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１． 研究課題 

近年，ロボット技術の研究開発は様々な視点から進められているが，開発された技術が実際に社

会で使用されるには大きな隔たりがある．技術面では，これまでの実務機能のみを追及したロボッ

トでは社会実装後にメンテナンスが出来ず維持が出来ない，廃棄時の環境負荷が大きい，現場の作

業者がロボットを使いこなせないといった問題があるため，機能・メンテナンス性・廃棄性の全て

を高水準で実現する設計方法や一般運用に必要な簡便な操作方法の確立が必要である．実装面では，

ロボット技術が社会実装された事例が未だ少なく分野が限定的であるため，ニーズや前提知識もそ

れぞれ異なるさまざまな分野に社会実装するために必要な，現場に即した導入・運用方法といった

社会実装方法の体系化が進んでいない． 
そこで本プロジェクトでは，複数の形でロボットの製品化および実際の運用による社会実装を行

い，社会実装に向けたロボット技術開発・ロボット技術を社会実装するための実装方法論について

研究を行う． 

 

２． 主な研究成果 

初年度である 2019 年度は，すでに製品化され社会実装されているロボットの運用実態を調査し，

これまでに行っていたロボット実用化研究を進めるとともに，各分野の企業などと協力して様々な

分野でのロボット社会実装案件を立ち上げた．2 年目である 2020 年度は，実装技術として，ロボ

ットの直感的な操縦方法の開発を行った．2021 年度からは，これまでに立ち上げた社会実装プロ

ジェクトを進めるとともに，さらに社会実装案件を立ち上げプロジェクトを加速させている． 
企業との社会実装として，農業支援ロボットの開発を行った．人類の喫緊の課題として，地球温

暖化やエネルギー・食料問題が懸念されている．これらを解決するアプローチとして，広大な砂漠

環境での太陽光発電に加え，過酷環境でも実施可能な複数の作物を同時に育てる農法をロボットに

より大規模に実施するプロジェクトを開始した．近年，農業支援ロボットの開発は広がりを見せて

いるが，まだ単一種を対象とした一般的な農業の支援ロボットしか開発されていない．開発した農

業支援ロボットは，広大な畝を走行し，農地での種植え，雑草剪定，収穫の基本タスクをすべて実

現することが可能である（図 1）． 
今年度は，実際の農地での実用化に向けた実地試験として，長野県御代田町の農家での実験を行

うとともに，実現すべき課題として雑草の自動処理があることから，深層学習により雑草を判別し

雑草を抜き取るハードウェア及びソフトウェアを開発した（図 2）．またロボット技術の実用化に向

け，製品化を見据えた試作ロボット「シンロボ」を格式会社イクシスの協力で製作し，実地検証を

進めている． 
加えて，スポーツ分野でのロボットの活用など新しい社会実装プロジェクトについて，複数の企

業との協議を進めている． 



 

図 1 開発した農業支援ロボット「シンロボ」 

 

 
図 2 自律的な雑草認識による自動除草作業 
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５． 研究活動の課題と展望 
農作業支援ロボットの自律動作など機能向上を目指すとともに，共同研究先企業と共同で

事業化に向けた資金獲得，実用化に向けた長期運用試験を進めていく．また，ロボットのため

の高機能樹脂材料の活用やロボット操縦システムの開発など，他にも実用化に向けた共同研

究を進めていく． 


