
4.1.S2	 ロボティクス

4.1.S2.01　ロボットの知能化

領域の定義

ロボットの知能化に関する研究開発は、ロボットが自律的に行動し、環境や人間と効果的に対話する能
力を向上させることを目的とする。この領域では、知覚や認識、動作や行動計画、センサー技術、およ
び通信・情報処理技術に関する基盤技術の研究が重要です。さらに、これらの基盤技術の統合や応用
に関する研究も行われる。ロボットがより高度な適応進化を遂げ、人間との協調作業が可能になるため
の学術的な知識の創出も、この領域の重要な目標となる。

図4.1-S2.01-1　ロボットの知能化領域における論文数の動向①
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図4.1-S2.01-2　ロボットの知能化領域における論文数の動向②
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図4.1-S2.01-3　ロボットの知能化領域における特許ファミリー件数の動向
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4.1.S2.02　自律分散システム

領域の定義

複数の個体が協調して行動し、全体として意図的な行動を実現する技術に関する領域である。中央制
御なしに各個体が自律的に意思決定を行い、高度な協調行動を生み出す分散アルゴリズムと通信プロト
コルの開発が重要である。個体間の局所的な情報交換を通じて、エマージェントな行動が現れるメカニ
ズムを解明する必要がある。スワームインテリジェンスや自己組織化プロセスの研究、個々の能力を超
える集団知能を発現させるための理論的および実証的な研究が含まれる。また、ゲーム理論や進化ア
ルゴリズムを用いて、協調と競争のバランスを最適化し、適応的な行動を実現する数理モデルの構築も
重要な課題である。。

図4.1-S2.02-1　自律分散システム領域における論文数の動向①
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図4.1-S2.02-2　自律分散システム領域における論文数の動向②
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図4.1-S2.02-3　自律分散システム領域における特許ファミリー件数の動向
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4.1.S2.03　生物規範ロボティクス

領域の定義

生物規範型ロボティクス（Bio–inspired	Robotics）は、生物が進化の過程で獲得してきた優れた機能、
能力、構造をロボット設計に応用する研究開発領域である。この領域は、生物の特性を模倣することで
ロボットの性能向上を図ることを目的としている。具体的には、生物の運動機構、センサー機能、適応
行動、エネルギー効率など、さまざまな優れた特性をロボットのシステムに取り入れる。広義には、バ
イオミメティクス（生物模倣）として捉えられ、生物のメカニズムやプロセスを技術革新に応用するア
プローチを含む。この研究開発領域では、自然界の解決策を手がかりに、新たなロボット技術を創出し、
従来の技術では実現が難しかった複雑な問題の解決を目指している。

図4.1-S2.03-1　生物規範ロボティクス領域における論文数の動向①
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図4.1-S2.03-2　生物規範ロボティクス領域における論文数の動向②
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図4.1-S2.03-3　生物規範ロボティクス領域における特許ファミリー件数の動向
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4.1.S2.04　移動（地上）

領域の定義

ロボットの移動機能に関する研究分野である。移動機構は、車輪型、クローラ型、脚型、ハイブリッド
型に分類される。車輪型の移動ロボットには、工場内の自動搬送システム（AGV）や自動運転車が含
まれ、高速かつ効率的な移動が可能である。脚型ロボットには二足歩行ロボットや四足歩行ロボットが
あり、不整地や段差の多い環境での移動に適している。また、ハイブリッド型として車輪と脚を組み合
わせたロボットが研究されている。

図4.1-S2.04-1　移動（地上）領域における論文数の動向①
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図4.1-S2.04-2　移動（地上）領域における論文数の動向②
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図4.1-S2.04-3　移動（地上）領域における特許ファミリー件数の動向
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4.1.S2.05　マニピュレーション

領域の定義

ロボットが人間の手作業であるピッキングやハンドリングなどの物体操作を行うために必要な技術に関
する領域である。物体を正確に認識するためのセンサー技術や認識アルゴリズムの研究が重要である。
また、物体操作のための行動計画の策定や、複雑な動きを実現するためのハンド機構の研究も含まれる。
さらに、人間の手の機能や作業のメカニズムを解明するための学術研究も含まれており、これによって
より自然で高精度なロボットマニピュレーションが実現されることを目指す。

図4.1-S2.05-1　マニピュレーション領域における論文数の動向①
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図4.1-S2.05-2　マニピュレーション領域における論文数の動向②
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図4.1-S2.05-3　マニピュレーション領域における特許ファミリー件数の動向

156 CRDS-FY2025-FR-01CRDS 国立研究開発法人科学技術振興機構 研究開発戦略センター

研究開発の俯瞰報告書　　論文・特許データ分析（2025年）

研
究
開
発
領
域
別
の
分
析

4



4.1.S2.06　センシング

領域の定義

ロボットやシステムが環境を調査、モニタリング、点検、マッピングするための技術に関する研究開発
領域である。具体的には、LIDAR、カメラ、音響センサーなどを用いたデータ収集技術、温度や湿度、
ガス濃度のリアルタイム計測、視覚センサーによる微細なひび割れや腐食の検出、超音波センサーによ
る非破壊検査などが含まれる。また、機械学習アルゴリズムを用いたデータ解析により、異常検知やト
レンドの早期発見が可能となる。さらに、3Dスキャン技術や地理情報システム（GIS）との連携により、
高精度の環境マッピングも実現できる。生成AIや機械学習の融合によって、センシング精度と効率が
飛躍的に向上し、ロボットが自律的に高度な調査、モニタリング、点検、マッピングを行うための基盤
技術が整備されている。

図4.1-S2.06-1　センシング領域における論文数の動向①
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図4.1-S2.06-2　センシング領域における論文数の動向②
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図4.1-S2.06-3　センシング領域における特許ファミリー件数の動向
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4.1.S2.07　HRI

領域の定義

ヒューマンロボットインタラクション研究は、物理空間・情報空間での人間の経験や表現を豊かにする
ことに役立つシステムを構築するための研究開発領域である。ロボティクス分野においては、人間との
交流、協働、行動支援等を意図したロボットの外部認識・意思決定モデルの構築、素材や機構の開発、
ユーザビリティー評価といった研究が行われている。近年は、ユーザーの分身または身体の一部と考え
るなど、ロボットの捉え方を柔軟に再解釈したインタラクション研究開発が活発化しており、その対象
は情報空間上のアバターの身体にも及ぶ。

図4.1-S2.07-1　HRI領域における論文数の動向①
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図4.1-S2.07-2　HRI領域における論文数の動向②
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図4.1-S2.07-3　HRI領域における特許ファミリー件数の動向
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