOCIP組合員企業からのモデル化)

研究開発項目①汎用動作計画 ②ハンドリング関連技術 ③遠隔制御技術
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詳細：2. 目標及び達成状況 (２) アウトプット目標及び達成状況

成果連携実証 遠隔操作による組立作業 隔操作によるSI費用の更なる削減

対象作業：力触覚を必要とするエラー復旧作業
• 組立（コネクタ勘合）作業 ⇒ 力触覚がないと遠隔からのエラー復旧が難しい

• 力触覚情報を利用したコネクタ嵌合（P2）
• バイラテラル制御（力覚） ⇒ 組立作業スキルの移送が可能
• モダリティ変換（力覚 振動） ⇒安価な操縦デバイスが使用可能

• 触覚分布センサの遠隔操作への応用（P2-P3連携）
• 触覚分布を視覚提示（ライトスペック）
• 吸引型圧力分布提示（ハイスペック）
⇒ハンド内の把持部品の姿勢検知による作業性向上

神戸大
ROBOCIP@新橋力触覚提示

P3触覚センサ

※P2:研究開発項目③
P3:研究開発項目④
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詳細：2. 目標及び達成状況 (２) アウトプット目標及び達成状況

成果連携実証 ロボットによる自動品出し作業中のエラー対策実証成果連携実証 ロボットによる自動品出し作業中のエラー対策実証

ROBOCIP組合員企業
P1 自律

P2 遠隔

画像取得
把持計画

現場環境の3次元化

モノ形状データ ハンドリングデータ

作業手順の最適化

類似物体の
検索・照合

最適な
把持点・把持力

環境

対象物

動作計画

• 遠隔操作によるエラーハンドリング
• 対象物認識段階のエラー，ロボット動作時のエラー，etc.
• 2024年度最終デモではロボット動作時エラーを対象
• 動作エラー発生時の復帰手順

• 【エラー発生】：ロボットが把持に失敗する/途中で商品を落とす
• 【エラー検知】：目的の位置に商品がない状態を自動検知し，遠隔操作支援を要求
• 【遠隔操作によるエラー対応】：遠隔操作で対象物を把持し指定の位置に移動
• 【自律への復帰】：再度画像認識させ自律制御を再開

大きな情報の欠損(5％のロス)があってもエラーハンドリング対応可能か検証しつつ，動作データとして追加することを目指す

※P1:研究開発項目①②
P2:研究開発項目③
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詳細：2. 目標及び達成状況 (２) アウトプット目標及び達成状況

最終目標：「自動化率30%削減」 遠隔操作によるSI費用の更なる削減

研究開発項目①汎用動作計画 ②ハンドリング関連技術 ③遠隔制御技術
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詳細：2. 目標及び達成状況 (２) アウトプット目標及び達成状況

最終目標：「消費電力30%削減」 軽量化による消費電力の低減化

研究開発項目④ロボット新素材技術
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