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1. 概要 

人口減少、災害の頻発、廃プラ問題等が社会問題となって

いるなかで、持続可能な廃棄物処理・資源循環システムの構

築が課題となっている。こうした問題に対して、ごみ焼却施設

と下水処理施設の連携による社会コストの縮減、廃棄物エネ

ルギーの産業利用 (Waste to Energy)、静脈施設におけるAI・

IoT の導入等新たな社会システムを提示するための実証研究

を展開している。 

2. 2023年度の研究成果 

（1） 次世代静脈インフラの構築に向けた包括的研究*1 

プラントメーカー各社が開発しているごみ焼却施設の自動

運転レベルに関する検討を行った。また、ごみ焼却施設への

CCUS の LCA・LCC の試行や(1)インフラ連携による有効性の

検討(2)を行った。 

（2） WCM (Work Chain Management)をベースとした小口回収

システム*2 

医療廃棄物の適正処理推進と小口回収業務の効率化を図

るため IoT を活用したシステムの構築を目的としている。具体

的には、電話による集荷依頼を代替するボタン式集荷指示シ

ステムの利用、活動記録管理システムをベースとしたトレーサ

ビリティシステムを導入および AI 配車システムを連携させた

開発に着手し、複数のプロジェクトに展開した(3)(4)。 

（3） 非接触ごみ収集システムの要素技術の開発*3 

コロナ禍により、顕在化したごみ収集における感染リスクを

回避するための非接触ごみ収集システムの要素技術と実証を

行った(5) ~(11)。2023年度は、自律走行を可能とするロボットを開

発し、実環境における実証試験を複数個所で行った（3 年計

画の 3年目）。 

（4） 廃棄物処理・リサイクルの非接触化・自動化を実現する 

選別ロボットの開発と社会実装に向けたシナリオ構築*4 

廃棄物処理・リサイクル等の現場でもロボット導入に向けた

動きが活発化している。廃棄物処理・リサイクルの分野では、

投入物の種類や形状が多種多様であること(12)から、こうしたロ

ボットアームが十分な性能を発揮しているとはいえない。筆者

らは、ロボットのみに依存しない「人とロボットの共存」を主眼に

おいた研究開発に東京都大学提案事業の一環として取り組

み、選別ロボットの性能評価と実証試験計画の具現化を行っ

た（3年計画の 1年目）。 

3. 次年度の研究計画 

 各プロジェクトともに、公的資金もしくは受託研究とし

て継続予定であるため、プロジェクトベースで研究を展開

する。また、成果発表も積極的に行っていく計画である。 
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ナリオ構築事業. 


