
 

 

 

 

 

 

 

 

ロボット分野 
 

 

 

 

 

我が国の社会が直面する課題の解決に向け、ロボットに対する期待は大きい。しかしな

がら、現状では市場に投入されている大半のロボットは産業用ロボットであり、いわゆる

サービスロボットの市場は確立したとは言えず、実用化の事例も少ないのが現状である。

我が国の社会ニーズへの対応及び我が国ロボット産業の競争力強化という観点から、今後、

次世代ロボット市場を創出、拡大していくことは重要であると言える。 

他方でロボットは、機械技術、エレクトロニクス技術、材料技術、情報通信技術等、幅

広い技術の統合システムであり、また、技術も市場も十分に成熟していない現時点では、

個々の製品ごとに技術の擦り合わせを要する典型的な垂直連携型産業である。したがって、

ロボット産業が発展するためには、我が国の「高度部材産業集積」は大きな強みとなる。

また、その発展は、中堅・中小企業などの裾野産業に対して大きな波及効果をもたらすこ

とが期待される。 

 今後は、実際の生活空間でロボットが活躍することを前提に、開発されたロボット技術

の他分野への応用、ロボットの高機能化など、一層のレベルアップを図る必要がある。ま

た、それと並行して事業化への支援、安全性確保等の制度整備、標準化等の環境整備のた

めの議論が必要である。 

 ロボット分野の導入シナリオでは、上記議論をはじめ、経済産業省の研究開発プロジェ

クト等を明示し、次世代ロボット普及への道筋を示している。また、技術マップでは、ロ

ボット分野の技術の特徴を捉え、様々なニーズのロボットに必要となる機能や環境を抽出

しその関係を整理するほか、技術ロードマップにおいて、その実現時期を示している。 

 



ロボット分野の技術戦略マップ 

 

Ⅰ. 導入シナリオ 

（１）ロボット分野の目標と将来実現する社会像 

少子高齢化への対応、労働力人口の減少、安全・安心な社会の実現、便利でゆとり

ある生活の実現のために、ロボットが生活、公共の場でより身近な存在として役立つ

ことが期待されている。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。ただ

し、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【参考資料 図 1：世界の産業用ロボット稼働台数、図 2：

日本の産業用ロボットの出荷額及び輸出割合の推移】。また、先に挙げたような非産業

用の次世代ロボット、いわゆるサービスロボットの市場は確立したとは言えず、実用

化の事例も少ないのが現状である。 

しかし、ロボットを巡る状況は着実に変わりつつある。製造業においては、ロボッ

ト・セルのように、さらに高度化した産業用ロボットが生産現場に投入されつつある。

また、サービス業の分野においても、2005 年に開催された愛知万博では、サービスロ

ボットの実用化に向けた実証実験が行われたのを始め、実際のビジネスにおいても、

清掃ロボットや食事支援ロボット、災害復旧作業を行う遠隔操作型ロボット等の導入

が進んでいる。このように、我が国のロボット産業・技術は、次の成長段階に踏みだ

しているところである。 

他方、アジア諸国等の台頭を背景とした国際競争が激化しており、我が国ロボット

産業の競争力強化や、あるいは地震や水害等の大規模災害に対する不安といった社会

的課題の解決・社会ニーズへの対応に、我が国に蓄積された基盤的なロボット技術：

ロボットテクノロジー（以下、ロボテク（RT））を活用・高度化することで取組むとと

もに、次世代ロボット市場を創出、拡大していくことは重要である。現状、状況が変

わりやすい環境下ではロボットの認識能力や自律的な判断能力が低いため、使用条件

や用途が限定的となっている。それに対し、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を向上させ、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確実性をもって稼動する技術（＝知能化技術）も上記解決に求

められる最重要な技術課題の一つと言える。 

ロボットやロボテクの概念及び市場の捉え方は複雑である【参考資料 図 3：ロボッ

ト及びロボテク（RT）の概念整理、図 4：ロボット及びロボテク（RT）製品の市場の捉

え方】が､ロボテクとしての他分野への活用拡大は重要な視点である。また、今後のロ

ボットの導入に際しては、研究開発のみならず、安全課題への取り組み、ビジネス振

興のための制度整備、標準化の推進、事業化支援なども重要である。我が国製造業を

支えてきたロボット技術を基盤とし、知能化技術など先端的要素技術との融合を促進



することにより、家庭、医療、福祉、災害対応など幅広い分野で活躍する次世代ロボ

ットの開発・実用化を促進することが望まれている。 

さらに、ロボット単体での開発、実用化だけではなく、社会システムの中でどのよ

うに個々のロボットやロボットの要素技術、さらには統合システムの機能が位置づけ

られるかを、アプリケーションあるいはニーズの中で具体的に踏まえて開発するかと

いう視点も市場を創出していく上で重要である。今後、我が国が直面するとみられる

少子高齢化、労働力不足等の課題に、ロボテクが活躍し、より良い社会に貢献してい

くことが求められる【参考資料 図 5：（福祉介護分野）脳卒中患者の機能回復リハビリ

ロボット（人の支援のためのロボテク（RT））、図 6：（農業分野）次世代型施設生産シ

ステム（生産技術のためのロボテク（RT））】。 

（２）研究開発の取組 

研究開発の推進については、各種ロボットの普及を始めとしたロボット産業の裾野

拡大に向け、産学官・農工商連携などを通じて総合的に行うことが重要である。これ

まで、10 年後の市場ニーズ及び社会ニーズから導かれたミッションを設定し、これを

達成するために必要なロボットシステム等の開発を行うもの（戦略的先端ロボット要

素技術開発プロジェクト）、生活空間など状況が変わりやすい環境下においても、ロボ

ットが確実性（ロバスト性）をもって稼働できるようにするため、自律的に活躍する

ロボット開発の効率化を向上する再利用可能な知能化モジュール（ソフトウェア）の

研究開発（次世代ロボット知能化技術開発プロジェクト）等の推進や、過去に行った

国の研究開発プロジェクトの成果等を活用した RT要素デバイス開発や活用事例の創出

（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）を実施してい

る。また、介護者支援や移動支援等の人との接触度が高い生活支援ロボットの実用化

のため、対人安全性基準及び基準適合性評価手法を確立し、さらに安全性基準の国際

標準化を目指した研究開発も開始された（生活支援ロボット実用化プロジェクト）。 

（３）関連施策の取組 

〔起業・事業支援〕 

ロボットやその関連部品等の見本市の開催等を支援することによって、システム開

発者、要素部品の開発者、ロボットユーザ等の間のマッチングを図り、中小・ベンチ

ャーや異業種企業のロボット産業への参入を促進する。また、市場創出に貢献するロ

ボットを表彰し、ロボットユーザ、メーカから一般の方まで広く PR する表彰制度「今

年のロボット」大賞を共催機関と協力して実施している。 

〔実用化促進〕 

開発したソフトウェア等の成果については、広く一般に提供するなど積極的な普及

を図ることにより、より多くの開発主体がロボット技術開発に参加できる環境を創出

し、ロボット技術開発の裾野の拡大を図る。 

また、ロボット産業政策研究会報告書（2009 年 3 月とりまとめ）において、近い将



来に次世代ロボットが実際に役立つものになるよう、特に技術開発・事業開発、安全

確保、社会ルールの整理・策定のための取組等についてまとめた。 

〔ガイドライン整備〕 

将来のロボットは人に接する場面が多くなると想定される。したがって、ロボット

の導入と普及を促進するためには、安全に対する考え方を整理し、周知することが重

要である。2007 年 7 月には人間と共存する次世代ロボットの安全性を確保するための

基本的な考え方をまとめた「次世代ロボット安全性確保ガイドライン」をとりまとめ

た。今後は、普及や具体化に向けた取組が求められており、技術開発と並行して安全

に係るルールなどの整備を推進することで普及をより現実化させることが必要である。

具体的には、安全設計ガイドライン及び運用ガイドラインの策定を関係機関と協調し

て進めることとする。 

〔規制・制度改革〕 

これまでロボットの導入が想定されていなかった分野においては、現行の各種規制

や制度との不整合によって導入が制約される可能性がある。そこではじめに、サービ

スロボットと連動したエレベータの検査項目について、導入実績がある“エレベータ

に人と同乗しないロボット”というケースについての業界自主検査基準作りの支援を

開始した。この結果、2007 年 11 月に業界自主基準として、ロボットビジネス推進協議

会において「サービスロボットの運用が可能なエレベータの検査運用指針」が策定さ

れた（検査内容等について規定）。今後、サービスロボットを導入する際に、以下に述

べる法規による規制が問題となることが予想される。まず第一に、シニアもしくは障

害者向け電動車いす等の移動ロボットが道路交通法の制約を受けることが予想される。

第二に、身体リハビリを支援する運動補助スーツや、介護福祉士等による介護作業を

支援するパワースーツや、手術支援ロボット等が医師法や医療法の制約を受けること

が予想される。第三に、全般として電波法の制約が考えられる。さらに、家庭用ロボ

ットのメーカに対しては、製造物責任問題がロボット普及を阻害しない様に PL 法に対

するリスクヘッジ（例えば、免責の特例措置）が重要になる。 

今後も、研究開発プロジェクトなどを通じた規制・制度改革課題の抽出を図ってい

く。 

〔基準・標準化〕 

各プロジェクトで得られた成果のうち、標準化すべきものについては適切な標準化

活動（国際規格（ISO/IEC）、日本工業規格（JIS）、その他国際的に認知された標準団

体（OMG 等）への提案等）を実施する。 

特に、ロボットの安全基準や性能の評価基準については、サービスロボットの標準

形態を考慮した上で上記ガイドラインを国際標準となるべく提案する。各種サービス

ロボットに共通の安全性技術要件や安全性能の評価手法及び評価基準については、過

去に実施した研究開発プロジェクト等による実証データの活用を図りつつ、我が国発



の国際標準として早急に提案することを検討し、拡大するロボット市場における国際

競争力の確保を目指す。 

なお、これまでの研究施策の成果である、ロボット部分品の接続の共通化を目指し

た RTM（ロボット・テクノロジー・ミドルウェア）が、OMG（ソフトウェア技術の国際

標準化団体）において、2007 年 12 月に標準仕様として採択されている。 

〔広報･啓発〕 

市場創出に貢献するロボットを表彰し、ロボットユーザ、メーカから一般の方まで

広く PR する表彰制度「今年のロボット」大賞を共催機関と協力して実施している。（再

掲） 

（４）海外での取組 

欧州では、特定の技術テーマに関する研究開発を促進させるための組織である欧州

テクノロジー・プラットフォーム（ETP：European Technology Platform）のもと、欧

州ロボット工学プラットフォーム（EUROP：European Robotics Platform）による産官

学共同の研究開発体制のベース作り、標準化への取組を加速させている。 

また、米国では、大手ソフトウェア会社がロボットソフトウェアの開発プラットフ

ォームの開発・販売を進めている。Willow Garage 社では研究、開発を進める中で、各

国共通となるロボット向けのオープンソースソフトウェアの発展とパーソナルロボッ

ト向けのオープンソースコミュニティを支援している。このように、システムインテ

グレーション技術や人材育成、知的基盤整備としてのロボット用オープンソースソフ

トウェア、ミドルウェアの集積も重要視されている。 

欧州の例、米国の例のいずれも、今後、ロボットが市場に投入されることを見越し

て、標準化、共通化のイニシアティブをとろうとする動きがあることを示唆している。 

（５）民間での取組 

サービスロボットはこれまでエンターテインメント中心であったが、実用的なサー

ビスロボットの本格参入を打ち出す企業も出るなど、人の役に立つサービスロボット

の実用化が視野に入ってきた。 

産業・研究分野の壁を越えて、事業者・研究者・技術者・政策決定者の連携と相互

理解を強め、実社会で活躍するロボテク（RT）の開発と、これを活用したソリューシ

ョンビジネスの開拓を促進することにより、ロボテク開発の成果を社会に還元し、も

って、豊かな生活とよりよい社会の実現を目指すことを目的として、2006 年 12 月、「ロ

ボットビジネス推進協議会」が発足した。同協議会では、ビジネスマッチング活動な

どの RT ソリューションビジネスの事業化支援や､共通規格検討及び RT ミドルウェアの

普及促進等の活動を行っている。ロボットビジネス推進協議会は、2009 年に組織改正

がなされ、部会を 3 つに再編し、その下に安全普及、移動型ロボット、医療福祉、エ

レベータ、通信、RT ミドルウェア、保険構築等々の 11 の WG・委員会を設置し、具体

的なミッション指向の活動を行うことを主眼に事業を実施している。 



（６）改訂のポイント 

 今回は改訂を行っていない。 

 

Ⅱ．技術マップ 

（１）技術マップ 

導入シナリオを踏まえ、市場ニーズ、社会ニーズ（それに対応した製品イメージ）を

実現する上で必要となる技術課題を抽出・俯瞰した技術マップを作成した。 

① 第一に、ロボットの種類として、少子・高齢化、労働力人口の減少、安心・安全な

社会の実現、便利でゆとりある生活の実現のために、ロボットの活躍が期待される

3 分野「次世代産業用ロボット」、「サービスロボット」、「フィールドロボット」を

設定し、その主な用途毎に分類した。例えば「次世代産業用ロボット」では、組立

てロボットと搬送ロボットに大きく分けて、“セル生産対応”など、今後求められる

機能を示している。 

② 第二に、ロボット技術の特徴を踏まえ、各々のロボットに求められるニーズやタス

クが異なる場合でも、分野を超えて共通に求められる機能を目的・必要機能として

整理した。これらロボットのすべての機能を 7 項目（環境構造化・標準化、コミュ

ニケーション、マニピュレーション、移動、エネルギー源・パワーマネージメント、

安全技術、運用技術）に整理している。 

③ 第三に、これらの目的・必要機能を実現するための技術を大きく 8項目（システム

化技術、環境構造化、認識処理、センシング、制御、機構、アクチュエータ、標準

化）に分類するとともに、今後各技術分類の中で求められる要素技術を抽出した。 

④ さらに、現在の技術動向から必要な要素技術の不足がないかを確認した。 

また、技術マップに示されている技術体系を読み解く一助として、シーズである要素

技術を組み合わせると、どのようにニーズである人への貢献を果たすことができるの

か、例示を試みた【添付資料 図 1：生活支援ロボット、図 2：農業用ロボット】。2 つ

の応用事例で共通するのは、ロボットは様々な要素技術の集合体であるということで

ある。また、同時に、これらの要素技術を高度化させて組み合わせることにより、将

来様々なシーンで人の役に立つロボットが登場しうることを示している。 

なお、添付資料 図 1､2 に示されている絵は、あくまでも機能や技術を集約して表現

した一例であり、ロボットや機能の形状を意図的に示すものではない。 

（２）重要技術の考え方 

抽出された重要技術は、それぞれにロボット分野の将来発展に大きな役割を果たすも

のと予想されている。その場合、重要性の軸としていくつかのものが考えられている。

それをここでは、以下の 7つの観点で評価を行った。 

①「日本の技術競争力優位」 

現在、研究レベル及び産業レベルでの技術力が優位な分野で、産業上、将来国際



的な優位性を実現するために重要と考えられる技術。 

②「共通基盤性」 

ロボット開発の時間短縮、低コスト化、ロボットの利便性向上、適用範囲拡大等

の観点で、ロボット用のカスタマイズ化や標準化が共通基盤的に整備されることが

必要となると考えられる技術・方式。 

③「ブレ－クスルー技術」 

次世代のロボット開発にあたり、必要度が高く、技術的難易度が高いと考えられ

る技術。 

④「市場のインパクト」 

次世代のロボット分野や自動車等の他分野への波及効果が大きく、市場インパク

トが大きいと考えられる技術。 

⑤「基礎技術の開発が必要」 

技術としては重要であるが、直ちに商品・市場化には結びつかない学術的研究段

階にある技術。 

⑥「安全・安心の確保のために必要」 

ロボットを活用する上でユーザや受益者の安全・安心を確保するために必要な技

術。 

⑦「標準化の検討が望まれる技術」 

今後、ロボット技術が普及する上で標準化の検討が望まれる技術、又は我が国が

イニシアティブをとる上で標準化の検討が望まれる技術。 

（３）改訂のポイント 

 委員会での検討に基づき、F＜安全技術＞の項目に、「ソフトウェアによる機能安全

技術」と「環境支援による安全システム技術」を追記した。 

 

Ⅲ．技術ロードマップ 

（１）技術ロードマップ 

技術マップにおいて分類した 3 分野のロボット「次世代産業用ロボット」、「サー

ビスロボット」、「フィールドロボット」について、10 年後以降の各ロボットの将来

像（ミッション）を想定し、要求される仕様や必要な技術開発等を技術マップに示

された重要技術から抽出し、時間軸に展開した。なお、必要に応じて分野毎に詳細

な設定を追加した。また、3分野のロボットに共通する技術や普及パターン等を共通

コンセプトとしてまとめた。 

（２）改訂のポイント 

 委員会及び WG での検討に基づき、産業用ロボット分野におけるキーワードとサー

ビスロボット分野における農業、医療、福祉介護分野のロボットを追加した。 

 



Ⅳ．その他の改訂のポイント 

○ アカデミック・ロードマップとの連携とアカデミアからの提言について 

 2006 年度に、日本ロボット学会、人工知能学会、日本人間工学会の 3学会が協力し

て、長期のロボットに関する学術的な研究領域・方向性を探索することを目的とす

るアカデミック・ロードマップを策定した。今回、技術戦略マップの改訂にあたり、

アカデミアから提言を伺ったところ、その一部は次のとおり。 

 ロボテク（RT）の要素技術は広範にある。各種産業へのロボテク（RT）の貢献も目

に見えない形で進んでいるとみられるが、現在は測定する手段がない。寄与を測定

することにより社会への貢献度が把握できる。 

 産業用ロボットは、成熟産業としてみられることもあるが、研究題材も多く残され

ている。今後は、産業界から大学等研究機関へ課題としていること等の要望を伝え、

若手研究者に取り組んでもらうような方策も望まれる。 

 アカデミアとしては、力制御の本格的な実用化に代表されるような、理論体系の構

築からはじまり、技術を成熟させていくことが必要である。 

 引き続きアカデミック・ロードマップとの連携を図りつつ、これら提言を受け、研

究開発プロジェクトの企画・立案、実施等を進めていく。 

 

○ロボット産業の将来市場の予測について 

 導入シナリオと並行して検討したロボット産業の将来市場の予測を示した【図 7：

ロボット産業の市場推移の予測】。社会構造の変化、ロボットの潜在的な導入ニーズ

を踏まえ、ロボット市場創出に向けて産学官が総合的かつ戦略的な取組を行うこと

で、ロボット産業の将来市場は、2035 年には最大 9.7 兆円へ拡大することが期待さ

れる。 



ロボット分野の導入シナリオロボット分野の導入シナリオ
FY2010（現在）20062004 2015 2025

ロボット技術（ＲＴ：ﾛﾎﾞｯﾄﾃｸﾉﾛｼﾞｰ）を活用した製品 ＲＴ活用分野の拡大

本格普及段階

特定の作業を行う単機能ロボットの普及
業務用掃除ロボ 点検ロボ

〈
想
定
さ
れ

市
場
〉

市
場 特定の人に自らの制御で特定の作業を行う

実用化に向けた環境整備 プレ普及段階 普及段階

ﾛﾎﾞｯﾄﾋﾞｼﾞﾈｽ推進協議会 〈06年12月発足〉

・業務用掃除ロボ
・案内ロボ

・警備ロボ

・産業用ロボット

・留守番ロボ

・点検ロボ
・業務用搬送ロボ

・無人搬送車

事
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化

支
援

れ
る

〉場 特定の人に自らの制御で特定の作業を行う
ロボットの普及 ・介護・福祉ロボ 自律的に多様な作業

を行うロボの普及
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ッ

制
度
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備

次世代ロボット安全性確保ガイドライン
〈07年7月策定〉
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安全性の評価

化
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等 2005

〈０６年創設）
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興

生活支援ﾛﾎﾞｯﾄ実用化

ッ
ト
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ボ
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ク

又
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補

表彰制度（「今年のロボット」大賞） 〈 06年～〉

社会的受容の形成、制度等について検討
（情報セキュリティ、他分野機器との結合検討等）

先
行
用

ｻｰﾋﾞｽﾛﾎﾞｯﾄ市場創出支援事業 〈06～07〉

ﾕｰｻﾞｰとﾒｰｶｰが協働した、実際の現場に導入する
ｻｰﾋﾞｽﾛﾎﾞｯﾄの開発

］

人間支援型ﾛﾎﾞｯﾄ実用化ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄ 〈05 07〉

次世代ﾛﾎﾞｯﾄ実用化
（万博）ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄ

〈04～05〉

掃除・警備・接客ロボ

2005
愛・地球博

生活支援ﾛﾎ ｯﾄ実用化
ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄ 〈09～13〉

介護者・移動支援等で役立
つ生活支援ロボットの対人
安全技術の開発・検証方法
の確立と 安全基準策定等
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発

人間支援型ﾛﾎ ｯﾄ実用化ﾌ ﾛｼ ｪｸﾄ 〈05～07〉

人間の活動等を支援するロボットのモデル開発と実証実験
等の実環境での実証
試験、モデル開発

技
術

の確立と、安全基準策定等
に向けた安全性試験データ
の収集・蓄積・分析を実施

間
の
一
部
の
機

さ
れ
る
社
会
の

戦略的先端ﾛﾎﾞｯﾄ要素技術開発ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄ 〈06～10〉

技術戦略マップに沿ったミッション型「本格実用ロボット」実現
基盤ﾛﾎﾞｯﾄ技術活用型
ｵ ﾟ ｲ ﾞ 促進 ﾟ要
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術
・基
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ス

ＲＴﾐﾄﾞﾙｳｪｱ開発
〈02～04〉

ﾛﾎﾞｯﾄ用の共通

次世代ﾛﾎﾞｯﾄ共通基盤開発ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄ 〈05～07〉

RTMを実装した重要ｲﾝﾀ ﾌｪ ｽ（目・耳・駆動制御）の開発

術
開
発

機
能
が
代
行
さ

の
構
築

技術戦略マップに沿ったミッション型「本格実用ロボット」実現

に向けた先端技術開発（産業用、サービス、特殊環境用）
ｵｰﾌﾟﾝｲﾉﾍﾞｰｼｮﾝ促進ﾌﾟ
ﾛｼﾞｪｸﾄ 〈08～10〉

ロボットの基盤技術の普及
と標準化・活用事例の創出

盤
技
術
開
発

ス
テ
ム
共
通
化
等
］

ﾛﾎ ｯﾄ用の共通
ﾐﾄﾞﾙｳｪｱ（RTM）

開発

RTMを実装した重要ｲﾝﾀｰﾌｪｰｽ（目・耳・駆動制御）の開発

次世代ロボット知能化技術開発プロジェクト 〈07～11〉

生活環境など状況変化の激しい環境下で、確実に作業するための知能化技術の開発

さ
れ
る



（注）重点化の評価：　　 1.日本の技術競争力優位

2.共通基盤性

3.ブレークスルー技術

4.市場のインパクト

5.基礎技術の開発が必要

6.安全・安心の確保のために必要

７.標準化の検討が望まれる技術

1 2 3 4 5 6 7

＜システム化技術＞ サービス開発ツール ○ ○ ○
A,B,C,D,E,F,G *② 作業教示ツール ○ ○ ○ *①

・総合デザイン技術 モデリング・分析 ○
*① ・インテグレーション技術 インターオペラビリティ ○ ○

A B C F (耐環境性、小型軽量） *③ 開発環境・ツール ○ ○ ○ ○
・サービス科学 *② ＲＴミドルウェア組込デバイス ○ ○ ○

A ハンドリングデータベース利用技術 ○ ○ ○ *①
・RTプロセッサ

*③ ・RTミドルウェア RFIDタグ（RT用） ○ ○ ○ ○ *②
*③ センサーネットワーク（短期設置・高速通信） ○ ○ ○ *③
*③ ＜環境構造化＞ ユビキタスセンサ融合 ○ ○ ○

*① A,G *② 自動地図・軌道生成 ○ ○
A C D E F ・ユビキタスセンサ ３D自動地図・軌道生成（SLAM) ○ ○ *②,*③

重点化の評価
要素技術

【次世代産業用ロボット分野】
Ａ＜環境構造化・標準化＞
・ロボット用コンテンツサービス
・他のＲＴ機器と通信できる
・情報家電と通信できる
・他のロボット要素と互換性がとれる
・迅速な開発ができる
・再利用性を高める
・他標準規格と連携する（ex.医療情
報交換規約）
・施工情報連携（設計、施工対象、
施工結果など）
・施工工程間の施工情報交換

組立てロボット

搬送ロボット

セル生産対応
人との共同作業

工具操作
簡単教示

柔軟物ハンドリング

ロボット分野の技術マップと重要技術

ロボットの種類 目的・必要機能 技術分類

A C D E F ユビキタスセンサ ３D自動地図 軌道生成（SLAM) ○ ○ *②,*③
・個人対応サービス CAD情報利用目標生成 ○ ○ *③
・ロボット同士の連携
・機器シンプル化
・外部情報連携（施工情報） *③
・移動体高速通信インフラ *③ 音声認識アルゴリズム ○ ○ ○
・アドホック通信とUWB通信ｲﾝﾌﾗ *③ 対話アルゴリズム ○ ○

ジェスチャ認識・生成アルゴリズム ○ ○
＜認識処理＞ 身体モデル・姿勢推定アルゴリズム ○ ○

B 状況推定アルゴリズム ○ ○
*② *③ ・音声処理、対話処理 メンタルモデル・意図推定アルゴリズム ○ ○

*③ ・ジェスチャ、姿勢認識 五感融合技術 *②
*③ ・状況・意図推定/理解 熟練者スキルの学習アルゴリズム ○ ○ *③
*③ ・学習/適応技術 作業対象状態・作業状況認識 ○ ○ *③

A B Ｄ E F G *③ ・作業対象物状態認識 *③ 作業指示理解 ○ ○ *③
*③ ・作業指示理解 *③ 視覚･力覚・触覚・聴覚融合型情報提示 ○ ○ *③
*③ ・最適情報提示 *③ 屋内GPS、アドホック設置GPS ○ ○ ○ *③

・対話、動作の学習・生成 表現動作生成 ○
・脳活動状態センシング 筋電位計測技術 ○ ○ ○ ○

＜センシング＞
B 音源分離（アレイマイク） ○ ○

*② ・話者方向センサ 多自由度アクティブビジョン ○
A B D E F G ・ビジョンセンサ フレキシブル2次元触覚センサ ○ ○ ○

C 3次元位置検出センサ ○
・触覚センサ 高精度角度･方位センシング ○ ○ ○ *③
・ビジョンセンサ 土質センシング(リアルタイム） ○ ○ *③

Ｂ＜コミュニケーション＞
・話者の方向を向く
・対話できる
・ジェスチャを理解できる
・データベース情報を提供できる
・人の状況が理解できる
・人の意図が理解できる
・人について学習し、適応できる
・人にとって好ましいインターフェイス
・メディアとして働く
・オペレータ操作の補助、補完
・オペレータ操作への情報提示
・作業対象物の状況提示（視覚、
力覚・・・）
・複雑な作業装置（アーム等）の
簡便な操作系
・タスク的な作業指示

メディアサービスロボット

教育支援

【サービスロボット分野】

警備（安全・安心），お供（見守り）
ロボット

セル間を移動

搬送，案内ロボット

セルからの製品回収

清掃ロボット

サービスプロバイダ経由の個人サービス

エンタテインメント

情報支援

セルへの部品供給

Ｃ＜マニピュレーション＞
・複数のアーム等でいろいろな形
状のものを掴める
・安全な軽量化
組 立 分解作業が きる

ビジョンセンサ 土質センシング(リアルタイム） ○ ○ *③
大型構造物姿勢位置センシング *③ スマートセンサの小型化 ○
作業対象性質（土質）センシング *③ 広帯域・高解像度・高感度ビジョンセンサ ○ ○ ○ *②

A B C Ｄ E F G センサの小型化 *③ 感度自律調整ビジョンセンサ ○ ○
*③ D 高速画像処理アルゴリズム・チップ ○ ○ ○ *②
*③ ・ビジョンセンサ 距離画像センサ ○ ○ ○ ○
*③ ・測位センサ 屋内測位センサ(スードライト、ビーコンなど) ○ ○

A B C Ｄ E F G *③ ・環境認識センサ 足場センシング・認識 ○ ○ *③
*③ ・挙動検出センサ 材質センシング・認識 ○ *③
*③
*③ ＜制御＞

C
・マニピュレータ制御 多自由度協調制御 ○ ○ ○ *②
・大型重量マニプレータ制御 *③ 力制御 ○ ○ *③
・作業計画 *③ 大型重量物ハンドリング制御 ○ ○ *③

D 作業計画（簡単指示で掘削－積込等） ○ ○ *③
・経路計画 テレオペレーション ○ ○ *③
・自律移動制御 人間との協働 ○ ○ ○ *③
・全天候自律移動 環境対応移動機構・制御 ○ ○ ○ *②
多数ロボットの協調制御 人追従移動制御 ○ ○

*③ ・人とロボットのハイブリッド制御 省電力制御 ○ ○ ○ ○ *②
A B C Ｄ E F E,G 瞬間充放電・回生制御 ○ ○ ○ *②

*③ ・自己エネルギー管理 バッテリー制御 ○ ○ *②
*③ F コンプライアンス調整制御 ○ ○
*③ ・安全予測制御 五感フィードバック制御 ○ ○ *②

・接触安全制御 階層・重畳制御 ○ ○
・機能安全技術 転倒・荷崩れ防止制御 ○ ○ ○ *③

検査支援

教育支援

リハビリ支援

日常生活支援ロボット

構造物解体，廃棄物処理　　

建設ロボット

土木建築施工

構造物組立

介護・福祉従事者支援ロボット

対個人サービス

無人化施工

・組み立て分解作業ができる。
・道具を使って作業ができる。
・多様な形状のものを迅速かつ高精
度・高信頼度でハンドリングできる
・人間の動作をスケールアップし
た作業装置（大きさ、力・・・）
・重い（大きい）対象物を安全に
思い通りにハンドリング
・土などのように性質の変化にも安
定した掘削に思い通りにハンドリン
グ

Ｄ＜移動＞
・障害物の識別
・オープンエリアでの測位
・人の動きの検出
・動的歩行・走行・跳躍動作
・環境認識と把握
・衝突の回避
・行動の学習と計画
・自分の位置が解る
・必要に応じて高精度で停止できる
・ラフロード・ラフロード，瓦礫上で
の安定な姿勢での作業、瓦礫上
での効率よい移動

移動･移乗支援

【フィールドロボット分野】

機能安全技術 転倒 荷崩れ防止制御 ○ ○ ○ ③
*③ ・環境安全技術

A C D E F
＜機構＞ 軽量マニピュレータ ○ ○ ○ ○ ○

C テザーマニピュレーション ○ ○ ○ *③
・アーム 多機能ハンド ○ ○

*③ ・ハンド 教示用ハンド ○ *①
*③ *③ D 小型独立関節機構 ○

A B C Ｄ E F ・２足～多足 不整地・段差・狭隘地・狭窄空間等でのモビリティ ○ ○ ○ *③
・脚車輪 冗長可変剛性機構（人の関節） ○

*③
*③ 一体型小型プラグインアクチュエータ ○ ○ ○

負荷予測過負荷適合制御 ○
*③ ＜アクチュエータ＞ 大容量アクチュエータ（電動･油圧動力系） ○ ○ ○ *③

A B C Ｄ E F A,C,D,E,F
・ロボット適合ｱｸﾁｭｴｰﾀ コンポーネント ○ ○ ○
・過負荷適合制御 プロファイリング ○ ○ ○ ○

*③ 技術要素流出監視システム ○ ○ ○ ○ *①

*③ *③ RTプラットフォーム ○ ○ ○ ○
A C Ｄ E F G 無線技術（超音波通信、アドホック通信を含む） ○ ○ *③

＜標準化＞ 単純動作利用方法蓄積技術 ○ ○ ○ *①
A ネットプラグイン(ex.UPnP拡張） ○ ○ ○

・要素互換性 スーパーキャパシタ ○ ○ ○
・標準規格互換 小型・軽量電池 ○ ○ ○ *③

E 燃料電池 ○ ○ ○ 　
・エネルギー供給 軽量機構 ○ ○ ○

FG フェイルセーフ ○ ○

農作業支援

被害軽減

環境計測

防災ロボット

漁業資源保全

・不整地，段差，狭隘地，
狭窄空間でのモビリティ

Ｆ＜安全技術＞
・衝突や挟圧時の本質安全技術
・健全性診断、及び修復技術
・人検知機能に基づく自律回避と制
動
・リスク評価を反映した安全方策
・安全防護階層構造の適用
・事故事例ＤＢ
・確実なインタロック制御
・ソフトウェアによる機能安全技術
・環境支援による安全システム技術

情報収集
救出支援

・重量物可搬アクチュ
エータ、動力系農業用ロボット

補修作業

水中作業ロボット

G＜運用技術＞
・リスクアセスメントに基づく運用
・マンマシンＩＦ（安全情報提示）
・保守点検計画の策定

Ｅ＜エネルギー源・パワーマネジ
メント＞
・長寿命・省電力
・電源コードが不要
・重量物可搬なアクチュエータ
・重量物可搬な動力系

プラント保全ロボット

点検作業

F,G フェイルセーフ ○ ○
*①：特に「次世代産業用ロボット分野」に必要な項目 ・事故原因解析 ログ蓄積・解析 ○ ○ ○ ○ ○ ○
*②：特に「サービスロボット分野」に必要な項目 性能評価法・評価基準・オントロジー ○ ○ ○ *③
*③：特に「フィールドロボット分野」に必要な項目

本技術マップは平成１７年度検討項目を中心に作成している。



添付資料 
図１：生活支援ロボット 

 



 



図２：農業用ロボット 
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図１ 世界の産業用ロボット稼動台数 

 

 
                          ものづくり白書２００９より引用 

図２ 日本の産業用ロボットの出荷額及び輸出割合の推移 
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図３ ロボット及びロボテク（RT）の概念整理 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４ ロボット及びロボテク（RT）製品の市場の捉え方 

  【 RT 要素技術】＝ロボットを構成する個別要素技術  

○センサー技術  ○知能・制御系技術  ○駆動系技術  

【 RT】＝ RT 要素を組み合わせたシステム  
○自動操縦 ○遠隔操作 ○バイラテラル ○環境認識 (位置等認識・障害物回避等 )   
○画像処理・認識  ○音声認識   等々  

【 R T 応用製品】＝ RT を利用した製品で、少なくともセンサ－と知能・制御系の要素を持つ

もの  
○画像処理・認識技術を利用したセキュリティシステム 等  

【 RT 製品－ 1】＝ RT を利用した製品で、センサ－､知能 ･制御系､駆動系の 3 つの技術要

素を持つもの  
        ＋製品の主たる役割を果たすために必要な行為のうち一部を自律的に

行うもの (O N -O F F 時を除く ) 
○自動車 ○建機 等  

【 RT 製品－ 2】＝ R T を利用した製品で、センサ－､知能 ･制御系､駆動系の 3 つの

技術要素を持つもの  
        ＋製品の主たる役割を果たすために必要な行為のうち全部を自

律的に行うもの (O N -O F F 時を除く ) 
○エアコン ○航空機 等 

【ロボット】  
＝ RT 製品のうち、以下の条件を満たすもの  

・センサー、知能・制御系、駆動系の 3 技術要素を全て持つ  
・それ自体が完結した機械システムとして、ある目的を達成するために

開発・製作されたもの  
(既存製品に RT を付加することで既存機器を高機能化したものではな
い ) 

○産業用マニピュレーションロボット ○清掃ロボット         
○警備ロボット           ○接客ロボット  
○ペットロボット 等  

ロボット ＲＴ製品 

ライン構築・人件費 

産業用ロボット(業務分野) 
汎用機 

特注ロボット 
内製ロボット 

自動機械(業務分野) 

 自動搬送車・製造装置 無人建機 

無人農機 荷役的補助 

次世代ロボット 

 業務ロボット 

 

 

 

<荷役労働型> 
非破壊検査・点検・補修 
電力・ガス管内検査 
栽培・畜産・酪農 

<サービス型> 
巡回警備 
ご案内 

見守り・癒し 

コンスーマロボット 

 

 

 

<荷役労働型> 

<白物家電型> 

<家族・友達型> 

<ペット・おもちゃ型> 

既存の機械製品のRT活用 

・センサー、知能・制御系、駆動系 

・自律的 

具体的には… 

 
自動車 

(例)ASV 
(自律検知・通信利用) 

家電・住宅設備 
(例)エアコン…自動気流制御

ﾌｨﾙﾀー 掃除 

鉄道 
(例)デジタル方式ATC 

建機 
(例)自動ブレード制御 

領域制限掘削制御 

飛行機 

(例)自動操縦 

船舶 
(例)ﾄﾗｯｸｺﾝﾄﾛ ﾙーｼｽﾃﾑ 

 

上記のような機能を搭載している機種、 

及びその機種の中のＲＴ部分を抽出 

※括弧内の数字は2005年度の市場規模推計額（億円）

（14,130）

（3,895）(内数)

（3,433）

（229） （44）

（540） （60）

（2） （220）

（8） （0）



 ニーズ・社会背景
 脳卒中患者は多い

 脳卒中患者は、147万人とされる（市場としても大きい）

 QOL向上のための支援が必要

 半身マヒ、しびれ等の機能回復により、自尊心を守る

 支える側の支援が必要

 機能回復を支援するのに伴う、肉体的、精神的苦労からの開放

 関係者の合意形成
 医療・福祉施設

 受け入れ協力、教育

 支援者・家族

 支援者・家族の理解、教育

 利用者

 利用者の理解、教育

 医工連携、福祉と工学の連携
 橋渡し研究の必要性

 支援・周辺産業
 保守・管理

 RT機器の保守・管理（アフ
ターサービス網の構築）

 リース・レンタル

 RT機器のリース・レンタルに
よる導入コストの低減

 保険

 RT機器利用時に補助金の支
払い

 規則、制度への対応
 介護保険の適用

 安全性の確保

 国際的な規制を踏まえた制度の統一

 医療用具への進展も踏まえた制度設計

 臨床試験への対応

障害の発生

回復

自立

リハビリ

＜ロボテク（RT）＞

・センサ
・モニタリング

・リハビリロボット
・回復データ分析

・測定

 歩行機能、手足の動
きの機能等を回復す
るためのリハビリ訓
練がロボットの導入
により在宅でも可能
に。

診察・診断

出所：兵庫医科大学

＜フロー＞

 

図５ （福祉介護分野）脳卒中患者の機能回復リハビリロボット 

（人の支援のためのロボテク（RT）） 

 

 

 ニーズ・社会背景
 新規就農者の減少

農業従事者の減少に伴う1人あたりの作業量の増加

 企業体等による大規模農業

効率的な農作業による生産効率の向上

 食の安心・安全ニーズ

消費者の信頼を得るための透明性の高い農業システム

 流通・物流での対応

 品質管理

 トレーサビリティによる信頼性担保

 鮮度維持

 時期に応じた生産を柔軟にする仕
組み（収穫時期の分散・集中化）

 金融サービスでの対応
 農業の装置型産業への、金融サービ

スの強化

 支援・周辺産業
 保守・管理

 RT機器の保守・管理（アフターサービ
ス網の構築）

 サービス代行

 RT機器を使用した、専門要員による
作業代替

 リース・レンタル

 RT機器のリース・レンタルによる導入
コストの低減

 規則、制度への対応
 農地法

農地面積の拡大時の取得・賃貸方法の検討

 道路交通法

（施設から施設への）ロボット移動時の運送

方法の検討

生産基盤の整備

生産管理
モニタリング等

選果、選別

箱詰

収穫

＜ロボテク（RT）＞

・防除ロボット、
・作業履歴取得・
管理

出所：RT（ロボットテクノロジー）による産業波及効果と市場分析

・運搬ロボット

・品質評価

・データモニタリン
グ
・環境制御自動化

・仕分け

 生育情報、品質等の
情報に基づき、出荷
後の品質管理までも
想定した大量生産基
盤をRTにより実現

＜フロー＞

 

図６ （農業分野）次世代型施設生産システム（生産技術のためのロボテク（RT）） 
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