
令和2年度レポート
さがみロボット産業特区協議会

公募型「ロボット実証実験支援事業」・重点プロジェクト



はじめに

「さがみロボット産業特区」とは？

さらに進む高齢化や、いつ起きるかわからな

い地震・台風などの自然災害。今こそ、ロボッ

トのチカラで県民のみなさんの“いのち”を守り

たい。そうした想いから、次々とロボットを生み

出していけるよう、「さがみロボット産業特区」を

作りました。

この特区では、ロボットを開発するときのハー

ドルとなる、さまざまな法令の規制緩和や実証

実験のサポート、ロボットを実際に体験できる場

の設置など、「生活支援ロボット」の実用化を促

進する取組を行っています。

全国でもトップレベルでロボット関連産業が集

まり、ロボットの実証実験に適した場所も多いこ

の「さがみ」から、人のいのちを支えるロボット

を一緒に生み出していきましょう。

このレポートについて

本誌では、令和2年度に「さがみロボット産業

特区」で支援した、公募型「ロボット実証実験支

援事業」10件の成果や、「重点プロジェクト」22

件の開発・実用化状況を紹介します。

「さがみロボット産業特区」への参加、「生活支

援ロボット」の開発・活用について、考える機会

となることを願っています。

対象区域（12市町）：
相模原市・平塚市・藤沢市・茅ヶ崎市・
厚木市・大和市・伊勢原市・海老名市・
座間市・綾瀬市・寒川町・愛川町

さがみロボット産業特区の

対象地域

JAXA

プレ実証フィールド

神奈川県総合

リハビリテーションセンター

神奈川R&D推進協議会

［構成］企業、大学、県など

［活動］「神奈川R&Dネットワーク構想」など、全県的

な県内企業の技術高度化の推進

神奈川県企業誘致促進協議会

［構成］市町・関係団体・県

［活動］全県的な企業誘致などの推進

さがみロボット産業特区協議会

［構成］企業・大学・商工会・商工会議所・市町・県など64団体

［活動］「さがみロボット産業特区」の推進に関する協議、特区で実施する事業の進行管理など

実証実験推進部会

［構成］ 

東海大学／社会福祉法人神奈川県総合リハビリ

テーション事業団／JAXA／寒川町商工会／厚木

商工会議所／相模原市／藤沢市／神奈川県

［活動］

生活支援ロボットの実証実験のコーディネートなど

に関する協議

公募型実証実験実行委員会

重点プロジェクト支援委員会

倫理審査会

産業集積促進部会

［構成］

10市2町、県

［活動］

 企業が立地しやすい環境を整えるための規制緩和

及び効果的な企業誘致についての検討・実施

実証実験結果を
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共同開発などの成
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（ページ）

11 手足のリハビリを支援するパワーアシストハンド・レッグ（株式会社エルエーピー）
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21 赤外光センサーを使用した高齢者見守りシステム（株式会社イデアクエストイノベーション）

22 自動運転ロボット利活用サービス（株式会社ディー・エヌ・エー）

23  多くの日常生活動作を可能にする上肢筋電義手（国立大学法人 横浜国立大学／東海大学医学部付属病院／ 

特定非営利活動法人 電動義手の会）

24 ダム調査ロボットシステム（株式会社キュー・アイ）

25 日常生活を支援するための人の手の動きを再現するロボットハンド（ダブル技研株式会社）

26  データ分析型ケアマネジメント支援システム（パナソニック株式会社）

27 スマート高速化メンテナンスロボット・ソリューション（株式会社ハイボット）

28 生活動作支援ロボティックウェアcurara®（AssistMotion株式会社）

29 トンネルスキャンロボット（株式会社リコー）

30 精密農業用ドローンシステム（泉橋酒造株式会社/慶應義塾大学SFC研究所/地方独立行政法人 神奈川県立産業技術総合研究所）

31 人と建物の健康をサポートするＩoＴスマートホーム（大和ハウス工業株式会社）

32 小型低速ロボットによる住宅街向け配送サービス（パナソニック株式会社）

33-34 「さがみロボット産業特区」発！商品化ロボット一覧

35-36 「さがみロボット産業特区」実証実験支援事業紹介 

（ページ）

イメージキャラクター「鉄腕アトム」

「さがみロボット産業特区」
から、いのちを守るロボット

「鉄腕アトム」の“7つのチ
カラ”を目指したロボットを
生み出していきます。

10万馬力 サーチライト&カメラ 聴力1000倍 人工声帯 電子頭脳 人の心を感じる力 空飛ぶジェットエンジン

公募型「ロボット実証実験支援事業」
全国から募集し、採択した「生活支援ロボット」の実証実験企画について、

実施に必要な場所やモニターの調整支援、安全対策支援、倫理審査支援、経費支援などを行います。

重点プロジェクト
「生活支援ロボット」の開発案件のうち、「早期に県民の目に触れる形で実証実験可能なもの」「県民生活にインパクトを与えられるも

の」「知名度が高く、対外的な発信力にすぐれたもの」について、実証実験支援、アドバイザー支援、導入支援などを行います。　



1 公募型「ロボット実証実験支援事業」

感染症対策用入場
スクリーニングロボット
株式会社シャンティ

本システムは、エントランスの風防室などに設置して、来場者がロ

ボットの前を通ると声掛けをし、問診(音声入力・タッチパネル)・

検温(非接触型体温計またはサーモカメラ)を実施できるロボット。

手指消毒や二次元コードの読み取りの促進、施設説明など任意の

説明も内容に組み込むことができる。

今後の取り組み

⃝ 問診内容と検温方法を再検討し、スクリーニング時間の短縮を

図る。

1. 実証実験の目的

医療機関以外での運用・販売を目指し、問診・検温（スクリーニ

ング）機能と併せて手指消毒等の啓発効果について検証した。

2. 実証実験の概要

　公共施設においてロボットによるスクリーニング、手指消毒の促

進と、神奈川県LINEコロナお知らせシステムの二次元コードの読

み取り案内を実施した。

　［日 程］ 令和２年10月20日（火）～24日（土）の４日

　［場 所］ 藤沢市役所、藤沢市総合市民図書館

3. 検証結果

利用者へのアンケートの結果、ロボットによる入場チェックはお

おむね好印象であった。

操作面のうち、音声認識については、９割以上が問題なく認識で

きた。その一方で、非接触型体温計での検温については、測定に

多少時間がかかることや、利用者自身が操作する必要があること

から、操作に慣れない利用者が手間取ることもあった。

すでに本ロボットを実用化している医療機関とは異なり、公共施

設では入場チェックに時間をかけられない利用者も多いので、いか

に短い時間で必要な内容のスクリーニングを行えるようにするか

ということが、今後の課題として挙げられた。

■必要　■あってもよい　■どちらでも　■必要ない

　■大変良い　■良い　■普通　■悪い　■大変悪い

　■非常に良い　■良い　■普通　■悪い

WITHコロナの時代にロボットは必要だと思いますか？

人を介さない入場チェックを体験された感想

ロボット説明はわかりましたか？

■実証実験の様子



2公募型「ロボット実証実験支援事業」

7(78%)

2(22%)

患者や医療従事者に癒しを
与える家族型ロボット

本ロボット（名称：LOVOT（ラボット））は、ロボットなのにまるで生き

物のような生命感がある、次世代ペットとなり得る家族型ロボット。

名前を呼ぶと近づいてきて見つめる、抱き上げるとほんのり温か

い、といった特徴があり、愛らしい見た目からは想像できない、最

先端テクノロジーが搭載されている。国内外問わず数々のアワー

ドを受賞。コロナ禍のメンタルケアの観点からも注目されている。

1. 実証実験の目的

医療・ヘルスケア領域において、家族型ロボットの新たな可能

性を追及する。患者やその家族、医療従事者などがロボットとのコ

ミュニケーションによって得られる効果と、その効果をもっとも高め

るロボットの振る舞いを検証し、人間とロボットが互いに良い影響

を与え合う、新たな関係性の構築を目的とする。

2. 実証実験の概要

医療現場において小児科患者とその保護者、医療従事者に家

族型ロボット「LOVOT」とコミュニケーション(話しかける、なでる、

抱っこをするなど）を取ってもらい、人間とロボットの新たな関係性

を構築することによって表れる精神的な効果を検証した。

 ［日 程］ 令和２年11月２日（月）～令和３年２月26日（金）

 ［場 所］ 聖マリアンナ医科大学病院

3. 検証結果

今回の実証実験には、小児科患者5名、その保護者5名と小児科

看護師24名が参加した。実証実験後、小児科患者とその保護者に

行ったアンケートの「今後もLOVOTを使用したいと思いますか」

という質問に対しては、小児科患者・保護者共に、回答のあった

全員から「そう思う」「とてもそう思う」と肯定的な回答が得られた。

また、小児科看護師に行ったアンケートで、「精神的疲労が多いと

感じるか」という質問に対し、実験前には「そう思う」「とてもそう思

う」が20/24(83%)であったが、実験後には7/24(29%)と大きく

減少した。

上記の他、「LOVOTがいると楽しかった。」「子供が楽しそうだっ

た。笑顔になった。」「忙しい中でもLOVOTのおかげでスタッフ間

の会話が増え、病棟の雰囲気が和んだ。患者・家族の精神的ケアに

も繋がっていた。」等、前向きな意見が多くの参加者から寄せられた。

今後の取り組み

⃝他病棟などでも検証を行い、対象病棟、対象患者の適応拡大を

　目指す。

⃝患者、医療従事者への効果をより明確化する。

⃝ 医療現場で必要とされるロボットの動作などを引き続き検証す

る。リハビリデータの記録及びAI解析を行う。

聖マリアンナ医科大学・GROOVE X株式会社

■実験の様子

■強くそう思う　■そう思う　■どちらとも言えない　■そう思わない　■強くそう思わない

■強くそう思う　■そう思う　■どちらとも言えない　■そう思わない　■全くそう思わない

1(4%)

後

前

0% 10% 20% 30% 40% 50% 60% 70% 80% 90% 100%

19(79%) 3(13%) 1(4%)

3(13%) 1(4%)13(54%)7(29%)

精神的疲労が多いと感じますか？

今後もLOVOTを使用したいと思いますか？（小児科患者+保護者）

※1名無回答



3 公募型「ロボット実証実験支援事業」

通所介護の個別機能訓練提供を
支援するシステム
日本電気株式会社

通所介護施設に通う利用者の基本情報と歩行の様子を撮影した動

画を登録すると、理学療法士などの専門家が遠隔でその利用者に

合わせた評価レポートと運動プログラム動画を作成し、配信するシ

ステム。通所介護施設では、配信された運動プログラム動画を利

用者に見せながら、機能訓練を提供することができる。

今後の取り組み

⃝ 今回の実証実験で得たフィードバックをもとに、サービスをさら

に強化し、デイサービスにおける個別機能訓練提供を支援する。

1. 実証実験の目的

高齢者が増加し自立支援介護が求められる中、通所介護施設で

は、理学療法士や作業療法士などの高度な専門的知識を有する人

材不足が課題となっている。今回は、理学療法士などの専門家が

不在の通所介護施設で本システムを使用して個別機能訓練を実施

してもらい、運用上の課題等を検証した。

2. 実証実験の概要

通所介護施設の機能訓練指導員３名（看護師）が本システムを利

用して、施設利用者22名に対して個別機能訓練を提供した。２か

月間の個別機能訓練実施後に、機能訓練指導員へ運用課題のイン

タビュー、利用者へのアンケート等を実施した。

①機能訓練指導員

・運用課題のインタビュー

②利用者

・運動継続意欲度等のアンケート（５段階）

・訓練実施前後の体力テスト値の比較

・歩行動画比較による遠隔の理学療法士の評価

　［日 程］  令和２年10月15日（木）～12月31日（木）

　［場 所］  社会福祉法人ハマノ愛生会　横浜市宮崎地域ケアプラザ

3. 検証結果

①機能訓練指導員の評価

利用開始直後は使用方法に戸惑いがあったが、操作に慣れた

後は新型コロナウイルス感染症拡大防止のためのソーシャルディ

スタンスを確保した上で、個別機能訓練を提供できることを確認

した。また、本サービスで遠隔の専門家が提供する評価レポート

は利用者のモチベーション向上につながることに加えて、利用者

の家族にも好評だったとの意見があった。

②利用者の評価

２か月の訓練期間で、体力テストの数値と遠隔の専門家による

評価には一定の改善を見ることができた。アンケートでは約９割

の利用者から本サービスを利用した機能訓練を継続したいとの

回答があり、高い運動継続意欲も確認できた。

遠隔の専門家が提供する
評価レポート

タブレットを利用した訓練の提供

実証実験風景横浜市宮崎地域ケアプラザ

項目 訓練開始前より数値が改善している人数

握力 11名

片足立ち 7名

アンケート 結果
平均点数
（最大5点）

運動量は多かったか（負荷は高かったか） 適切 2.85

運動動画を見ながらの運動は
分かりやすかったか

分かりやすい 3.95

運動を実施して、身体が改善したと感じるか 変わらない 3.3

運動を実施して、
生活に対する気持ちの変化を感じるか

変わらない 3.4

今回実施したような、
個別機能訓練は続けたいか

とても継続したい 4.3

参考①：利用者の体力テスト比較結果

・以下に該当する利用者をカウント
-握力の右、左のいずれかが訓練前より１kg以上改善
-片足立ちの右、左のいずれかが訓練前より１秒以上改善

参考②：利用者のアンケート結果



4公募型「ロボット実証実験支援事業」

タッチレスで入力可能な
空中ボタンシステム
日立オムロンターミナルソリューションズ株式会社

本システム（商品名：空中入力装置）は、機器を操作する際に従来の

ボタンやタッチパネルに触れることなく、タッチレスで操作するこ

とを可能とする。

今後、様々な「触れたくない」シーンでの活用を目指す。

今後の取り組み

⃝ 医療機関を含めた幅広い分野において、ヒアリングを継続する。

⃝ 操作性の改善やボタン数の増加を検討する。

1. 実証実験の目的

　新型コロナウイルス感染症の影響もあり、機器に「触れたくない」

というニーズが社会的に高まっている。本システムをどのような

シーンで、どのような機器と連携し、どのような使い方をすれば「触

れなくてよい」を実現できるか検証を行い、今後の開発に繋げる。

2. 実証実験の概要

デモンストレーション用に作成した空中ボタンを、医療従事者に

実際に操作してもらい、以下の観点からヒアリングを実施した。

①本装置が必要とされるシーン

②本装置と連動させて触れずに動かしたい機器

③視認性や操作性で改善を求める部分

　［日 程］ 令和２年11月12日（木）、令和３年２月17日（水）

　［場 所］ 神奈川県総合リハビリテーションセンター

 湘南鎌倉総合病院、かながわリハビリテーション病院

3. 検証結果

特に医療機関では受付、院内の移動、手術室等、「触れたくない」

ニーズは多岐に渡るため、様々な機器と連動できると良いという意

見が確認できた。

視認性や操作性については「想像以上にボタンが浮いて見える」

「これまでのボタンと同様に操作ができる」という肯定的な意見が

得られたが、一方で「実際は触っていないが、触ったような感覚が

欲しい」「ボタン数がもっと多い方が良い」等の改善を求める意見も

聞かれた。

①機器と空中入力装置を接続する。

②機器と連動させると空中に文字が映し
出される。

③空中に映し出された文字を押す、めくる、
の2アクションで操作する。

■空中入力装置の使用イメージ
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小型AUVと支援ブイからなる
海底画像マッピングシステム
東京大学 生産技術研究所

本システムは、小型漁船から投入可能であり、海底を追従し動画

撮影を行うことができる小型AUV(Autonomous Underwater 

Vehicle)と、小型AUVの位置及び状況を音響装置により監視し

ながら追尾できる支援ブイとで構成される海底画像マッピングシ

ステム。

今後の取り組み

⃝より高精度な海底マップ製作を目的とし、支援ブイによる音響

測位精度を向上させる。

⃝より広範囲を短時間で計測することを目的とし、複数台の小型

AUVを同時に運用することができるシステムの開発を行う。

⃝より安定したシステムを開発することを目的とし、さまざまな環

境で本システムの運用及び実証実験を行う。

1. 実証実験の目的

支援ブイ及び小型AUV単体の機能は既に実海域での実験で確

認されているが、この２つを組み合わせたシステムにより海底画像

をマッピングする機能はまだ実海域で検証されていない。実海域

では、流れや波によりブイが影響を受ける、音響通信や測位が不

安定である、などの悪影響が考えられる。今回は２機を連携したシ

ステムの実海域における計測性能を検証した。

2. 実証実験の概要

実験前の機体の調整のため、実験初日の午前中に平塚新港にて

小型AUV及び支援ブイを岸壁から投入し安全索を取り付けた状

態で動作確認を行った。その後安全索を取り外し、平塚沖総合実

験タワー周辺海域において支援ブイ及び小型AUVを小型船から

展開し、支援ブイの定点保持機能やAUV追尾機能を使用しなが

ら小型AUVによる海底調査を行った。この実証実験を通して、２

機の連携システムによる調査の実用性、音響通信及び測位の安定

性を検証した。

　［日 程］ 令和２年10月21日（水）、22日（木）、12月23日（水）

　［場 所］  平塚新港及び平塚沖総合実験タワー周辺海域

3. 検証結果

今回の実証実験では、小型AUVは１時間で約2.5kmの距離の

調査を行い、海底写真撮影に成功した。支援ブイは実海域におい

て安定して定点保持をすることができ、またAUVによる調査中は

安定してAUVを追尾することができた。長距離では不安定かつ不

正確になってしまう音響測位も、移動するAUVを支援ブイが追尾

することで安定して行えることがわかった。

支援ブイ（BUTTORI）小型AUV（HATTORI）

平塚新港にて

平塚沖総合実験タワー周辺海域にて

小型AUVが撮影した画像から復元し
た海底画像マップ

小型AUVが撮影した画像の例
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法面点検ロボット

株式会社リコー イノベーション本部 光システム応用研究センター

本ロボットは、走行しながら法面の高精細カラー画像と３次元デー

タを取得し、AIによってひび割れ等の変状を自動抽出する機能を

持つ。この機能によって、法面の劣化状況を自動的かつ定量的に

把握でき、点検業務を省力化する。

1. 実証実験の目的

日中の屋外環境下で、様々な形状（凹凸や傾斜角）の法面を走行

撮影し、期待する高精細カラー画像と３次元データが取得可能か確

認する。また、AIを用いたひび割れ自動抽出機能を検証する。

2. 実証実験の概要

モルタル吹付法面を対象に走行実験を行い、以下３点を検証した。

①【画質検証】ひび割れの抽出に十分な解像度か、白飛びや黒つ

ぶれの発生がないか、法面形状による影響が予想範囲内か

検証

②【3Dデータ検証】浮きやはらみ出しの検出に十分な点群密度

や測距精度か検証

③【AI性能検証】過去の点検調書と、AIによるひび割れ抽出結

果を比較検証

　［日 程］  令和２年11月16日（月）～令和３年2月2日（火）

　［場 所］  県道64号伊勢原津久井線のモルタル吹付法面、県道

27号横須賀葉山線のモルタル吹付法面、県道215号上

宮田金田三崎港線のモルタル吹付法面、県道209号観

音崎環状線のモルタル吹付法面、県道205号金沢逗子

線のモルタル吹付法面、県道311号鎌倉葉山線のモル

タル吹付法面、市道篠原新和田のモルタル吹付法面

3. 検証結果

①【画質検証】日中の屋外環境下では、太陽の角度や植生の枯れ

度合いなど様々な環境要因によって画質への影響があり、撮

影手段の課題が明らかになった。

②【3Dデータ検証】法面の高さや形状、植生などによって点群

密度に影響があり、3Dデータ取得の課題が明らかになった。

③【AI性能検証】過去の点検調書と、AIによるひび割れ抽出結

果が合致することを確認した。

今後の取り組み

⃝ 対応可能な法面の種類を拡大するために、モルタル吹付以外の

法面で走行実験を行う

⃝ カラーラインカメラの性能向上と、様々な撮影環境へ対応でき

る手法の開発を目指す。

⃝ AIによる変状の自動抽出機能を、ひび割れ以外にも拡張する。

点検調書に掲載のひび割れ AIによるひび割れ自動抽出
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AGV（無人搬送車）がカゴ台車（全自由輪台車）を牽引する際、台車の

キャスターの動きを制御し、走行路幅を最小限にするシステム。小

規模の物流倉庫や製造事業者の倉庫でもAGVを使用しやすくす

ることで、各業界の省人化を目指す。

カゴ台車牽引時における
旋回時車輛制御システム
株式会社三矢研究所

1. 実証実験の目的

全自由輪のカゴ台車を、本システムを使用してAＧＶで牽引する

ことで、台車走行路幅を最小にとどめることができるか検証した。

2. 実証実験の概要

AＧＶ1台及びこれに連結した牽引システムを使用し、連結器アー

ムの長さ、取付位置及び角度に関する検証を行うため、AＧＶ誘導

用磁気テープ上を走行させた。走行実験は、右回り・左回り、牽引

システムを使用した場合・不使用の場合、の条件下において行っ

た。

　［日 程］ 令和３年１月27日（水）

　［場 所］  「さがみロボット産業特区」プレ実証フィールド

3. 検証結果

AＧＶとカゴ台車をつなぐ連結アームの状態（長さ、取付位置、取

付ける角度）を本システムの要と考え、社内において事前検証を繰

返した結果、連結アームの最適な状態を確認することができた。本

実証実験では、連結アームが最適な状態で試験走行を行い、カゴ

台車の軌道がほぼ理想的なものとなったことを確認できた。

今後の取り組み

⃝ 配送から戻ったカゴ台車の荷物集積場への自動誘導システムを

開発する。

⃝ カメラ搭載ＡＧＶによる物流倉庫内の定期的警備システムを開

発する。

⃝ ドローン技術との連携による物流倉庫内の在庫管理システムを

開発する。

⃝ 本機能を用いたカゴ台車牽引システムを実用化する。

■システム適用前

■システム適用後
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検温・マスク検知を行う
感染症対策ロボット
株式会社ＣＩＪ

本ロボット（名称：AYUDA-MiraMe）は、サーマルカメラとRGBカ

メラを用い、AIを駆使した人物認識で顔表面の検温と、マスク装

着有無を検知することができる。これらの機能により、高体温者や

マスク未装着者に対して、音声で注意喚起を行う。

今後の取り組み

⃝ 検温精度の向上対策を検討する。

⃝ アラートON/OFF機能や他の検温結果通知方法を検討する。

⃝ 迅速な体調変化の把握が必要な幼稚園、保育園以外の施設に

も本ロボットの導入を目指す。

1. 実証実験の目的

一般の商業施設及び公共施設における検温やマスク検知機能は

ある程度の検証が済んでいたため、今回は保育施設内の園児に対

して体調変化の迅速な把握に本ロボットを役立てられるかを検証

することを目的とした。具体的には、動き回る園児に対して検温が

可能か、その精度はどの程度か、検温作業の自動化によって保育

施設職員の業務効率化が図れるか、園児の体調変化をリアルタイ

ムに把握することが有効なのかを検証した。

2. 実証実験の概要

①ロボットを幼稚園、保育園の園児が集まる場所（教室や多目的ス

ペース）に設置し、常時検温機能のみを作動させる。②37.5℃以上

の園児を検知した場合、音声で高体温の園児がいることを施設職

員へ伝える。③施設職員はロボットの胸部のディスプレイを操作し、

ロボット本体に記録される写真を元に、高体温の園児を確認する。

④施設職員は高体温と検知された園児が実際にその体温であった

か、体温計で再検温を行う。

実証実験フィールド①

　［日 程］ 令和３年１月12日（火）～15日（金）

　［場 所］ 学校法人座間学園 座間幼稚園

実証実験フィールド②

　［日 程］ 令和３年１月25日（月）～29日（金）

　［場 所］  海老名市立 中新田保育園

3. 検証結果

実験の結果、動き回る園児の横顔や後ろ姿からも検温可能であ

ることが実証された。施設職員の再検温で実際に高体温であるこ

とが判明した園児は両施設合わせて6件だった。なお、平均で座

間幼稚園+0.8℃、中新田保育園で+0.7℃の体温の誤差が発生し

ており、どちらの施設の誤差も+0.2℃～+1.4℃の範囲内に80％

のデータが収まる結果となった。施設職員からは「素早い検温がで

き体調管理に繋がった」「同時に複数の園児の検温ができる点が良

かった」「職員の検温への意識が高まった」などの好意的な意見の

他、歌の時間や指導中など、音声アラートによって園児の集中力が

途切れてしまうという課題も判明した。

座間幼稚園・中新田保育園結果

■実証実験の様子

実施フィールド 座間幼稚園 中新田保育園
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神奈川高齢者生活支援システム(KSCS)は、筋力や歩行能力など

を測定するロコモ診断装置、コミュニケーションロボット、スマート

家電をネットワークで接続して利用者の生活評価情報を収集する。

収集された生活評価情報から、データベース（DB）と人工知能（AI）

が、利用者の生活改善につながるアドバイスを生成し、それを利用

者に提供することで健康寿命の延伸を目指す。特にコミュニケー

ションロボットは、利用者を観察する装置としての役割だけではな

く、利用者の活動量や脈拍などの測定、簡単な会話のほか、声を

聞き取ることで心の状態把握などを行うとともに、AIが生成した

生活改善アドバイスを音声で利用者に伝える役割を担う。

神奈川高齢者生活支援システムにおける
コミュニケ―ションロボット
幾徳学園 神奈川工科大学

1. 実証実験の目的

地域の高齢者モニターの協力を得て、①高齢者の立場からサー

ビスコンセプトが受け入れられるか②利用者が生活する中で収集で

きる生活情報と、生活改善アドバイスの生成に必要な情報が一致す

るか③収集に抵抗感のある生活情報はどのようなものか④KSCS

の中で本ロボットが果たす役割はどのようなものか、の４点を検証

した。高齢者のニーズと、それを満たすために必要なシステム機能

を明らかにすることで、将来的には本システムの社会実装を目指す。

2. 実証実験の概要

15名の地域高齢者モニターにKSCSの概要、本ロボットの機能

を説明、デモンストレーションを行い、グループディスカッション及

びアンケートによる聞き取りを行う。

　［日 程］ 令和３年２月９日（火）、12日（金）

　［場 所］  オンライン開催

　※新型コロナウイルス感染症に伴う緊急事態宣言の発出により、
　　オンライン開催とした。

3. 検証結果

KSCSの構成要素としての本ロボットによる、広範な生活情報を

基にした健康寿命延伸につながる情報の提供は、好意的に受け入

れられた。また、本ロボットには、健康状態を常に把握する機能、生

活の相棒として一緒に歌を歌い、また話し相手になる機能、自宅で

倒れた等の緊急事態を察知して医療機関につなぐ機能、自然な形

で運動を促す機能、利用者に対し朗読する機能等が求められた。そ

の一方で、生活の様子を映像記録することに関しては抵抗感があ

るという意見も得られた。

今後の取り組み

⃝ 今回収集した意見を元に、システム全体として高齢者の健康寿

命を延伸する機能を発揮できるよう、各種データ収集機能の充

実などの改良を進める。

⃝ 今回の実証実験で得られた知見をコンソシアムを構成する企業

と共有し、研究活動を通して連携しながら社会実装を進め、地

域産業の更なる進展に貢献する。

■実証実験の様子
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本システム（名称：積雪深自動モニタリングシステム　YUKIMI）は、適

切な除雪作業を行うために重要な工程である「積雪状況の把握」を

遠隔で行うことができる、積雪深センサーと閲覧システムが一体に

なったモニタリングシステムである。計測結果はクラウド上で管理

され、24時間、パソコンやスマートフォンから確認することが可能。

積雪深自動モニタリングシステム

アクセルマーク株式会社

1. 実証実験の目的

赤外線レーザー距離計を用いた積雪深センサーを使用し、道路

上の積雪深を安定的に自動計測することが可能か検証した。

また、積雪深センサーと共にカメラを設置し、積雪深とカメラ画

像を併せて確認することで、除雪車の出動判断に有効であるか検

証した。

2. 実証実験の概要

箱根地区の凍雪害対策を所管している県西土木事務所小田原

土木センター管内３カ所に積雪深センサーとカメラを設置し、冬季

期間中、実際の凍雪害対策において、担当者にシステムを利用し

てもらった。

　［日 程］  令和３年１月１日（金）～２月28日（日）まで

　［場 所］  大涌谷三叉路、芦之湯、大観山

3. 検証結果

降雪日に、積雪深の自動計測を行うことに成功した。ただし、降

雪し始め1cm程度までは、計測値に誤差が確認された。

※ 1/28（木）正午過ぎの除雪車出動時の現地での目視計測と
　システム数値の比較

・目視計測の積雪深　　　4cm

・YUKIMI計測の積雪深　3cm

上記の誤差は、降り始め1cm分の雪を距離センサーが透過して

計測していることによるものと思われる。降雪の少ない地域では、

特に降雪し始めの状況把握が重要となる場合もあることから、更に

正確な情報取得が可能となるようシステムのアップデートを目指す。

今後の取り組み

⃝ 降雪し始めの時点でも正確に積雪深を計測できるようシステム

の改善を行う。

⃝ カメラ画像の閲覧ページを改良する。

■設置場所（システム閲覧画面より掲載）

■積雪深センサー取得数値とカメラ画像（表記：cm）

■検証の様子

日時 大涌三叉路

2021/1/28 13：00 1

2021/1/28 13：20 2

2021/1/28 13：40 2

2021/1/28 14：00 3

2021/1/28 14：20 2

2021/1/28 14：40 3

2021/1/28 15：00 0

2021/1/28 15：20 0

2021/1/28 15：40 0

2021/1/28 16：00 0
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手指、足首のリハビリを補助するロボット。空気圧の調整部本体内

蔵のポンプにより、手や足の甲側に装着した本機のベローズ（空気

袋）に空気の供給・排出が行われると、ベローズが略円弧状に伸縮

し、関節の伸展・屈曲運動を支援する。

1. 開発の目的

脳血管疾患になると、多くの患者が手足の麻痺・拘縮する片麻

痺になってしまう。この片麻痺のリハビリ治療は病院内で行われて

いるが、人手不足や保険制度の制約もあり、医師・看護師・理学

療法士・作業療法士などによる治療・運動支援に十分な時間を確

保できていないことが多い。本ロボットは、現場で支援する人手の

不足を解消するとともに、患者自身による退院後の自宅でのリハビ

リ継続を補助する機器として開発をしている。

2. 開発・実用化の状況

さがみロボット産業特区の商品化第1号である手指のリハビリ補

助ロボット「パワーアシストハンド」（平成26年6月販売開始）はレンタ

ルも含め約830台を出荷（令和3年２月現在）。

足首のリハビリ補助ロボット「パワーアシストレッグ」の開発にあ

たっては、平成27年度から神奈川県の商品開発支援「生活支援ロ

ボットデザイン支援事業」を活用し、平成28年10月12日には、「さ

がみロボット産業特区」発・9番目のロボットとして「relegs（リレッ

グス）」の商標で商品化を実現し、レンタル開始、約210台を出荷し

た（令和3年2月現在）。

MR式パワーアシストハンドは、令和元年6月に販売を開始した。

このMR式パワーアシストハンドは麻痺があって動かなくなった手

を麻痺していない手でスイッチ操作あるいはセンサー操作すること

で、動作・タイミング・回数を自分でコンロールしながら動かすこ

とができる装置である。これによって、麻痺した手を動かそうとす

る意識付けや意欲を引き出すことができ、意識や意欲の変化によっ

て、麻痺した手の機能の改善が期待できる。

また、withコロナの時代に対応するため、非接触でのリハビ

リ補助ロボットとして家庭用製品の制御ボックス「パワーアシスト

AIREHA CIP-50」を開発し、令和３年4月に発売した。 今後の取り組み

⃝ パワーアシストハンドは、グローブの着脱の簡略化や構造改造

による手指の開く力のパワーアップ及びコストダウンへ取り組

む。

⃝ パワーアシストレッグは、脳血管疾患の後遺症対応のみならず、

「未病」をテーマとしてフレイル予防に貢献できる機器としての

取り組みを進める。

⃝ MR式パワーアシストハンドの機能改善及び医療機器としての

販売開始に向けて取り組む。

手足のリハビリを支援する
パワーアシストハンド·レッグ
株式会社エルエーピー

パワーアシストハンド・レッグ・制御ボックス

「エアレハ500」

パワーアシストレッグ パワーアシストAIREHA CIP-50
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1. 開発の目的

視覚障がい者が利用する道具は白
は く

杖
じょう

が一般的だが、慣れない場

所での移動は難しく、介助者を必要とするケースも多い。また、広

い病院の屋内環境では、高齢者が移動するのは困難という課題が

ある。

これらの課題を解消するために、ガイダンス機能を搭載し、ユー

ザーを先導する本ロボット（名称：「LIGHBOT（ライボット）」）を開発し

た。

2. 開発・実用化の状況

平成25年度から神奈川県総合リハビリテーションセンター（神奈

川リハビリテーション病院）において、視覚障がい者向けガイダンス

ロボットの実証実験を行ってきた。七沢自立支援ホーム視覚障害

者支援員やリハビリテーションセンター研究部研究員などから知見

を集め、利用者が使いやすくなるような改良も行ってきた。

平成28年度は、商品化に向けた詰めの実証を行い、製品マニュ

アルだけで正しく使用できているか、トラブルが起きたときの原因

を識別できるかなど、利用者・管理者それぞれの立場から検証を

行った。また、施設にガイダンスロボットを導入する際の流れや、事

前の取り決め事項について検証を行い、施設への導入手順を確立

した。

平成29年3月13日に生活支援ロボットの安全認証ISO13482

を取得したことにより、利用者などに対する安全性や信頼性を客観

的に証明することができたため、開発を完了し、平成29年3月30

日に商品化。開発パートナーの神奈川県総合リハビリテーションセ

ンターに寄贈、導入した。

令和元年度に、ガイダンスロボットの開発で培った技術を活かし、

他の生活支援サービスロボットの組み合わせが可能な静音性に優

れた「ダイレクトドライブ車輪ユニット」を開発し、令和2年度は、医

療機関等のユーザーからの意見を聴取した。

今後の取り組み

⃝  多様な企業と連携し、ダイレクトドライブ車輪ユニットを使った

人と寄り添うことが可能なロボット技術の開発を進める。

人の行きたい方向を察知し
先導するガイダンスロボット
日本精工株式会社

病院や公共施設などの屋内において、視覚障がい者や高齢者の移

動を支援するロボット。手をグリップの上に乗せ、進みたい方向に

軽く力を加えると、内蔵した力覚センサーがその力を検知し、指示

通りの方角に動き出す。目的地を設定すると経路を計算し、先導

する。通路上に障害物があった場合、自動で回避・停止すること

ができる。

■ロボット本体

■視覚障がい者用リモコン

呼び出し用、トイレへの立寄り設定等に利用

天井マーカセンサ

マーカを検出して
現在位置、フロアを認識

距離画像センサ

前方上方の
障害物を検知

レーザレンジセンサ

壁などの障害物検知

タッチパネル

複数の候補地から目的地
を容易に設定

グリップ
（内製力覚センサ）

押す力に応じて
方向、速度を決定

荷台

手荷物を置けます

段差検知センサ

段差を検知し回避、
停止します

駆動輪

左右独立駆動で
直進、旋回

生活支援ロボットの
安全認証ISO13482を取得

神奈川県総合リハビリテーション
センターに寄贈

ダイレクトドライブ車輪ユニット
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設定した時間になると音声案内と画面表示で服薬を告知し、ボタ

ンを押すと１回分のピルケースだけを取り出せるロボット。高齢者

や介護を必要とする人などの、薬の過剰摂取や飲み忘れ、飲み間

違いを防ぐ。

1. 開発の目的

飲み忘れによって多くなりがちな高齢者の残薬量を減らすこと、

特に一人暮らし高齢者の服薬の安全と安心を高めること、薬の過

剰摂取による体調変化を防ぐこと、家族・介護施設などの介護者

が被介護者に薬をきちんと飲ませる服薬介助・服薬管理の負担を

軽減することを目的として、本ロボット（名称：服薬支援装置）の開発

を行っている。

2. 開発・実用化の状況

本機は、平成27年3月から発売を開始している。

介護施設・在宅で使用されており、本人の服薬管理の自立を促

すだけでなく、介護者や家族の服薬に関する負担を軽減する目的

で開発した装置である。

令和２年度は新型コロナウイルス感染症の影響があり実証実験

を断念したが、通信機能や家族、医療機関とスムーズな連携がで

きるような次世代向け装置の開発を進めている。

今後の取り組み

⃝ 平成27年に商品化を達成していることから、今後は更なる製品

の普及・浸透を図っていく。

⃝ 服薬を見守るサービスとしての使い勝手などを、利用が見込ま

れる在宅介護や施設などでの実証実験により確認する。

⃝ 医療機関の慢性期病棟への入院時の本機の活用による服薬介

助の負担軽減と、退院後も引き続き本機を使う必要がある利用

者へは継続利用を促すといった、医療機関と保険薬局との連携

により、スムーズな自立支援が可能と考えられることから、その

ような導入事例を増やしていく中で効果を検証していく。

⃝ 今後、通信機能を安価に実現するための方策を検討し、令和3

年度からの開発を計画する。

見守り機能型
服薬管理支援機器・システム開発
日立オムロンターミナルソリューションズ株式会社

❶ 家族や介護者が、1回分の薬
をピルケースに入れ、飲む時間帯
(朝、昼、夜、寝る前)のカセットに
それぞれセットする。

❷ 薬を飲む時間になると音声と 
画面で通知。人の通りを感知して、
取り出すまで繰り返し知らせる。

❸ 取り出しボタンを押すとピル 
ケースが取り出し口から出てくる 
ので、ピルケースに入っている薬
を飲む。

❹ 薬を飲んだかどうかの履歴が
記録されるので、飲み忘れ状況を
伝えることができる。

■服薬支援装置の使用イメージ
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コミュニケーションを介して高齢者を元気にするAI搭載ヒューマ

ノイドロボットPALRO。高齢者福祉施設向けモデル発売開始より、

「レクリエーションの司会進行役」、「日常会話の話し相手」、「健康

体操のインストラクター」として、全国の高齢者福祉施設で認知症

予防や自立支援に活用されている。

1. 開発の目的

本ロボット（名称：「PALRO（パルロ）」）は、施設利用者とともに体

操・ダンス・クイズ・ゲームを行うことで、利用者の身体機能の維

持・向上や脳の活性化を促すことを目的として開発している。開

発当初から、介護現場の様々なリクエストに日々応えながら、進化

を続けている。

2. 開発・実用化の状況

平成29年10月に経済産業省と厚生労働省が策定する「ロボット

技術の介護利用における重点分野」が改訂され、新たな開発支援

対象として「高齢者等とのコミュニケーションにロボット技術を用い

た生活支援機器」が追加された。

この改訂に伴い、平成30年度は、国の目指す自立支援等による

高齢者の生活の質の維持・向上と介護者の負担軽減の実現に寄

与するべく、高齢者の生活機能に関する様々な情報を収集・分析

する機能及びPALROを活用した高齢者個々への最適な「促し」*1

の設定支援を行う機能の開発を行った。

また、医学専門家の指導の下、特区内外の介護老人保健施設か

ら選出した認知症患者を含む高齢者24名を対象に効果検証を実

施。約2か月、PALROと共に過ごし、定期的な「促し」を行うこと

によるQOLの維持・向上及びADLの低下抑制効果について定量

的評価を行った。*2

令和元年度は、神奈川県が作成したスペシャル動画「ロボットと生

きるミライ」に出演し、多様な層にPALROの有用性をアピールした。

令和２年度は、PALROを用いた非対面型サービスの実証実験が、

神奈川県の「ロボット共生推進プラン」に採択された。具体的には、

店舗にPALROを設置し、プレゼンテーションソフトと連携して来店

者に対して能動的に感染症防止対策の注意喚起や各種店舗案内

を行うことで、非対面型サービスにおける有用性の評価を行った。

*1  自発的行動等が減少している高齢者に、やろうという気持ちを起こ

させる働きかけのこと。

*2  本取組みは、国立研究開発法人日本医療研究開発機構（AMED）の

助成を受け、実施した。

　［日程］ 令和３年１月28日（木）～２月15日（月）

　［場所］  積水ハウス湘南支店

今後の取り組み

⃝ コロナ禍において、独居高齢者の多くが社会的孤立を強いら

れ、身体面・精神面への悪影響が危惧されている中、人に寄り

添い、日常的に会話や歌・体操を行うコミュニケーションロボッ

トのニーズが高まっている。社会的孤立を解消し、他者との交

流や会話を維持促進する手段として、また、家族や介護従事者

が安心して見守ることができる手段として、見守りセンサとの連

携やビッグデータの活用など、適用範囲の拡大も検討に入れ、

国の目指す自立支援等による高齢者の生活の質の維持・向上

と介護者の負担軽減を目指す。

介護施設における認知症患者を含む

高齢者向けコミュニケーションロボット
富士ソフト株式会社

■PALROによる「促し」の実証実験の様子

■PALROによる非対面型サービスの実証実験の様子
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事故の主な原因とされる人為的ミスをカバーする自動運転技術を

搭載した自動車。レーダー、カメラ、ソナーなど、360°センシング

技術により周辺の道路状況を検知し、人工知能による状況判断で、

ハンドルやブレーキを自動的に制御する。

1. 開発の目的

自動運転は、交通事故を防止するだけでなく、高齢者や障がい者の

自立した移動を支援する技術であり、「生活支援ロボットの普及促進」

という「さがみロボット産業特区」の目的はもとより、「すべての人にモ

ビリティを」という日産自動車の目標にもつながる取り組みである。

2. 開発・実用化の状況

平成28年8月には、高速道路上の単一レーンでの先進運転支援

技術「プロパイロット」を実用化。渋滞走行と長時間の巡航走行の

2つのシーンで、アクセル、ブレーキ、ステアリングのすべてを自動

的に制御し、ドライバーの負担を軽減する。

令和元年9月には、高速道路の複数車線をナビゲーションシステム

と連動して設定したルートで走行し、同一車線内でのハンズオフやルー

ト走行中の分岐や追い越し時の車線変更など、ドライバーの運転操作

を幅広く支援する「プロパイロット2.0」を新型「スカイライン」に搭載した。

令和2年12月には、「プロパイロット」にナビゲーションシステム

との連携機能を加えることで、制限速度の変化に伴う設定速度の

切り替えや、カーブの大きさに応じた減速を支援するシステムを新

型「日産ノート」に搭載した。

今後は、より幅広いシーンでドライバーの負荷の軽減を目指し、

自動運転技術の検討を進めていく。

また、無人運転技術を活用した新しい交通サービス「Easy Ride」

の開発を株式会社ディー・エヌ・エーと着手。同サービスは、モバ

イルアプリで目的地の設定から配車、支払いまでを簡単に行え、目

的や気分に合わせて行き先を自由に選択できることを目指す。第

2期目として平成31年2月19日から3月16日まで、神奈川県横浜

市のみなとみらい21地区・関内周辺にて、一般モニターが参加す

るサービスの実証実験を行った。

この第3期目として令和2年1月27日から2月7日まで、神奈川県

横浜市のみなとみらい21地区・関内周辺において、行政・警察関

係者のほか、タクシー事業者・自動車販売会社・地域事業者など

が参加して、同サービスの試乗会を行った。

今後の取り組み

⃝ 今後も技術開発の促進、社会的な認知の促進を図り、一日も早

い自動運転技術の実用化を目指していく。

自動運転技術を
装備した自動車
日産自動車株式会社

■プロパイロット2.0 機能説明

システム作動時は、ドライバーが設定した車速（約30～100㎞/h）内で、先行車
両との車間距離を一定に保つよう制御することに加え、白線をモニターし、直
線道路・カーブにおいても車線中央を走行するようにステアリング操作を支援

■Easy Ride 実証実験用車両

「もっと自由な移動を」をコンセプトに、誰でもどこからでも好きな場所へ自由に
移動できる交通サービスで、移動手段の提供にとどまらず、地域の魅力に出会
える体験の提供を目指す

Easy Ride は株式会社ディー・エヌ・エーと日産自動車株式会社の登録商標です。
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妊婦健診向けの超音波検査を支援するロボット。遠隔操作または 

自律操作によって妊婦腹部を超音波走査することができる。産科

医不足地域や混雑した病院に導入することで、産科医ならびに妊

婦の負担軽減が可能となる。また、本ロボットの技術は、救急現場

での検査や他の内臓疾患における診断にも応用が期待できる。

1. 開発の目的

日本では産科医の減少・地域偏在が問題となっている。産科医

不足地域では、妊婦は長距離通院を余儀なくされ、産科医院では

妊婦が集中するため混雑する。結果、妊婦は健診に長い待ち時間

を要し、医療従事者は激務となるなど、妊婦・産科医両者への負

担が増加している。本ロボットはこうした妊婦健診における負担の

軽減を目的としている。救急現場に応用すると、搬送時に患者の

内出血の有無を診断できる。また、将来的には超音波で診断を行

う種々の病気にも応用が可能である。

2. 開発・実用化の状況

平成25年度は、妊婦健診への応用可能性を検証するため、神奈

川県立こども医療センターの協力を得て遠隔操作実証実験を実施。

ロボット（救急現場仕様）を装着した妊婦モデル*1のある施設と、産

婦人科医がいる病院をLTE回線で接続し、医師による遠隔操作を

行った。

平成26年度は、救急搬送現場での活用に向け、横須賀市消防

局、救急医の協力を得て、実証実験を実施。医師がいる施設と本

ロボットを設置した救急車をLTE回線で接続し、医師による遠隔操

作を行った。平成27年度には、この実証で明らかになった遠隔操

作における通信遅延問題を解消するため、大和市立病院と連携し

てオフライン健診*2 を検討・検証した。

平成28年度以降は、妊婦健診において鮮明な超音波画像を取

得するため、妊婦・胎児の安全性と任意の腹部形状への対応性を

両立するというコンセプトのもと機構に工夫を加えた試作2号機を

開発し、平成29年度には大和市立病院にてデモを実施するなど、

医師からのフィードバックも含めて改良を進めている。また、平成

29年度以降は医師のロボット操作の負担低減に向け、人工知能を

用いた画像処理技術による胎児の位置推定技術の研究を行ってい

る。

令和元年度は、開発を促進するため、大学発ベンチャーである株

式会社INOWAを設立した。

*1　超音波に対して人体に似た特性をもつ素材を使用した訓練用モデル。

*2　 あらかじめロボットの自動走査によって得たデータを医師のもとに

伝送し、後日、医師が同データに対して通常の妊婦健診と同様に任

意の位置・角度から超音波画像を診ることを可能とするサービス。

今後の取り組み

⃝ 本ロボットを用いて取得したデータから、人工知能を用いて胎

児の位置及び胎児腹部矢状軸推定の精度検証。

⃝ ロボットによる遠隔診断と実際の診断における検査精度の比較

検証。

早稲田大学

遠隔操作による
超音波診断ロボット

■遠隔超音波検査のイメージ

■遠隔医療の未来

遠隔検査ロボット 診断支援ソフトウェア

クラウド
ストレージ

助産師

妊婦

診断結果

ネットワーク

サポート

AI診断

産科医

© Iwata lab
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声から心の元気さを計測し、結果をメーターやグラフなどでわかり

やすく表示するヘルスケアエンジン。独自に収集した音声データ

を解析に使用することで、精度の高い分析が期待できる。

1. 開発の目的

多くの先進国では、メンタルヘルスの不調が問題となっており、抑

うつ状態やストレスなどを手軽にチェックできるスクリーニング技

術が求められている。この課題に対処するために本システム（名称：

「Mind Monitoring System＝MIMOSYS®（ミモシス）」）を開発した。

MIMOSYS®は、声帯の変化（不随意反応）を解析して心の状態

を「見える化」する未病音声分析技術で、言葉、国籍、性別、年齢、

個人差の影響を受けることなく、日常の声から客観的かつ手軽に

心の健康度（気分・感情の浮き沈み）をチェックすることができる。

声によるストレスチェックは、従来の血液や唾液、自記式心理テ

ストによる手法と比較して手軽であるうえ、無意識かつ継続的に行

えるというメリットがある。また、本アプリケーションをコミュニケー

ションロボットに応用することで、ストレスや心の病の早期発見に

貢献することが期待される。

2. 開発・実用化の状況

「心の健康度測定アルゴリズム」の精度検証のため、平成25・

26年度に七沢リハビリテーション病院脳血管センターの協力を得

て、実証実験を行った。実験では、患者の音声データ収集を行うと

ともに、カウンセラーに被験者のメンタル面について評価を依頼。

この結果と音声解析結果を照合し、本アルゴリズムの有効性が

確認できた。なお、本アルゴリズムは、神奈川県未病産業研究会か

ら、未病産業関連のすぐれた商品やサービスのブランド「ME-BYO 

BRAND」第一号として認定を受けた。

平成29年6月に㈱日立システムズがMIMOSYS®を組み込んだ

クラウドサービス「音声こころ分析サービス」の販売を開始した。使

用者の心の健康状態を日常的に、簡便にチェックでき、産業医等の

管理者もモニタリングすることが可能となった。

また、平成30年5月発売の富士通コネクテッドテクノロジーズ㈱

製のスマートフォン「arrows Be F-04K」にMIMOSYS®が搭載さ

れた。同機種の「ララしあコネクト」で利用者の心の健康度を声で

計測し、生活習慣の改善をサポートする。

平成31年には、MIMOSYS®が女子ラグビートップ選手のメンタ

ルコンディショニングツールとして導入され、個人レベル・チームレ

ベルで最適なメンタルマネージメントが可能となり、選手のパフォー

マンスやリスクマネージメントの向上に繋がることが期待されている。

今後の取り組み

⃝ コミュニケーションロボットをはじめとして、スマートフォン以外

のデバイスへの搭載など、さらなる普及に向けた取り組みを進

める。

⃝ 将来的には、音声から脳疾患や精神疾患等の兆候を検知するこ

とや病気診断支援など、医療の現場で活用できるシステムの開

発に応用する。

心の健康計測システム

PST株式会社／東京大学大学院工学系研究科　バイオエンジニアリング専攻　音声病態分析工学講座

■アプリケーションの操作画面

■分析結果の確認画面
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1. 開発の目的

平成25年度に初期モデルを発売した後、介護現場で多く使用さ

れるポータブルトイレの臭気や排泄物処理を解消する効果を確認し

た。一方で、初期モデルは製品重量が重く簡単に移動できないた

め、ベッド脇で使用する場合、車いすとの共存スペースの制約、床

掃除時の移動がし難いなど改善の意見があった。これらの課題を

解決するため、改良開発を検討した。

2. 開発・実用化の状況

車いすとの共存スペースの確保、床掃除の手軽化等を実現する

ため、小型、軽量化し、キャスター付きで簡単に移動できる機構を

設けた改良機を研究試作し、厚木市でのモニター評価検証等を経

て、平成29年10月に新機種を発売した。

これまでトイレまでの移動が難しくなった場合は、おむつ着用か

ポータブルトイレをベッド脇に設置するケースが一般的だったが、利

用者の心理的な抵抗も強く、トイレ利用を継続することで転倒や間

に合わず失禁する問題があった。本機は通常トイレと同じ水洗式で

排泄物の処理や臭いの問題がなく、利用者は快適な排泄が行える

とともに、移動の時間と負担を減らし、失禁のリスクを低減する。

また、介助者の負担軽減及び介護環境の改善に資するため、介

護施設等においてはスタッフの職場環境改善ツールとして期待さ

れる。

〈導入事例〉

［購入者］介助者（男性）

［使用者］母親（要介護3）

［導入のきっかけ］トイレ移動から排泄までほぼ全介助の状態となり、本人

と介助者の負担と転倒リスクを軽減するために導入。県のロボット導入

支援補助金を利用。

［利用者の感想］トイレ移動が短くなり、移動時の転倒リスクが大きく減っ

た。また、広い場所で介助できて安心である。音や臭いが気になること

もなく快適に使用できる。キャスターで移動できるため、室内での置き場

所もフレキシブルである。

今後の取り組み

⃝ 商品の認知や価値伝達の工夫を行い、更なる普及に努めたい。

居室設置型
移動式水洗便器
TOTO株式会社

■戸建て住宅での設置イメージ

（屋内）商品

●止水栓
●給水ホース

●排水ホース
●ホースバンド

●は商品同梱部材

●排水ソケット

（屋外）現場造作

便器

床に固定されていません 給水管引き込み
汚水ます

ふかし壁（現場造作）

屋外排水管
8曲がり8m相当まで延長可（20A勾配0）、
以降40A以上で所定勾配を取る

屋内排水管
（フレキホース：2.5m）

粉砕圧送ユニット

屋内給水管
（フレキホース：2.5m）

平成29年発売の新機種

汚物を粉砕・圧送することで、困難だった寝室のベッド脇への水洗

トイレの後付けを可能にする排泄支援ロボット。柔軟に曲がる細

い排水管を採用し、定位置に固定されず、必要に応じて移動でき

る水洗トイレを実現した。

〈特徴〉
新機種は従来品と比較して奥行きを131㎜短縮（奥行871㎜）し、居室に設置し
やすいコンパクト設計とした。また、小型軽量化とキャスターの搭載により、一
人でも移動が可能となった。
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本機（製品名：マッスルスーツ®）は装着型の動作補助装置。空気圧

で収縮する人工筋肉を動力として採用し、腿に固定したフレーム

に反力を発生させ、腰付近にある回転軸を中心に上体を起こす力

を発生させる。屋外での活用にも適した軽量（3.8kg）な「マッスル

スーツEvery」が、令和元年11月に商品化された。

1. 開発の目的

介護の現場では、ベッドと車イス間の移乗や、中腰姿勢での排泄

介助など、介護従事者の腰部への負担がかかる作業が多く行われ

ている。介護の現場だけでなく、工場や倉庫、農作業等においても

同様に腰への負担が大きな作業は多く、現場環境の改善は課題の

一つとなっている。

そこで、腰への負担を軽減し、業務の効率化を実現することを目

的として、東京理科大学 工学部 小林宏教授が開発し、平成26年

11月より株式会社イノフィスが販売をしている。

2. 開発・実用化の状況

平成30年度から継続して、農業や介護分野への普及に向け、県

教育委員会と連携し、授業での活用が行われている。

令和元年11月に発売開始した、最新機種の「マッスルスーツ

Every」は、モデル最軽量（3.8㎏）ながら、最大25.5kgfの強いアシ

スト力で腰を補助する。

また、電気不要で、空気の力で動くので、稼働時間に制限なし。

そして、防水・防塵なので、屋外や水場での作業も気にせず行え

る仕様となっている。発売後、累計13,000台以上の導入実績があ

る（令和2年6月時点）。農業において適した作業の確認、並びにオプ

ション品の開発に向けて、農業従事者への体験やヒアリングを農

業技術センターと共に実施した。その結果、土耕のイチゴ栽培での

収穫時において、中腰姿勢の負担軽減に大いに効果があることが

分かった。また、三浦地区では、ダイコンの収穫時での活用につい

て、ヒアリングを進めている。

■イチゴ農家でのデモ

　［日 程］ 令和2年5月～6月

　［場 所］ 神奈川県海老名市

■ダイコン農家でのデモ

　［日 程］ 令和2年11月末～令和3年1月末

　［場 所］  神奈川県三浦市

今後の取り組み

⃝ 腰以外のサポート（例えば腕を上げ続ける作業）などの需要につ

いて、実作業でのヒアリングを実施する。

⃝「マッスルスーツEvery」の活用シーンの拡充のため、介護分野

のほか農業分野など幅広い業種での導入を通じながら、改良点

などの検証を引き続き実施する。

体への負担を人工筋肉で
軽減するマッスルスーツ
株式会社イノフィス

■デモンストレーションの様子

イチゴの収穫作業での活用

ダイコンの収穫作業での活用
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1. 開発の目的

本機（名称：アクティブロボSAM）は、地震や台風、事故などの災

害発生時の応急復旧作業や、落石や崩落の危険性のある土木現

場、放射線や有毒ガスなどの危険性のある土砂災害現場での建機

作業を、安全に迅速に行うことを目的に開発した。

現在、既存の油圧ショベルの型式などに拘わらず、短時間で搭載

でき、また、排土板などのアタッチメントの遠隔操作も可能である。

さらに、ミニショベルへの対応や機械化施工に向けた開発も進めて

いる。

2. 開発・実用化の状況

販売開始以降、建設・土木分野の民間事業者向けのデモ活動

や、福島県の廃炉関連事業への販促活動、また、ロボット展示会な

どに出展をし、さらに、警察・消防や自衛隊に向けたＰＲやデモ活

動を積極的に行ってきた。平成29年10月、日米ガイドラインに基

づく実動訓練にて使用。当日は本機を搭載した神奈川県第一機動

隊所有の小型油圧ショベルを使って、隊員による遠隔操縦で訓練

を行った。

民間用では福島県の廃炉事業に向けた放射線量下での建機作

業や、製鉄工場内の作業環境の悪い現場での実施トライアル、有毒

ガス発生のおそれがある排水路のメンテナンス作業へのデモなど

も実施。なお、平成31年２月、特定廃棄物処理施設へ導入し、本

格的に稼働開始。同年12月、第54回機械振興賞で中小企業庁長

官賞を受賞した。

令和元年度からは、活用分野の多様化を目指し、林業用特殊ア

タッチメントへの適用に向けた開発をしており、令和３年３月、高性

能林業機械ハーベスタの遠隔操縦について実証実験を行った。ま

た、令和３年２月には、普及促進につなげるため、新技術情報提供

システム（NETIS*）に登録した。
*New Technology Information System：国土交通省が新技術の
活用のため、新技術に関わる情報の共有及び提供を目的として整備
したデータベースシステム

既存の油圧ショベルに後付けで簡単に搭載でき、建設機械の無線

遠隔操縦を可能とするロボット。内臓コンプレッサーによる圧縮

空気で人工筋肉を制御する駆動で、振動や衝撃に強く、防水性や

防塵性にも優れ、危険な環境下での建機作業をより安全にできる。

災害時の応急復旧作業や、放射線や有害ガス、落石、崩落の発生

現場、爆発物処理などの作業現場での一層の活用を目指す。

今後の取り組み

⃝ 林業用特殊アタッチメント付き建設機械への適用に向け開発、

販売開始予定。また、林業事業者向けにＰＲしていく。

人工筋肉による遠隔建機操縦ロボット
「アクティブロボSAM」
コーワテック株式会社

日米ガイドラインに基づく実動訓練
（平成２９年１０月１６日／神奈川県総合防災センター）

平成31年、特定廃棄物セメント固型化処理施設に4台を導入し、
無線遠隔操縦で稼働中

高性能林業機械ハーベスタの遠隔操縦実験
（令和３年３月11日・12日／東京都西多摩郡檜原村内）
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赤外光のみを使用する非接触・無拘束のセンサーと人工知能技術

を利用した見守りシステム。寝室・浴室・トイレなどのプライバ

シー保護が必要とされる場所で高齢者を見守り、ベッドからの転

倒・転落に至る危険な行為や離床などを検知し、専用アプリをダ

ウンロードしたスマートフォンに通報する。

1. 開発の目的

高齢者などの体調が突然悪化しても気づきにくい、寝室・浴室・

トイレなどの個室において、転倒などの異常を検知し、家族や施設

管理者に異常事態発生を知らせることを目的に本システムを開発

している。

2. 開発・実用化の状況

本システムは、赤外線半導体レーザーとレーザービーム分岐素子

（FG素子など）からなる輝点アレイ投影機を用いることで、非接触・

無拘束で身体の微小な動きを検出するものである。また、取得する

映像は輝点のみとなるため、映像のみでは見守りの対象者を特定

することはできず、プライバシーを確保したうえで常時見守ること

ができる。

センサーから得られた情報は、人工知能で処理して状態を判断

するため、仰向けに限らずさまざまな姿勢に対応することが可能で

ある。

特区内の2か所の介護施設において、一定期間使用してもらった

上で、利用者からの意見等を改良に反映させ、平成27年度に「非

接触・無拘束ベッド見守りシステム OWLSIGHT（アウルサイト）福

祉用」を発売した。

平成30年度は、システムの普及を図るため、地域の販売代理店

と連携し、ケアマネージャー向け製品説明会やショッピングモール

内での展示を行った。

今後の取り組み

⃝ 商品化したベッド見守りシステムの普及・浸透を図る。

⃝ 居室見守りシステムの実用化。

赤外光センサーを使用した
高齢者見守りシステム
株式会社イデアクエストイノベーション
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自動運転車両を活用したサービス提供を目指すプロジェクト。運

転手を必要とせず、あらかじめ決められたルートをGPSやセン

サーを使いながら走行する自動運転バス「ロボットシャトル（Robot 

Shuttle）」をはじめ、他社と連携して、新たなモビリティサービス

実現を目指す取り組みを行っている。

1. 開発の目的

公共交通や物流等の分野における人手不足に対応しつつ、高齢

者等の日常的な移動手段の確保、買物難民の方々への買物機会の

提供といった社会課題の解決を進めていくためには、自動運転の

実用化が有効な解決策となりうることから、自動運転車両を活用し

たさまざまなサービス提供に向けて取り組んでいる。

2. 開発・実用化の状況

「ロボットシャトル」は、全国各地で、実際に乗客を乗せて実証実

験を繰り返し行い、実績を積むとともに、サービスとして提供する

上での課題を改善している。令和2年度は、令和元年度に引き続き、

課題解決に向けた検討を行っている。

Easy Ride は日産自動車株式会社と株式会社ディー・エヌ・エーの登録商標です。
Robot Shuttle は株式会社ディー・エヌ・エーの登録商標です。

自動運転ロボット
利活用サービス
株式会社ディー・エヌ・エー

ロボットシャトル

DeNA×日産自動車

Easy Ride

第3期目として、令和2年1月27日から2月7日まで、

神奈川県横浜市のみなとみらい21地区・関内周辺に

おいて、行政・警察関係者のほか、タクシー事業者・自

動車販売会社・地域事業者などが参加して、同サービ

スの試乗会を行った。
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多くの日常生活動作を
可能にする上肢筋電義手
国立大学法人 横浜国立大学／東海大学医学部付属病院／特定非営利活動法人 電動義手の会

事故等で欠損した手や腕の代わりに装着して使用する電動義手で、

筋肉に伝わる神経活動を電気的に読み取り稼働するロボット。手

の開閉だけでなく、親指を独立に動かすことや、手と肘を同時に動

かすことなど、日常生活に必要な多くの上肢動作を可能にする。

1. 開発の目的

現在、日本で市販されている海外製の筋電義手は、高価であり、

機能も手の開閉に限られ、その普及率は上肢切断者の約2%に留

まる。そこで、医工連携の大学研究成果を集約し、多くの上肢切断

者が気軽に使える国産の筋電義手の実現を目指し、軽量に感じ可

動部が多く、かつ低コストとなる筋電義手の開発を行っている。

2. 開発・実用化の状況

平成30年度は、前腕筋電義手部品が厚生労働省による「義肢補

装具等完成用部品」に指定されたことから、4月より義肢装具メー

カー向けに販売をスタートした。また、神奈川リハビリテーション病

院内に設置した「かながわリハビリロボットクリニック」（KRRC）にお

いて、当筋電義手について、今後のリハビリに向けた取組を開始し

ている。

なお横浜国立大学にて開発した、手指・手首・肘が駆動する1kg

程度の上腕筋電義手については、東海大学で上腕切断者4名をモ

ニターとした臨床評価を実施した。その結果、1名に関して手指の

開閉、手首の回転、肘の屈伸の操作が可能になっている。

さらに、特定非営利活動法人電動義手の会が中心となり、市販

の装飾グローブが装着可能な前腕筋電義手ハンドについても「義

肢補装具等完成用部品」に採択された。

令和元年度は、株式会社タナック等との共同プロジェクトである

「触覚フィードバック付サイボーグ義手の開発」が国立研究開発法

人新エネルギー・産業技術総合開発機構（NEDO）の「課題解決型

福祉用具実用化開発支援事業」に採択され、令和２年度も引き続き

開発に取り組んだ。

今後の取り組み

⃝ かながわリハビリロボットクリニック（KRRC）での実証実験を検

討する。

⃝ 上腕筋電義手の商品化に向けた臨床評価とプロダクトデザイン

を検討する。

上腕部義手

前腕部義手

前腕部義手の部品
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高精細カメラを搭載し、海洋・ダム等の水中調査を行うロボットシ

ステム。撮影した水中映像を、手元の操作PCにリアルタイムに表

示し、各センサー情報と共に記録することが可能。また、自動調査

技術により水中壁面に正対し、一定距離の保持ができるため、熟

練した操縦者でも困難な、高度な安定撮影が可能となる。

1．開発の目的

従来、潜水士が行ってきた危険が伴う水中目視点検作業を代替

するダム施設の堤体水中部の点検・調査を行う自航可能なロボッ

トの開発を目的としている。

2．開発・実用化の状況

　これまで、水中撮影を行う自航可能な水中ロボットと、それを水

面から吊り下げ支援する自航可能な水上ロボットを組み合わせた２

機編成型の開発に取り組んできた。

　この２機編成型は機体水中位置の把握や、独自の２機連携の方

式により水中の直線航行に長所があったが、反面、２機編成による

機体の大きさ、重量や導入コストの大きさに短所があった。

　そこで、従来の２機編成型の技術を移転し、小型・軽量、そして

ダム専用機体から種々の調査に汎用的に使える機体を目指し、新

型機（水中ドローン型）の開発を行った。*

【従来機からの移転技術】

①壁面正対制御技術（前方に設置した超音波距離センサーを用い

た、水中壁面に正対するための機能及びその制御プログラミン

グアルゴリズム）

②壁面距離制御技術（前方に設置した超音波距離センサーを用い

た、水中壁面に対し一定距離を確保する機能及びその制御プロ

グラミングアルゴリズム）

③壁面自動調査技術（①、②の技術を用い、水中壁面に正対し、一

定距離を保持しながら、設定した調査範囲を自動で観測調査（連

続撮影）を行う機能及びその制御プログラミングアルゴリズム）

　今年度は、壁面自動調査技術の制御アルゴリズムの開発を中心

に実施。また、ダムでの実証実験を計画していたが、新型コロナウ

イルス感染症の拡大防止のため、実施を断念した。
* 水中ドローン型の開発にあたっては、2019年度横浜市中小企業新技
術・新製品開発促進事業（ＳＢＩＲ）を活用している。

今後の取り組み

⃝ 目標となる水平継目・垂直継目に沿った移動撮影を可能とする

ため、姿勢安定性と直線航行性能の検証を行い、得られた知見

を制御アルゴリズムにフィードバックし、完成度を高める。

⃝ 各地でダム点検のデモンストレーションを実施。

⃝ 自社ビジネスに適用し、サンプル出荷を開始。

ダム調査
ロボットシステム
株式会社キュー・アイ

新型機（水中ドローン型）

従来機（２機編成型）
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本機は、人の手と同じ形、同程度のサイズの５指型ロボットハンド

（以下、「ヒューマノイドロボットハンド」）。手指に障がいがある方の手

の代わりや、手話通訳、握手のできるコミュニケーションロボットな

ど、人の手の動きの再現が求められる場面での活用を目指して開

発している。また、物流倉庫などでの手作業の自動化や、With/

Afterコロナ時代において需要が見込まれるアバターロボットへ

の組込みなど、主に手作業の代替、遠隔操作用として活用される

ことを想定している。

日常生活を支援するための人の
手の動きを再現するロボットハンド
ダブル技研株式会社

1．開発の目的

産業用ロボットを中心に、ロボットアームについては実用化が進

んでいるが、日常生活における多様な動作を実現するロボットハン

ドについては、課題が多い状況にある。そこで、産業用ロボットハ

ンドの開発で培った技術を生かし、多様な場面で活躍が期待でき

る人の手の動きを再現するロボットハンドを開発した。

2．開発・実用化の状況

平成28年度からの国立研究開発法人新エネルギー・産業技術

総合開発機構（NEDO)より受託した「次世代人工知能・ロボット

中核技術開発/人の手に近い高性能で堅牢性を併せ持つロボット

ハンドの開発」事業により開発を開始。

令和元年度に同事業にて、単一アクチュエーターによる複数指

の一斉曲げ伸ばしが可能な５指タイプロボットハンドを開発し、公

的機関（研究所、大学、高専）に貸し出しを行い、製品化に向けた知

見を収集した。

その後、独自の開発を継続し、前述の事業にて開発された、多様

な把持対象物の形状に指が倣う動作を、センサレスにて複雑な制

御を用いずにメカニカルな機構によって成し得る技術を踏襲しつつ、

より複雑な人間の手の動作の再現を可能とするロボットハンドを開

発、令和３年２月より販売を開始した（D-Hand 5PT/D-Hand 5ST）。

また、ロボットハンドの導入を検討している方に向けたポータルサ

イト「Robot Hand Lab（ロボットハンドラボ）」を開設し、ハンドのカ

スタマイズや相談にワンストップで対応するサービスを提供してい

く。

今後の取り組み

⃝ 開発受託などの導入機として活用し、性能をアップデートさせ

ながら改良機の開発を目指す。

⃝ ポータルサイト「Robot Hand Lab」によって顧客ニーズ等を蓄

積し、ハンドの活用の場の裾野を広げる。

ヒューマノイドロボットハンド D-Hand 5PT（左）D-Hand 5ST（右）

コンセントプラグのピックアップ・
抜き差し操作

ペンによる描画操作

スクリューキャップ開閉操作

道具の操作
(スプレートリガー操作の例)
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複数のロボットやセンサー等から得られる情報と介護記録システ

ムとの連携による生活全体でのデータ分析及びAI導入により「予

測に基づく介護」の実現に向けた仕組み構築を目指すシステム。

データ分析型ケアマネジメント
支援システム
パナソニック株式会社

1．開発の目的

介護分野での人手不足や負担軽減への対応が社会的に求めら

れている中、ロボットの活用による業務効率化やケアの品質向上が

期待されている。そうした中、介護に関わる多様な情報を、AIを用

いて複合的に分析することで、「予測に基づく介護」を実現し、これ

までにない見守りシステム構築を目指す。

2．開発・実用化の状況

本開発は、平成30年度に採択された国立研究開発法人日本医

療研究開発機構（AMED）の「ロボット介護機器開発・標準化事業

（開発補助事業）」の枠組みにおいて「介護記録・センサー／ロボット

のパッケージ化による介護業務支援システムに関する研究開発」を

進めており、今年度の取り組みとして、〈複数の介護記録システム、

ケアコール、見守りセンサー及びバイタルセンサー〉を統括する介

護業務支援パッケージとして介護施設での実証を行い、以下の成

果を得た。

①〈管理画面上で全居室の状況を一覧チェック→各居室の詳細状

況をアイコンで把握→必要時には映像で確認→対応が必要な

場合に訪室〉のプロセスにより、介護職員が入居者の様子や変

化をリアルに把握でき、これに伴い夜間の見守り業務時間▲６２

%が達成された。また、センサーとの連携による介護記録作業

自動化等を通じて作業時間▲３５％が達成された。この結果、夜

間スタッフ3名→2名での運用が可能なことが確認できた。

②介護業務整理(見える化と業務仕分け)、ICT・介護ロボット活用

を通じた介護業務の生産性の向上と、それに伴う介護品質の向

上により、利用者・介護職員双方の意識の向上が確認された。

今後の取り組み

⃝ 新ブランド「ライフレンズ」サービスとして市場導入拡大を図る。

⃝ 今回構築したプラットフォームデータのAI分析・活用による重

症化予測・自立支援介護を実現する。

パッケージ概要

実証中のシステム

使用しているセンサー

取組概要
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危険な場所や人が行けない場所での検査のために、AI・IoTを活

用した故障予知と原因特定を行い、デジタルデータによる交換部

品の設計・製造などロボットによる作業でMRO*のスマート化と

高速化を実現する。

* Maintenance,Repair&Overhaul（＝整備・修理・重整備（分解点検））の

略称。

スマート高速化
メンテナンスロボット・ソリューション
株式会社ハイボット

1．開発の目的

社会インフラ等の点検を効率化するため、配管や航空機の燃料

タンク、橋梁床下などの危険な場所や人が行けない場所での点検

作業をロボットに代替させる信頼性の高いシステムを開発し、現場

の点検従事者にも操縦可能なロボット・システムとして実用化を目

指す。特に橋梁点検と化学プラントのパイプ・タンクの点検での実

用化に注力しており、従来では難しかったインフラ点検現場での足

場作業の軽減などに期待ができる。

2．開発・実用化の状況

Float arm（蛇型アームロボット）について、令和2年度に試作機を

設計、組立を完了した。国外の化学プラント工場への導入を見据

えた試験を県内の化学プラント工場で実施。プラント内の限られた

空間、タンク内など様々な条件での動作を確認した。また、ソフト

ウェアの自動化により、複雑な構造物の中で人の手を介さずに自律

的に動作させられることも確認した。これらの結果を踏まえ、シス

テム設計を更に改良し、通常現場で使用されている市販のUTプ

ローブ*へ対応させるとともに、高精細カメラを搭載し、離れた場

所からの「遠隔目視検査」を可能にした。

橋梁点検システムについては、平成28年度～30年度における公

募型「ロボット実証実験支援事業」で実施した実証実験の結果を踏

まえ平成30年度に完成し、現段階では実用化に向けてパートナー

企業を募集している。

蛇型マニピュレータロボットは化学・石油プラントや航空機の燃

料タンク内など狭隘な空間での点検作業においてニーズが見込ま

れ、今後は①リンク4本まで連結しての動作確認と、②動きの制御

とパス・プラニングのソフトウェアの開発を行うとともに、小型化

と軽量化を目指す。

* 超音波深傷検査に用いる探針

今後の取り組み

⃝ 改良した試作機をもとに、国内で更なる試験を実施予定。より自

律的な動きを可能にするため、ソフトウェア制御を改善させる。

⃝ 国外への普及を見据え、CEマーク認証を取得予定。

屋内構造点検の様子

Float arm（フロート アーム）

 橋梁点検システム

超音波を使用した配管の肉厚測定の
様子

蛇型マニピュレータロボット



28重点プロジェクト

生活動作支援ロボティックウェア
curara®
AssistMotion株式会社

本機（名称：生活動作支援ロボティックウェアcurara®）は、リハビリ訓

練や高齢者の生活動作支援を目的とした身に纏うスタイル（ウェア

ラブル）の生活支援ロボット。

装着の拘束感や重量によるストレスを軽減するために樹脂製のウェ

ア構造から構成されている。

今後の取り組み

⃝ 今回の検証実験等より得たユーザーからの意見を参考に、観光

地での実用化に向けたニーズを検証し、ロボットの装着性を向

上させる。

⃝実用化に向けて、事業性の検討を行う。

⃝更なる小型軽量化を実施する。

1. 開発の目的

リハビリ訓練の効果の向上や高齢者のQOL（quality of life）向

上を目的に開発。

ロボットが人の動きに同調してアシストする同調制御法を採用し、

自然な動きで支援動作を実現する。また、観光地のバリアフリー化

技術導入を想定した取組も進めている。

2. 開発・実用化の状況

［観光地のバリアフリー化技術導入を想定した取組］

実施主体： AssistMotion株式会社、伊勢原市経済環境部商工

観光課

技術協力：信州大学繊維学部橋本研究室

　平成29年度～30年度では、観光地におけるバリアフリー化技

術導入を念頭に、高齢者を対象とした階段昇降動作における本機

アシストの運動負荷の軽減効果を検証。

　令和元年度は実用化（サービス化）に向けて、伊勢原市と共同で、

大山登山に訪れた観光客等に対して、本機の歩行体験をしてもら

うことで、観光地等におけるロボット導入の可能性や課題の検証

を行った。実験では大山登山に訪れた観光客等に本機を装着して

もらい、大山こま参道（上り（362段の階段と登り坂の約650mの

参道））の歩行体験を実施し、観光地等におけるロボットの実用化

に向けた検証を行った。

　3日間で合計23名の観光客（10代～70代）に装着してもらい、

実用化への期待や価格設定の感覚等へのアンケートのほか、主観

的運動強度（「きつい」と感じる度合いを15段階の数値で示す評価

手法：Borg scale）を評価した。体験者の約8割から、実用化され

た場合に利用したいとのアンケート結果が得られた。また、補助機

能の効果を実感するとともに、外出を控えるようになった高齢者

や障がい者等の観光機会の創出に繋がるといった好意的な意見

も多かった。一方で、装着にかかる時間や重量、身体へのフィット

感に不満を感じる意見があり、更なる改良に向けた知見を得るこ

とができた。

　令和２年度は、これまでの知見を基にサービス（有償モニター貸

出）提供やプロモーション動画（https://youtu.be/1oaQU1Pm 

UyQ）により普及促進を行った。

■実証実験の様子

こま参道階段を上っている様子

アンケート結果より

貸出サービスが実用化された場合に
使用してみたいですか

はい

いいえ
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トンネルスキャンロボット

株式会社リコー

本ロボットは、被写界深度拡大カメラ*と照明装置を搭載したもの

で、普通自動車に取り付けてトンネル内を走行することによって、ト

ンネル全壁面を高精細に撮影することが可能である。撮影した展

開画像を利用して、現場での点検作業やオフィスでの点検調書作

成の業務効率を大きく向上させる。

* 通常のレンズに比べてピントの合う範囲を3～5倍広げるリコー独自のカメラ。

1. 開発の目的

笹子トンネルの事故をきっかけに、トンネル点検が法制化された

が、点検は人手による作業が中心となっており、点検費用が大きく

かかっている。今後、トンネルの老朽化がさらに進み、維持管理に

ますます費用がかかることが予想され、点検事業者の高齢化に伴う

人手不足の問題も顕在化してきている。そこで、ロボットの力で人

手中心の業務フローを自動化することにより、上記問題を解決する

ことを目的としている。

2. 開発・実用化の状況

令和2年度は商品化・実用化のために、以下3点を主に取り組んだ。

1.防水・防塵対策

令和元年度は布製のカバーをかけて走行していたが、隙間から

雨が吹き込んでカメラや照明が濡れてしまうことがあった。令和

2年度は、カメラや照明を覆う金属製の黒いカバーを開発し、雨

天でも濡れることなく移動が可能となった（画像1）。

2.非常駐車帯対策

令和元年度は距離センサを利用して、非常駐車帯の位置が検出

できることまで確認した。令和2年度は、距離センサを用いた自

動露光制御プログラムを開発し、非常駐車帯のトンネルを撮影

して、標準断面・非常駐車帯ともに白飛び・黒つぶれなどが発生

せずに、展開画像を作成できることを確認した（画像2）。

3.一方通行対策

令和元年度は左側のみしか撮影できなかったため、一方通行の

トンネルは適用外であった。令和2年度は、撮影装置を車両の

ルーフ上で180度回転して右側も撮影できるように改造し、一

方通行のトンネルでも撮影可能であることを確認した。(画像3)。

［日程］令和2年7月10日(金)～11月12日(木)  計8回

［場所］吹風トンネル(県道70号)、向山トンネル(県道64号)、宮ケ瀬・梅
の木トンネル（県道514号）、新沢・竜神・南郷トンネル（県道217号）、新
小坪トンネル（県道311号）、滝の坂・平作トンネル(県道27号)

今後の取り組み

⃝ 馬蹄形のトンネルやボックスカルバートなど、様々なトンネルで

の実験を行う。（ロバスト性の確認）。

⃝ 調書作成支援の機能を開発する。（AIによる変状自動抽出など）。

⃝ 次のアプリーケーションの探索を行う。（例：鉄道トンネルなど）。

非常駐車帯のあるトンネルでの展開画像（画像2）

右側撮影時のセッティングの様子（画像3）

トンネルスキャンロボットの写真（画像1）



30重点プロジェクト

精密農業用ドローンシステム

泉橋酒造株式会社/慶應義塾大学SFC研究所/

地方独立行政法人神奈川県立産業技術総合研究所

本システムでは、マルチスペクトルカメラを搭載したドローンによ

り広範囲に渡る酒米の稲の生育状況を短時間で効率よくデータと

して収集し、そのデータを圃場（水田）に合わせて表示、解析して稲

の栽培や日本酒の製造に活用する。

今後の取り組み

⃝ ドローンによるNDVI値の測定方法について信頼性向上を図る。

⃝データを活用した栽培管理には比較対象が必要となるため、毎年

のデータを蓄積していくことが課題となる。データの蓄積を進めれ

ば高品質な日本酒に適した酒米を栽培できる可能性が高くなる。

⃝ドローンで得られたデータを蓄積、活用して毎年異なる気象条件で

も安定的に酒造適性の高い酒米を生産できるシステムを構築する。

1. 開発の目的

農業においてもデジタル化やデータの活用による効率化、高度

化が進められている。自社栽培による酒米を用いた日本酒の醸造

過程において、各種分析技術を用いて成分等のデータを蓄積する

とともに、原料となる酒米の栽培についても、稲の草丈、葉色等の

生育状況を示すデータを本システムにより効率よく収集し、活用す

ることで、良質な酒米の栽培と収穫した酒米の特性を生かした高

品質な日本酒を造ることを目指している。

2. 開発・実用化の状況

これまで、日本酒の原料として栽培している酒米について、育成

の各段階で稲の草丈、葉色等の生育状況を示すデータを測定しな

がら、収穫した酒米について日本酒の味に影響する指標の一つと

して知られているタンパク質の含有量等を分析して調べてきた。一

般に酒米のタンパク質含有量が多いと雑味が増し、日本酒の色・

香味の劣化が早くなる。この生育状況の測定については、手作業

で人手がかかるため、水田単位程度でしか測定することができず、

きめ細かい生育状況の把握が困難であるという課題があった。

今回の実証実験では、水田の上空にドローンを飛行させ、搭載し

たマルチスペクトルカメラにより、酒米となる栽培中の稲の生育状

況に関するデータ（NDVI 値*、葉色等）を収集し、ドローンで収集

したデータと酒米に含まれるタンパク質の含有量を調べた。その

結果、NDVI値の測定方法に課題があることが明らかになり、対応

について検討を進めている。

*NDVI（正規化植生指数）：植物は光合成色素の働きで可視域の電
磁波を吸収し、近赤外域の電磁波を強く反射する特性を持っている。
この二つの相関関係を利用して、計算された数値を NDVI と呼ぶ。
NDVI 値により植物の植生状態を把握できる。

　［日 程］ 令和２年９月～令和３年２月

　　　　 （データの収集から解析まで順次実施）

　［場 所］ 神奈川県海老名市下今泉地区の水田

稲の生育状況（草丈、葉色）の測定（従来）

スペクトルカメラによるNDVI 値の測定画像
ⓒ2020 株式会社スカイマティクス
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人と建物の健康をサポートする
ＩｏＴスマートホーム

大和ハウス工業株式会社

本システムは、多様なＩｏＴ機器や住宅設備機器を一元的に管理で

きるクラウドサーバーと設備用コントローラーによる、「人の健康、

建物の健康、人のつながり」をコンセプトとする多様な生活サービ

スを提供する新たなＩｏＴスマートホームの実用化を目指す。

1. 開発の目的

少子高齢化が進行する中、ＩoＴを活用した健康管理や家事効率

化への期待が高まっているが、活用には相応の通信知識が求めら

れること、提供できるサービスが家電コントロール程度にとどまっ

ていることから、一般的な住宅には普及していない。

解決に向けては、機器単体ではなく住空間全体での生活提案と

しての商品展開が必要であり、ＩoＴ機器と住宅設備機器を統合的

にコントロールする装置や遠隔から設定・管理できる仕組みの構

築、それらを組み合わせた具体的なサービス開発を進めている。

2. 開発・実用化の状況

令和元年度の神奈川県の最先端ロボットプロジェクト推進事業

において、複数の個人宅にＩoＴ機器や通信機器を設置し、クラウド

サーバーと設備用コントローラーを用いた遠隔による設定、稼働状

況の確認、保守といった技術面に関する検証を行った。

併せて、実用化に向けて搭載するＩoＴ機器の選定、課題等の抽

出、ＩoＴ機器の組合せにより提供できるサービスを検討するため、

社内外のモニターや有識者による評価会を行った。

こうした取組を踏まえ、令和２年度より重点プロジェクトに指定

され、複数の個人宅でのクラウドサーバーと設備用コントローラー

による住宅設備機器及び家電の遠隔地からの設定・管理に関する

技術検証の実施、生活情報端末（15インチのタッチパネル型端末）*を

活用した、各種サービスの体験と評価を実施した。

* 家電・設備のコントロール、時刻表・気象情報、手書き可能なカ
レンダー・伝言メモ等の機能を搭載

　［日 程］ 令和２年12月25日（金）～令和３年２月16日（水）

　［場 所］ さがみロボット産業特区内の複数の個人宅

今後の取り組み

⃝ 実用化に向けて、引き続き、IoT機器と住宅設備機器等を組み

合わせた各種サービスの実証実験を進めていく。

システムの概要

生活情報端末

ユーザーによるサービス評価
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小型低速ロボットによる
住宅街向け配送サービス
パナソニック株式会社

本ロボットは、人に代わって荷物を運ぶロボット。障害物を検出す

るセンサーや位置情報認識を行うＧＰＳシステム等を具備すること

で、ロボットが自律移動を行うとともに、遠隔で人による監視及び

操縦するシステムを実装している。

今後の取り組み

⃝ 新たな配送サービスの早期実現に向けて、利用者である住民と

対話しながら、技術面、サービス面での検証を進めていく。

1. 開発の目的

拡大を続けるＥコマースやフードデリバリーなど新たな宅配サー

ビスの出現により人々のくらしが便利になる一方、それを支える現

場では宅配員不足の深刻化に加え、非対面・非接触など新たな生

活様式への対応も急務である。

そうした課題解決のため、小型低速の自動配送ロボットを開発し、

住宅街での安全かつ効率的な、新たな配送サービスを実現するこ

とを目的とする。

2. 開発・実用化の状況

電動車いすをベースに改造し、モノを運ぶためのロッカー、公道

を走行するために必要とされる前照灯、方向指示器等を備えた小

型のロボット。

障害物を回避しながら自律走行し、自動回避が困難な状況では、

公衆インターネット網で接続した管制センターで監視しているオペ

レーターによる遠隔操作で走行する。本ロボットの開発には、空港

や駅といった屋内施設での実証実験や、自社構内でのライドシェア

サービスで培った技術やノウハウを生かしている。

令和２年11月からは、Fujisawaサスティナブル・スマートタウ

ンの公道を走行し、公道走行時に必要となる技術や課題の検証を

行った。令和３年３月には、２台の小型低速ロボットを用いて、処方

箋医薬品や弁当を住宅に配送する実証実験を行った。小型低速ロ

ボットが屋外での処方箋医薬品の配送を行うこと、１人のオペレー

ターによる遠隔監視下で２台同時に公道を自動走行することは、そ

れぞれ国内初となる。

なお、本取組は、国の成長戦略実行計画（令和２年７月）における低

速・小型の無人自動走行ロボットの社会実装に向けて遠隔監視・

操作型の公道走行実証を実施するとの方針を踏まえて実施するも

のであり、国立研究開発法人新エネルギー・産業技術総合開発機

構（ＮＥＤＯ）の「自動走行ロボットを活用した新たな配送サービス実

現に向けた技術開発事業」の補助を受けて実施している。

実証実験

　［日 程］ 令和２年11月25日（水）～12月24日（木）、

　　　　 令和３年３月５日（金）～26日（金）の間の木曜日、金曜日

　［場 所］  Fujisawaサスティナブル・スマートタウン

小型低速ロボットによる住宅街向け配送サービス

実証実験の様子（処方箋医薬品の配送）

実証実験の様子（１人のオペレーターによる遠隔監視下で２台同時に公道を自動
走行）
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令和3年3月31日現在
アトムの7つのチカラを目指したロボットが、特区の様々な取り組みから生まれています。

前腕筋電義手

横浜国立大学／電動義手の会

P23

非接触・
無拘束ベッド見守りシステム

「OWLSIGHT（アウルサイト）
福祉用」

㈱イデアクエストイノベーション

P21

［重点プロジェクト］

心の健康計測システム
「 MIMOSYS（ミモシス）」

ＰＳＴ㈱

P17

介護予防のための
認知機能等向上に寄与する
運動プログラムを搭載した
新型「PALRO／パルロ」

富士ソフト㈱

P14

服薬支援装置

日立オムロンターミナルソリューションズ㈱

P13

足首関節の曲げ伸ばしをサポ
ートするパワーアシストレッグ

「relegs（リレッグス）」

5指それぞれの曲げ伸ばしを
サポートするモーションリフ
レクト式パワーアシストハンド

「エアレハ500」

手指の曲げ伸ばしを
サポートする
パワーアシストハンド

㈱エルエーピー

P11

人が行きたい方向に先導する
「 ガイダンスロボット  

LIGHBOT（ライボット）」

日本精工㈱

P12

人工筋肉による
遠隔建機操縦ロボット

「アクティブロボSAM」

コーワテック㈱

P20

居室設置型移動式
水洗トイレ

「ベッドサイド水洗トイレ」

TOTO㈱

P18

「マッスルスーツEvery」

㈱イノフィス

P19

日常生活を支援するための
人の手の動きを再現するロボットハンド

「D-Hand 5PT」「D-Hand 5ST」

ダブル技研㈱

P25

脊髄損傷者用
歩行アシスト装置

「ReWalk（リウォーク）」

㈱安川電機

トンネルスキャンロボット

㈱リコー

P29
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［神奈川版オープンイノベーション］

生活支援ロボット等を最短期間で商品化するため、専門家

のコーディネート等により、企業や大学等の各機関がもつ資

源を最適に組み合わせて研究開発を促進します。

ロボット実用化促進補助金

高いニーズを持つロボット

の開発プロジェクトを公募し、

その開発費の一部を補助

することにより、ロボットの

早期実用化を図るとともに、

企業のロボット関連産業へ

の参入支援を行いました。

情報収集活動ドローン

㈱日本サーキット（現：㈱JDRONE）

火山活動対応地すべり
警報システム

㈱菊池製作所

人の立ち入りが困難な災害現場での
情報収集ロボット「アルバトロス」

㈱移動ロボット研究所

災害救助対応ドローン

㈱日本サーキット（現：㈱JDRONE）

ロボットこんしぇるじゅ

㈱エナ・ストーン

パワーアシストリスト
「rewrist（リリスト）」

㈱デンサン

ケアピっと～AIに基づく運動指導～

㈱ラッキーソフト（現：㈱PRIDIST）

S－RFV1

㈱渋谷潜水工業

床面ひび割れ検知ロボット（手動式）
「Floor Doctor」

㈱イクシス

aams.介護

㈱バイオシルバー

産業用水中ドローン
「Dive Unit 300」

㈱FullDepth

［公募型 『ロボット実証実験支援事業』］

除菌清掃ロボット
「Whiz」「Whiz i」

ソフトバンクロボティクス㈱

ⒸSoftBank Robotics ⒸSoftBank Robotics

レーダーセンサーモジュール
「miRadar 8（マイレーダーエイト）」

サクラテック㈱
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■最先端ロボットプロジェクト推進事業

県民生活の課題解決に資する生活支援ロボットを実用化するため、県民生活への影響、発展性、
注目度などに優れた最先端のプロジェクトの商品化を支援しています。今年度は、１件の実証実験
を行いました。

【実証実験の紹介】

綜合警備保障株式会社

「無人航空機を用いた河川維持管理ソリューション：災害時の流域残留者
検知及び変状確認プロジェクト」

耐風・耐降雨性に優れた無人航空機（ドローン）と空撮映像解析技術を活用し、河道残留者の

検知及び災害発生による河道・河川管理施設の変状の自動解析が可能となる河川維持監視ソ

リューションの実用化を目指すプロジェクトです。

令和３年２月に、相模川の河川敷において、開発中の無人航空機と空撮映像解析技術による、災

害時の（1）河道残留者の自動検知に向けた実証、（2）河道・河川管理施設の変状の自動解析に向

けた実証、（3）空撮映像の携帯電話回線を用いた遠隔地への伝送実証、（4）降雨下での試験飛行

を行いました。

最先端
ロボットプロジェクト

「さがみロボット産業特区」で生活支援ロボットの実証実験を支援する、様々なプロジェクトをご紹介します。
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■ロボット共生社会推進事業

ロボットの実用化や普及・活用を進めることで、ロボットが社会に溶け込み、いのちや生活を支える
パートナーとして活躍する「ロボットと共生する社会」の実現に向けた取組を推進しています。

【主な実証実験の紹介】

【実証実験の紹介】

江の島
プロジェクト

辻　堂
プロジェクト

「かながわロボタウン」*（ＪＲ辻堂駅周辺（藤沢市））において、今年度は５件の実証実験を行いました。
*ロボットが活躍している様子を見たり、体験したりすることができる場

株式会社スマートロボティクス
「殺菌・消毒に役立つロボット」

非接触で周囲のエリア・床面を殺菌照射しながら、表面殺菌、
空気殺菌を行う殺菌ロボット。走行性能及び殺菌機能を検
証するため、テラスモール湘南（ショッピングモール）等で実
証実験を行いました。

富士ソフト株式会社
「人が行う定型的な説明業務の代替に
役立つロボット」

顔認識などのAI技術によって、人に能動的に話しかけ、人が
行う定型的な説明業務を代替することができる人型コミュニ
ケーションロボット。非対面型サービスにおける有用性を検
証するため、積水ハウス株式会社湘南支店で実証実験を行
いました。

ハンドル・アクセル・ブレーキペダルがな
い自動運転車両*を使用し、より実装に近
い形での実証実験を行いました。

*ナビヤ社製のアルマ

乗降時に顔認証のデモンストレーションを実施し、
事前登録した顔の情報で乗降時のゲート管理を行
う等、将来の自動運転実用化の際に活用できるシ
ステムの検証を行いました。

小田急電鉄株式会社、江ノ島電鉄株式会社、BOLDLY株式会社と連携し、江の島周辺の公道にお
いて自動運転バスの実証実験を行いました。令和３年１月21日（木）から29日（金）までの間（土日を
除く）、片瀬江の島観光案内所から小田急ヨットクラブまでの片道約1.2キロメートルを、1日５往復、
走行しました。



問合せ先

神奈川県 産業労働局 産業部 産業振興課　

〒231-8588 神奈川県横浜市中区日本大通1

技術開発グループ（公募型「ロボット実証実験支援事業」）　TEL：045-210-5640

さがみロボット産業特区グループ（重点プロジェクト）　TEL：045-210-5650

さがみロボット産業特区推進センター（プレ実証フィールド）　TEL：046-236-1577

神奈川県 産業労働局 産業部 企業誘致・国際ビジネス課（セレクト神奈川NEXT）　TEL：045-210-5574

（地独）神奈川県立産業技術総合研究所 事業化支援部 企画支援課（神奈川版オープンイノベーション）　TEL：046-236-1500

“さがみ”だから

できること

ロボットを開発しているが

規制が…

◉規制緩和

ロボットの開発・実証の促進につながるよう、必要な場合は国

に規制緩和を提案し、協議を進めます。

CASE

1 特区に立地したいが…

◉セレクト神奈川NEXT

補助金、不動産取得税の軽減、低利融資などの優遇措置を

講じます。さらに、立地企業が特区の制度を活用して事業展

開を図る場合等には、土地・建物・設備への投資額に対し

て、最大10億円の補助金を交付します。

◉規制緩和

企業が立地しやすい環境にするため、土地利用などについて

県が権限を持つ各種規制を緩和します。

CASE

3

自社の技術をロボットに

活用したいが…

◉神奈川版オープンイノベーション

それぞれの技術をロボットに活用できるよう、共同研究開発を支

援します。

◉重点プロジェクト

実用化に向けて、アドバイザー支援や実証実験支援、広報支援

を行います。

◉ロボット技術マッチングサイト

ロボットへの活用が可能な「優れた技術」を公開し、発信（見え

る化）する「ロボット技術マッチングサイト」を開設しています。

CASE

2 開発中のロボットの

実証実験をしたいが…

◉公募型「ロボット実証実験支援事業」／重点プロジェクト

それぞれのロボットに最適な実証実験が行えるよう、規制緩和

を生かし、実証場所やモニターなどをコーディネートします。

◉プレ実証フィールド

相模原市内にある元県立高校の校舎や体育館、グラウンドの

ほか、仮設プール、模擬道路、ドローン実験用ネット等を利用し

て、実際にロボットが使用される環境での実証に備えた「プレ

実験」を行うことができます。

CASE

4

「さがみロボット産業特区」に関する詳しい情報は公式サイトをチェック ！

「さがみロボット産業特区」
への参加をお待ちしています！


