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表１　環境プラットフォーム概略仕様
（各環境プラットフォームの仕様に応じて利用が可能です。）
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（１）次世代ロボット共通プラットフォーム技術講演会
●ロボット関連学会学術講演会での共催講演会
●環境情報構造化プラットフォーム講演会および見学会

（２）成果報告会
●共通プラットフォーム技術の成果報告会（次世代ロボットシンポジウム）

　なお、科学技術連携施策群次世代ロボット連携群は、科学技術振興調整
費によって実施され、以下の体制で運営されています。
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 長谷川　勉（九州大学　教授）
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3.4 環境と作業構造のユニバーサルデザイン
　人間生活環境などロボットにとって非整備環境での作業、さらに異機種・

異環境間での作業を簡便に実現することを可能とする、ロボット作業のため

のユニバーサルデザインを提案し、それに基づく環境プラットフォームを開

発します。産業技術総合研究所に構築された環境プラットフォームのプロト

タイプでは、2007年10月に実証実験が行われ、2009年度には神奈川県

に環境プラットフォームが構築される予定です。環境構造のユニバーサルデ

ザインとして、物体の位置姿勢情報を提供するためのインフラ技術の開発を

行います。作業構造のユニバーサルデザインとしては、ロボットによる多様

な作業実行のために作業知識の蓄積手法とビジュアルサーボのためのマーカ

（CLUE）、ロボットによる作業を容易にするためのユニバーサルハンドル、

さらに、様々な作業をピック・アンド・プレース作業としてモデル化したテ

ンプレートの提供を行います。

４ 府省連携の強化

　次世代ロボット連携群では、府省の連携強化も重要なミッションです。シー

ズ追求型のプロジェクト推進官庁と実用化および導入政策を管轄する官庁と

の連携を強化することで、研究開発したロボットの実用化を促進します。ま

た、各府省が進める共通プラットフォーム技術、例えば、種々のロボットと

ネットワークをつなぐネットワークロボット技術やロボット要素モジュール

化のためのRTミドルウエア技術の普及を促進します。すでに、けいはんな

環境プラットフォームではネットワークロボットとの連携がはじまり、共通

プラットフォーム技術を活用した施策も新たに開始されています。連携施策

群タスクフォース会合においては次世代ロボットの新市場創成に向けて各府

省の政策の紹介、今後の方向性について議論を行っています。

５ 成果の普及に向けた活動計画と運営体制

　次世代ロボット連携群では、研究成果の普及のための講演会を開催します。

多数の方のご参加と、ロボットシミュレータおよび環境プラットフォームの

ご活用をお願い申し上げます。

図８　ＵＣＷ大阪実験環境

図 9　ユニバーサルハンドルとCLUEによる作業例

UCW大阪実証実験より



１ 科学技術連携施策群とは

　総合科学技術会議は、各府省の縦割り施策に横串を通す観点から、国家的・

社会的に重要かつ関係府省の連携の下に推進すべきテーマを定め、関連施策等

の不必要な重複を排除し、連携を強化した上で、科学技術連携施策群として推

進しています。その中の一つである次世代ロボット連携群では、とくに各府省

が推進するロボット研究開発を加速すると同時に、様々なロボットによるサー

ビスを発掘することを可能にする基盤・インフラ技術としての「ロボット用基

盤ソフトウエア」と「環境情報構造化」を「次世代ロボット共通プラットフォーム

技術」と位置づけ、社会に提供することを中核ミッションに活動を展開してい

ます。なお、第３期科学技術基本計画においては、「世界に先駆けた家庭や街

で生活に役立つロボット中核技術」が戦略重点科学技術として位置付けられ、

政府の長期的戦略指針である「イノベーション25」や「革新的技術戦略」の中で

もロボットは重要な技術とされています。 

２ 共通プラットフォーム技術とは

2.1 ロボット用基盤ソフトウエア
　ロボットを機能させるためには様々なソフトウエアが必要となります。これら

のソフトウエアは、研究開発者同士が共有する仕組みが整備されていないため、

ロボット研究者、技術者はもとより異なる研究プロジェクトや研究事業体で独立

に開発されています。今後は、共用性のあるソフトウエアを、他者が使える形で、

社会に提供する仕組みを構築することがロボット開発に重要です。そのためには、

ロボットソフトウエ

アの相互接続性と

再利用性を保証し

つつ、蓄積および

拡張できる共通管

理システムとして

のロボットワールド

シミュレータを研

究開発し、活用し

て行く必要がある。

2.2 環境情報構造化
　現在、ロボットの動作環境はいろいろな用途によって異なりますが、環境側

のセンサを利用してロ

ボット自身の位置を計測

する技術はどのような用

途においても必要となる

もので、様々な開発が行

われています。位置情報

が共通の仕組みで取得で

きれば、各応用のロボッ

トシステムはそれを利用

することで効率的に研究開発を行うことができます。さらに、近未来のロボット

においては、ロボット単体が知能を持つだけでなく、ユビキタスコンピュータ技

術やネットワーク通信技術などとも連携し、ロボットが行動するために、環境側

にプログラムや情報、知識を埋め込むこと、いわゆる「環境の情報構造化技術」が

各種ロボットを開発する際の共通インフラ技術として重要性が増すと考えられま

す。このようなことから、環境を情報構造化するための標準モデルを研究開発し、

環境プラットフォームとして構築していく必要があります。

３ 共通プラットフォームの実現に向けて

　共通プラットフォーム技術の開発を進めるため科学技術振興調整費の新規プロ

グラムである「科学技術連携施策群の効果的・効率的な推進」において、次の4課題

がＨ17年度、Ｈ18年度から各3年間で実施されています。（カッコ内は責任機関）

●「分散コンポーネント型ロボットシミュレータ」（（独）産業技術総合研究所）

●「ロボットタウンの実証的研究」（九州大学）

●「施設内外の人計測と環境情報構造化の研究」（（株）国際電気通信基礎技術研究所）

●「環境と作業構造のユニバーサルデザイン」（（独）産業技術総合研究所）

　とくに情報構造化された環境のプラットフォームとしては、街レベルの構造化

から作業環境の構造化まで、広く環境プラットフォームを構築することを目指し、

多くのロボット研究者や技術者の共用のために、福岡、関西（けいはんな他）、神

奈川などに順次設

置されています。

これは、単にロ

ボット開発に利用

できるソフトウエ

アを提供するばか

りでなく、ロボッ

トが働く環境をも

含めたツールセッ

トとして提供する

新しい試みとなっ

ています。

3.1 分散コンポーネント型ロボットシミュレータ
　次世代ロボットの開発を効率化するために、ロボットソフトウエアの蓄積、再

利用に適した分散コンポーネントフレームワークによるロボットワールドシミュ

レータを開発しました。基盤ソフトウエアとしては、標準仕様に基づく多様な実

装が存在し、ロボットに特有なリアルタイムレベルから上位レベルに至る多様な

言語、複数OSを透過的にサポートできるRTミドルウエアを選定しています。セ

ンサ、アクチュエータ等のプログラムを分散コンポーネント化し、各コンポーネ

ントに対して実機と同じ動作をするシミュレータを開発し、多種多様なロボット

の動力学・経路計画・作業計画等のシミュレーションが行えます。本シミュレー

タOpenHRP3は2008年6月にオープンソースで公開されています。

3.2 ロボットタウンの実証的研究
　次世代ロボットが人間と共生して種々の作業を行うことを可能にするた

め、環境側にプログラムや情報、知識を埋め込んだ環境プラットフォーム（ロ

ボットタウン）を福岡アイランドシティに構築しました。分散配置されたビ

ジョンカメラにより移動体の位置姿勢や運動方向を計測し、屋外通路や建物

内部床面にはRFIDを埋め込み配置し、環境情報の構造化を計っています。

そして、タウンマネージメントシステムにおいて、GIS等のデータベースを

含めすべての情報を統合・管理し、ロボットに必要な情報を管理・供給する

ことで、目的の作業を達成します。2008 年1月には前年に引き続き公開実

験が行われました。

3.3 施設内外の人計測と環境情報構造化の研究
　複数センサによる室内外の人の位置計測技術と、位置情報を用いてロボッ

トがサービスを提供可能とする環境プラットフォームを開発します。環境情

報４層モデルにより環境センサやロボット自身のセンサで人の位置情報を統

合し、空間と行動に意味づけられた環境情報と照らし合わせてロボットが人

にサービスを提供する枠組みを開発し、異種ネットワーク環境からなる展示

施設、駅等の公共施設に対して、ロボットが人に円滑なサービスを提供でき

ることを実証します。環境プラットフォームは、けいはんなの情報通信研究

機構（NICT）とユニバーサルシティウォーク大阪（UCW大阪）に構築されてい

ます。2008 年1月にはUCW大阪にて実証実験が行われました。

図 1　ロボットワールドシミュレータの概念

図 2　環境構造化の概念

図４　分散コンポーネント型ロボットシミュレータ 図５　GUI とシミュレーション例

図６　ロボットタウンでの環境情報構造化 図７　ロボットタウン実験環境

図３　共通プラットフォーム技術の全体構想


