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科学技術振興機構 戦略的イノベーション創出推進プログラム 

 

「高齢社会を豊かにする科学・技術・システムの創成」 
                   

 
 

プログラムオフィサー 伊福部 達       

(東京大学・高齢社会総合研究機構)  

 

 

1． はじめに 

 

標題の産学連携プロジェクトが発足した 2010 年は、日本の 65 歳以上の高齢者の人口比
が世界で初の 20％を超え、超高齢社会に突入しようとしていた。そのため、「労働者人口」
の減少と「社会保障費」の増加、そして長い老後の「生きがい」をどこに求めるかが緊急を
要する現実的な課題になっていた。この課題に少しでも応えようと、JST（科学技術振興機
構）の「戦略的イノベーション創出推進プログラム」の一つのテーマとして高齢社会問題の
取り組みが提案された。 
筆者は約 40年にわたり障害者を技術で支援する福祉工学研究を行ってきたことからその

経験を活かして欲しいと依頼され、テーマの名称から目標、方法、評価の設定までを任され
た。テーマ名としては標題の「高齢社会（略称）」とし、大目標として元気な高齢者には「社
会への参加」を促し、虚弱になった高齢者には「自立した生活」を支えることを提案し、我
が国が力を入れてきた情報システムやロボット技術を活かすことにより、マイナス面をプ
ラスに転換させる道を探ることとした。 
有識者に集まってもらって 3 回にわたる公開ワークショップを通じて議論し合い、また

同時期に東大内に設立された「高齢社会総合研究機構」のメンバーからも多くの助言を得て、
約半年をかけてテーマを具体化していった。その結果を JST の会議で報告し終えてほっと
していたら、本テーマの領域代表（PO：プログラムオフィサー）を務めて欲しいと頼まれ
た。2010 年度から 2019 年度までの 10 年間も続く長いプロジェクトであることから、筆者
一人では荷が重いと考え 3 名（途中から 2 名）の PO 補佐を設けてもらうことで承諾した。 
ここでは、PO の立場から、テーマの目標、アプローチ、経緯、今までの成果を示し、我

が国の「経済発展」と個人の「生きがい」をどこまで両立させ得るのかを考察したい。ただ
し、現在まで進められている 3課題については、各課題のプロジェクト・マネージャー（PM）
から具体的な成果や今後について纏めてもらった。 

 
2．プロジェクトの目標設定と評価基準 

  

科学技術振興機構 戦略的イノベーション創出推進プログラム 

「高齢社会を豊かにする科学・技術・システムの創成」 

プログラムオフィサー 伊福部達 

(東京大学・高齢社会総合研究機構) 

1． はじめに

標題の産学連携プロジェクトが発足した 年は、日本の 歳以上の高齢者の人口比
が世界で初の ％を超え、超高齢社会に突入しようとしていた。そのため、「労働者人口」
の減少と「社会保障費」の増加、そして長い老後の「生きがい」をどこに求めるかが緊急を
要する現実的な課題になっていた。この課題に少しでも応えようと、 （日本科学技術振
興機構）の「戦略的イノベーション創出推進プログラム」の一つのテーマとして高齢社会問
題の取り組みが提案された。
筆者は約 年にわたり障害者を技術で支援する福祉工学研究を行ってきたことからその

経験を活かして欲しいと依頼され、テーマの名称から目標、方法、評価の設定までを任され
た。テーマ名としては標題の「高齢社会（略称）」とし、大目標として元気な高齢者には「社
会への参加」を促し、虚弱になった高齢者には「自立した生活」を支えることを提案し、我
が国が力を入れてきた情報システムやロボット技術を活かすことにより、マイナス面をプ
ラスに転換させる道を探ることとした。
有識者に集まってもらって 回にわたる公開ワークショップを通じて議論し合い、また

同時期に東大内に設立された「高齢社会総合研究機構」のメンバーからも多くの助言を得て、
約半年をかけてテーマを具体化していった。その結果を の会議で報告し終えてほっと
していたら、本テーマの領域代表（ ：プログラムオフィサー）を務めて欲しいと頼まれ
た。 年度から 年度までの 年間も続く長いプロジェクトであることから、筆者
一人では荷が重いと考え 名（途中から 名）の 補佐を設けてもらうことで承諾した。
ここでは、 ．の立場から、テーマの目標、アプローチ、経緯、今までの成果を示し、

我が国の「経済発展」と個人の「生きがい」をどこまで両立させ得るのかを考察したい。た
だし、現在まで進められている 課題については、各課題のプログラム・マネージャー（ ）
から具体的な成果や今後について纏めてもらった。
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高齢者の社会参加を促す

社会参加により、生きる上で必須な「動く」、「食べる」という行動も促されるので、結
果として健康維持につながる。それが若い人を助けることになれば、社会保障費の軽減や労

働者人口の増加にもつながる。そし
て何より、老後の「生きがい」に結
び付くことが期待される。医療の進
歩や食生活の改善のおかげで数十
年前に比べると高齢者は心身共に

歳以上も若くなっているという
論文が次々と紹介され、一方、高齢
者の中で を超える人たちが社
会参加や再就労を希望しているな

どの調査結果が得られていた。このことからも社会参加の重要性は裏付けられていたし、何
より新しい産業が生まれ経済への貢献も大きくなると考えた。
このような観点から、図 に示したように、元気な高齢者には「心身を支援しながら社

会参加・就労を促す」に重点を置いている。そこで開発された支援技術・システムを発展さ
せることで、虚弱になった高齢者の「 の向上と介護負担などの軽減を図る」に生かす
こととした。さらに、その技術やシステムを新しい産業の創出に結び付けるという道筋を立
てた。なお、プロジェクトの最終的な評価は「経済発展への貢献」と「生きがいの増加」及
び「介護負担の軽減」と「 の向上」を軸にするのが妥当であろうと判断した（図 右）。
なお、この目標設定と評価基準についてはテーマの発足時から変わることはなかった。
しかし、高齢者の何を生かして、何を支援するかは、高齢者の多様性を考えると一概に決

めることはできないし、元気か虚弱かの判定は簡単なものではない。図 に示したように、
若いときにある機能が弱ったり失ったりしても、それを補う「可塑性」による代償機能に期
待できるので、その代償機能をいかに生かすかが障害者支援のキーポイントになる。一方、

高齢者を支援する場合には、長年にわたって獲
得した知識、経験、技能（スキル）を生かす視点
が重要になると考えた。ただし、元気といっても
心身機能は漸進的に低下していくので、高齢化
による心身機能の低下を把握し、快適な生活を

送るのを支援する「ジェロンテクノロジー 高齢者支援技術 」は本テーマでは不可欠となる。
ここで、多くの技術系企業が参画しやすくするために、ジェロンテクノロジーは薬事法、人

図 1 社会参加・就労の支援と介護・ＱＯＬの支援 

図 2高齢者と若年者の違い 

2.1 高齢者の社会参加を促す 
 
 社会参加により、生きる上で必須な「動く」、「食べる」という行動も促されるので、結

果として健康維持につながる。それが若い人を助けることになれば、社会保障費の軽減や労
働者人口の増加にもつながる。そし
て何より、老後の「生きがい」に結
び付くことが期待される。医療の進
歩や食生活の改善のおかげで数十
年前に比べると高齢者は心身共に
10 歳以上も若くなっているという
論文が次々と紹介され、一方、高齢
者の中で 70%を超える人たちが社
会参加や再就労を希望しているな

どの調査結果が得られていた。このことからも社会参加の重要性は裏付けられていたし、何
より新しい産業が生まれ経済への貢献も大きくなると考えた。 
このような観点から、図 1 に示したように、元気な高齢者には「心身を支援しながら社
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せることで、虚弱になった高齢者の「QOL の向上と介護負担などの軽減を図る」に生かす
こととした。さらに、その技術やシステムを新しい産業の創出に結び付けるという道筋を立
てた。なお、プロジェクトの最終的な評価は「経済発展への貢献」と「生きがいの増加」及
び「介護負担の軽減」と「QOL の向上」を軸にするのが妥当であろうと判断した（図 1 右）。
なお、この目標設定と評価基準についてはテーマの発足時から変わることはなかった。 
しかし、高齢者の何を生かして、何を支援するかは、高齢者の多様性を考えると一概に決

めることはできないし、元気か虚弱かの判定は簡単なものではない。図 2 に示したように、
若いときにある機能が弱ったり失ったりしても、それを補う「可塑性」による代償機能に期
待できるので、その代償機能をいかに生かすかが障害者支援のキーポイントになる。一方、

高齢者を支援する場合には、長年にわたって獲
得した知識、経験、技能（スキル）を生かす視点
が重要になると考えた。ただし、元気といっても
心身機能は漸進的に低下していくので、高齢化
による心身機能の低下を把握し、快適な生活を

送るのを支援する「ジェロンテクノロジー(高齢者支援技術)」は本テーマでは不可欠となる。
ここで、多くの技術系企業が参画しやすくするために、ジェロンテクノロジーは薬事法、人

図 1 社会参加・就労の支援と介護・ＱＯＬの支援 

 

図 2 高齢者と若年者の違い 
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めることはできないし、元気か虚弱かの判定は簡単なものではない。図 に示したように、
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待できるので、その代償機能をいかに生かすかが障害者支援のキーポイントになる。一方、

高齢者を支援する場合には、長年にわたって獲
得した知識、経験、技能（スキル）を生かす視点
が重要になると考えた。ただし、元気といっても
心身機能は漸進的に低下していくので、高齢化
による心身機能の低下を把握し、快適な生活を

送るのを支援する「ジェロンテクノロジー 高齢者支援技術 」は本テーマでは不可欠となる。
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権、倫理などの問題にできるだけ抵触しない範囲とした。このような考察を経て、次に何を
どのような技術・システムで支援するかという具体的な課題への絞り込みを行った。

何を、何で、どのような計画で進めるのか

支援する技術・システムの
対象として、ノバート・ウィ
ーナーが 年に提唱し
たサイバネティクスの概念
を参考にして、「感覚」、「脳」、
「運動」の身体機能をあげた。
これは筆者が取り組んでき
た福祉工学の骨格となる概

念でもあったので、その概念をプロジェクトでも活かすことを認めてもらった。また、
年の （世界保健機構）の提唱に基づき、コミュニティで社会参加をする上で必要な「情
報獲得」、「コミュニケーション」、「移動」の生活機能を支援するという立場を採った。言う
までもなく、情報獲得は感覚に、コミュニケーションは脳に、移動は運動に連動する。
さらに、最近、著しい進歩を遂げている （情報通信技術）と （情報ロボット技

術）を生かすことが、我が国の産業発展にも貢献すると考えた。最終的に、図 に示した
ような五つの課題、すなわち「ウェアラブル 」、「インフラ 」、「労働支援 」、「移
動支援 」、「脳機能支援 ・ 」に絞り込んだ。また、それらがユーザや社会に受容
される上で必要になる薬事法、 法、道路交通法などの法制度の見直しを提言してもらう

ことにした。
ただし、従来から障害者や高齢者を

支援する工学分野は、ニーズや基礎科
学が曖昧なまま進められていることが
多く、成功例は極めて数少ない。そのた
め本プロジェクトでは高齢者施設など
の現場と必ずタイアップし、そこでの
ニーズを最優先しながら科学的にニー
ズの分析をすることとした。そのよう

な議論を経て、本プロジェクトのステージⅠでは「高齢者の認知・行動とニーズの把握」、

図 3 ICT と IRTを生かした５つの課題 

図４ 研究開発の３つのステージ 

2.1 高齢者の社会参加を促す 
 
 社会参加により、生きる上で必須な「動く」、「食べる」という行動も促されるので、結

果として健康維持につながる。それが若い人を助けることになれば、社会保障費の軽減や労
働者人口の増加にもつながる。そし
て何より、老後の「生きがい」に結
び付くことが期待される。医療の進
歩や食生活の改善のおかげで数十
年前に比べると高齢者は心身共に
10 歳以上も若くなっているという
論文が次々と紹介され、一方、高齢
者の中で 70%を超える人たちが社
会参加や再就労を希望しているな

どの調査結果が得られていた。このことからも社会参加の重要性は裏付けられていたし、何
より新しい産業が生まれ経済への貢献も大きくなると考えた。 
このような観点から、図 1 に示したように、元気な高齢者には「心身を支援しながら社

会参加・就労を促す」に重点を置いている。そこで開発された支援技術・システムを発展さ
せることで、虚弱になった高齢者の「QOL の向上と介護負担などの軽減を図る」に生かす
こととした。さらに、その技術やシステムを新しい産業の創出に結び付けるという道筋を立
てた。なお、プロジェクトの最終的な評価は「経済発展への貢献」と「生きがいの増加」及
び「介護負担の軽減」と「QOL の向上」を軸にするのが妥当であろうと判断した（図 1 右）。
なお、この目標設定と評価基準についてはテーマの発足時から変わることはなかった。 
しかし、高齢者の何を生かして、何を支援するかは、高齢者の多様性を考えると一概に決

めることはできないし、元気か虚弱かの判定は簡単なものではない。図 2 に示したように、
若いときにある機能が弱ったり失ったりしても、それを補う「可塑性」による代償機能に期
待できるので、その代償機能をいかに生かすかが障害者支援のキーポイントになる。一方、

高齢者を支援する場合には、長年にわたって獲
得した知識、経験、技能（スキル）を生かす視点
が重要になると考えた。ただし、元気といっても
心身機能は漸進的に低下していくので、高齢化
による心身機能の低下を把握し、快適な生活を

送るのを支援する「ジェロンテクノロジー(高齢者支援技術)」は本テーマでは不可欠となる。
ここで、多くの技術系企業が参画しやすくするために、ジェロンテクノロジーは薬事法、人

図 1 社会参加・就労の支援と介護・ＱＯＬの支援 

 

図 2 高齢者と若年者の違い 

権、倫理などの問題にできるだけ抵触しない範囲とした。このような考察を経て、次に何を
どのような技術・システムで支援するかという具体的な課題への絞り込みを行った。 
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これは筆者が取り組んでき
た福祉工学の骨格となる概
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動支援 IRT」、「脳機能支援 ICT・IRT」に絞り込んだ。また、それらがユーザや社会に受容
される上で必要になる薬事法、PL 法、道路交通法などの法制度の見直しを提言してもらう

ことにした。 
ただし、従来から障害者や高齢者を

支援する工学分野は、ニーズや基礎科
学が曖昧なまま進められていることが
多く、成功例は極めて数少ない。そのた
め本プロジェクトでは高齢者施設など
の現場と必ずタイアップし、そこでの
ニーズを最優先しながら科学的にニー
ズの分析をすることとした。そのよう

な議論を経て、本プロジェクトのステージⅠでは「高齢者の認知・行動とニーズの把握」、
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ステージⅡでは、「機器・サービスの開発と改良」、ステージⅢでは「社会実装による評価と
産業化」の 段階で進めることにした（図 ）。なお、この３つのステージは「科学」、「技
術」、「システム」にも対応する。

．選考過程と採択課題

年の秋に から研究開発課題の公募を始めたところ、締め切りまで カ月ほどし
かなかったのに 件もの応募があった。この応募の内容は、提案した５課題にほぼ均等に
分類されており、また、いずれも捨てがたい課題であったが、限られた予算の中で絞り込ま
ざるを得なかった。筆者と 人のＰＯ補佐および 名のアドバイザーからなる審査員が決
定され、第１次の書類だけの審査から 件が選ばれた。第 次審査では、選出された
件の研究代表者に内容を全審査員の前で発表してもらい、その時の質疑応答を通じて、また
審査委員の意見や議論を通じて 件に絞られた。この 件は本プロジェクトを遂行する上
でどれも重要と思われたので、 年間の企画調査研究を経て得られた成果を基に、継続して
もらうかどうかを決めることにした。 年 月 日のキックオフパーティを終えて、
プロジェクトの本格的なスタートとなった。
ところが、その丁度 か月後に、我が国は東日本大震災と呼ばれるようになった強大な

地震に見舞われ、国を挙げて震災復興に全力を注ぐことになった。そのため、当初に計上さ
れていたプロジェクト予算も大幅に減額され、採択する課題も少数に絞られることになっ
た。どの課題を継続するかという審議が続いたが、結果的として「インフラ 」、「労働支

援 」、「移動支援 」、「脳機能
支援 ・ 」の 課題を残す
ことにした（図 ）。なお、「ウェア
ラブル 」は予算の関係上、採用
を断念した。また、「労働支援 」
である「軽労化スーツ」の課題は実
用化の段階に入ったこともあり、
ステージⅠを終えて卒業した。

課題の などの実施者や実施機関および研究開発の内容や成果は本予稿集で詳細に
書かれているのでここでは省略し、課題名とその特長だけを述べる。

（１）「生活支援ロボット（略）」では、認知機能や記憶力の低下した高齢者を対象とし

図５ 採択された 4課題（①はステージⅠで終了）

ステージⅡでは、「機器・サービスの開発と改良」、ステージⅢでは「社会実装による評価と
産業化」の 3 段階で進めることにした（図 4）。なお、この３つのステージは「科学」、「技
術」、「システム」にも対応する。 

 
 

3．選考過程と採択課題 
 
2010 年の秋に JST から研究開発課題の公募を始めたところ、締め切りまで 2 カ月ほどし

かなかったのに 54 件もの応募があった。この応募の内容は、提案した５課題にほぼ均等に
分類されており、また、いずれも捨てがたい課題であったが、限られた予算の中で絞り込ま
ざるを得なかった。筆者と 3 人のＰＯ補佐および 7 名のアドバイザーからなる審査員が決
定され、第１次の書類だけの審査から 18 件が選ばれた。第 2 次審査では、選出された 18
件の研究代表者に内容を全審査員の前で発表してもらい、その時の質疑応答を通じて、また
審査委員の意見や議論を通じて 8 件に絞られた。この 8 件は本プロジェクトを遂行する上
でどれも重要と思われたので、1 年間の企画調査研究を経て得られた成果を基に、継続して
もらうかどうかを決めることにした。2011 年 2 月 11 日のキックオフミーティングを終え
て、プロジェクトの本格的なスタートとなった。 
 ところが、その丁度 1 か月後に、我が国は東日本大震災と呼ばれるようになった強大な
地震に見舞われ、国を挙げて震災復興に全力を注ぐことになった。そのため、当初に計上さ
れていたプロジェクト予算も大幅に減額され、採択する課題も少数に絞られることになっ
た。どの課題を継続するかという審議が続いたが、結果的として「インフラ ICT」、「労働支

援 IRT」、「移動支援 IRT」、「脳機能
支援 ICT・IRT」の 4 課題を残す
ことにした（図 5）。なお、「ウェア
ラブル ICT」は予算の関係上、採用
を断念した。また、「労働支援 IRT」
である「軽労化スーツ」の課題は実
用化の段階に入ったこともあり、
ステージⅠを終えて卒業した。 

 

3 課題の PM などの実施者や実施機関および研究開発の内容や成果は本予稿集で詳細に
書かれているのでここでは省略し、課題名とその特長だけを述べる。 

 
（１）「生活支援ロボット（略）」では、認知機能や記憶力の低下した高齢者を対象とし

図５ 採択された 4 課題（①はステージⅠで終了） 

4



ステージⅡでは、「機器・サービスの開発と改良」、ステージⅢでは「社会実装による評価と
産業化」の 段階で進めることにした（図 ）。なお、この３つのステージは「科学」、「技
術」、「システム」にも対応する。

．選考過程と採択課題

年の秋に から研究開発課題の公募を始めたところ、締め切りまで カ月ほどし
かなかったのに 件もの応募があった。この応募の内容は、提案した５課題にほぼ均等に
分類されており、また、いずれも捨てがたい課題であったが、限られた予算の中で絞り込ま
ざるを得なかった。筆者と 人のＰＯ補佐および 名のアドバイザーからなる審査員が決
定され、第１次の書類だけの審査から 件が選ばれた。第 次審査では、選出された
件の研究代表者に内容を全審査員の前で発表してもらい、その時の質疑応答を通じて、また
審査委員の意見や議論を通じて 件に絞られた。この 件は本プロジェクトを遂行する上
でどれも重要と思われたので、 年間の企画調査研究を経て得られた成果を基に、継続して
もらうかどうかを決めることにした。 年 月 日のキックオフパーティを終えて、
プロジェクトの本格的なスタートとなった。
ところが、その丁度 か月後に、我が国は東日本大震災と呼ばれるようになった強大な

地震に見舞われ、国を挙げて震災復興に全力を注ぐことになった。そのため、当初に計上さ
れていたプロジェクト予算も大幅に減額され、採択する課題も少数に絞られることになっ
た。どの課題を継続するかという審議が続いたが、結果的として「インフラ 」、「労働支

援 」、「移動支援 」、「脳機能
支援 ・ 」の 課題を残す
ことにした（図 ）。なお、「ウェア
ラブル 」は予算の関係上、採用
を断念した。また、「労働支援 」
である「軽労化スーツ」の課題は実
用化の段階に入ったこともあり、
ステージⅠを終えて卒業した。

課題の などの実施者や実施機関および研究開発の内容や成果は本予稿集で詳細に
書かれているのでここでは省略し、課題名とその特長だけを述べる。

（１）「生活支援ロボット（略）」では、認知機能や記憶力の低下した高齢者を対象とし

図５ 採択された 4課題（①はステージⅠで終了）

て、生活に必要な情報を伝えることにより、自立・自律した生活を維持し、適切な行動を促
すことを目的とする生活支援ロボットを開発してきた。施設などで現場での徹底的な評価
を繰り返しなら改良化を進め、その有用性を示すとともに、導入サービスや供給体制を含め
たトータルシステムとして事業化されるような高齢者支援産業の創出を試みている。
（２）「自律運転知能システム（略）」では、高齢者の運転能力の低下を助けるために、

必要に応じて運転に介入する自律運転知能システムの研究開発を行った。完全自動運転車
と異なり、介入時以外では自ら運転操作をする「シェアードコントロール方式」を採って
いるので、高齢者の運転の楽しみを奪うことなく、認知・行動機能の低下を遅らせる効果
も期待される。高齢者だけではなく誰もが利用できるので個人や社会の受容性も高い。
（３）「高齢者クラウド」では、高齢者が獲得した知識・経験・スキルを生かして、就労
や社会参加を促したり、若い人にそれらを継承させたりすることによって、高齢者を社会
の推進力とするとともに、高齢者の生きがいや自立度の向上、介護負担の低減に繋げる技
術とシステムを開発し評価した。試行錯誤を繰り返しながらハイスキル人材用の「 スカ
ウター」とそれ以外の「ＧＢＥＲ」というジョブマッチングのプラットホームを構築して
いる。

プロジェクトの立ち上げから 年が経ったが、その間に 回近い現場でのサイトビジ
ット、毎年行う各課題の成果発表に基づく評価委員会、 課題が揃って発表し議論し合うテ
ーマ推進委員会、ＰＯやＪＳＴ担当者が評価される外部評価委員会など数多くの会議を通
して研究開発の方向や方法の修正と追加が繰り返された。とくに 年の間に、 （人工知
能）、ヒト型ロボット、自動運転車、 と呼ばれるインターネット企業群など、先端技
術や新企業が急速に発展していったことから、本プロジェクトでもそれらをどう生かした
ら良いのかが盛んに議論された。
現在のステージⅢでは、 課題が情報共有と連携を進めながら、それらを同じコミュニテ

ィで同時に活用することにより、本プロジェクトを「経済への貢献」と「生きがい・ＱＯＬ
の向上」の軸で評価する段階に入っている。同時に、地域の特色や課題を考慮して修正・改
良することで、本システムを全国展開するような道筋を探っている。

．おわりに
プロジェクトを進めている期間に、高齢社会に対する日本人の見方や価値観が大きく変

わり、人口減少社会とも連動して本テーマは行政の政策にも強く反映されるようになった。
「一億総活躍社会」、「生涯現役」、「人生 年時代」、「 歳定年」、「働き方改革」などと
いう言葉が飛び交い、老後を支える年金問題は誰にとっても大きな関心事となった。３課題
の「自律運転知能システム」、「生活支援ロボット」、「高齢者クラウド（ジョブマッチング）」
は道半ばとはいえ、これからの時代に向けてその役割はますます大きくなると考えている。

ステージⅡでは、「機器・サービスの開発と改良」、ステージⅢでは「社会実装による評価と
産業化」の 3 段階で進めることにした（図 4）。なお、この３つのステージは「科学」、「技
術」、「システム」にも対応する。 
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かなかったのに 54 件もの応募があった。この応募の内容は、提案した５課題にほぼ均等に
分類されており、また、いずれも捨てがたい課題であったが、限られた予算の中で絞り込ま
ざるを得なかった。筆者と 3 人のＰＯ補佐および 7 名のアドバイザーからなる審査員が決
定され、第１次の書類だけの審査から 18 件が選ばれた。第 2 次審査では、選出された 18
件の研究代表者に内容を全審査員の前で発表してもらい、その時の質疑応答を通じて、また
審査委員の意見や議論を通じて 8 件に絞られた。この 8 件は本プロジェクトを遂行する上
でどれも重要と思われたので、1 年間の企画調査研究を経て得られた成果を基に、継続して
もらうかどうかを決めることにした。2011 年 2 月 11 日のキックオフミーティングを終え
て、プロジェクトの本格的なスタートとなった。 
 ところが、その丁度 1 か月後に、我が国は東日本大震災と呼ばれるようになった強大な
地震に見舞われ、国を挙げて震災復興に全力を注ぐことになった。そのため、当初に計上さ
れていたプロジェクト予算も大幅に減額され、採択する課題も少数に絞られることになっ
た。どの課題を継続するかという審議が続いたが、結果的として「インフラ ICT」、「労働支

援 IRT」、「移動支援 IRT」、「脳機能
支援 ICT・IRT」の 4 課題を残す
ことにした（図 5）。なお、「ウェア
ラブル ICT」は予算の関係上、採用
を断念した。また、「労働支援 IRT」
である「軽労化スーツ」の課題は実
用化の段階に入ったこともあり、
ステージⅠを終えて卒業した。 

 

3 課題の PM などの実施者や実施機関および研究開発の内容や成果は本予稿集で詳細に
書かれているのでここでは省略し、課題名とその特長だけを述べる。 

 
（１）「生活支援ロボット（略）」では、認知機能や記憶力の低下した高齢者を対象とし

図５ 採択された 4 課題（①はステージⅠで終了） 

て、生活に必要な情報を伝えることにより、自立・自律した生活を維持し、適切な行動を促
すことを目的とする生活支援ロボットを開発してきた。施設などで現場での徹底的な評価
を繰り返しながら改良化を進め、その有用性を示すとともに、導入サービスや供給体制を含
めたトータルシステムとして事業化されるような高齢者支援産業の創出を試みている。 
（２）「自律運転知能システム（略）」では、高齢者の運転能力の低下を助けるために、

必要に応じて運転に介入する自律運転知能システムの研究開発を行った。完全自動運転車
と異なり、介入時以外では自ら運転操作をする「シェアードコントロール方式」を採って
いるので、高齢者の運転の楽しみを奪うことなく、認知・行動機能の低下を遅らせる効果
も期待される。高齢者だけではなく誰もが利用できるので個人や社会の受容性も高い。 
（３）「高齢者クラウド」では、高齢者が獲得した知識・経験・スキルを生かして、就労
や社会参加を促したり、若い人にそれらを継承させたりすることによって、高齢者を社会
の推進力とするとともに、高齢者の生きがいや自立度の向上、介護負担の低減に繋げる技
術とシステムを開発し評価した。試行錯誤を繰り返しながらハイスキル人材用の「J-スカ
ウター」とそれ以外の「ＧＢＥＲ」というジョブマッチングのプラットホームを構築して
いる。 

         
プロジェクトの立ち上げから 10 年が経ったが、その間に 50 回近い現場でのサイトビジ

ット、毎年行う各課題の成果発表に基づく評価委員会、3 課題が揃って発表し議論し合うテ
ーマ推進委員会、ＰＯやＪＳＴ担当者が評価される外部評価委員会など数多くの会議を通
して研究開発の方向や方法の修正と追加が繰り返された。とくに 10 年の間に、AI（人工知
能）、ヒト型ロボット、自動運転車、GAFA と呼ばれるインターネット企業群など、先端技
術や新企業が急速に発展していったことから、本プロジェクトでもそれらをどう生かした
ら良いのかが盛んに議論された。 
現在のステージⅢでは、3 課題が情報共有と連携を進めながら、それらを同じコミュニテ

ィで同時に活用することにより、本プロジェクトを「経済への貢献」と「生きがい・ＱＯＬ
の向上」の軸で評価する段階に入っている。同時に、地域の特色や課題を考慮して修正・改
良することで、本システムを全国展開するような道筋を探っている。 
 

4．おわりに 
プロジェクトを進めている期間に、高齢社会に対する日本人の見方や価値観が大きく変

わり、人口減少社会とも連動して本テーマは行政の政策にも強く反映されるようになった。
「一億総活躍社会」、「生涯現役」、「人生 100 年時代」、「70 歳定年」、「働き方改革」などと
いう言葉が飛び交い、老後を支える年金問題は誰にとっても大きな関心事となった。３課題
の「自律運転知能システム」、「生活支援ロボット」、「高齢者クラウド（ジョブマッチング）」
は道半ばとはいえ、これからの時代に向けてその役割はますます大きくなると考えている。 
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ただし、高齢社会に向けて議論され改善されるべき課題は「衣・食・住」、「エネルギー」、
「都市環境」など広範囲に及ぶ。さらに、本プロジェクトの成果を風土や文化の異なる各地
域さらには諸外国にまで広げようとすると途方もなく壮大な社会実験が必要になる。

見方を変えれば、高齢化は日本ばかりでなく世界的な傾向にあることから、高齢者の社会
参加を支援する技術・システムは将来大きなマーケットになり、やがては輸出産業にもつな
がるという期待もでてきている（図 ）。このように本プロジェクトは色々な分野と複雑に
絡み合いながら大きなテーマへと広がってきている。時代の流れを考えると、この分野では

年という長期間に渡った国のプロジェクトはもう出てこないかも知れない。私どもの取
り組みを理解してもらい、さらに超高齢社会を豊かにする企業や仲間が増えてくれること
を切に願っている。

本稿は「超高齢社会を支える情報通信技術」（電子情報通信学会誌
年）の一部を引用し改変したものである。また、個々の内容はこの間に

著した「福祉工学への招待」（ミネルヴァ書房、 ）、「福祉工学の基礎」（コロナ社、
）、“ based Assistive Technology”(Springer, 2017)に詳しい。なお、本プロジェ

クトの中間報告の詳細は下記のホームぺージに載せたので参照されたい。

図６ テーマから創成される技術・システムの将来 
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を切に願っている。 
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《研究開発テーマ》
「高齢社会を豊かにする科学・技術・システムの創成」

成果報告フォーラム
《開催主旨》
日本の超高齢社会は、労働者人口の減少、社会保障費の増加のため、高齢者に社会参画を可能な限
り延長することが求められています。この社会的な問題に対して、当研究開発テーマは「高齢社会を豊かにす
る科学・技術・システムの創成」として、2010年度（平成22年度）から科学技術振興機構（JST）によ
る戦略的イノベーション創出推進プログラム（S-イノベ）で各分野別に最長10年の予定で取り組んでまいり
ました。今年度で現在進行中の全３課題の委託研究開発期間が終了いたしますので、多くの方々に現在
の研究開発の進捗と成果内容をご紹介し、今後につながる研究開発、および新たな事業の展開を目指し、
成果報告フォーラムを開催します。多くの方々のご来場と議論を期待しております。

１．主 催： 国立研究開発法人 科学技術振興機構 （ＪＳＴ）
協 力： 東京大学 高齢社会総合研究機構 （ＩＯＧ）

２．日 時： ２０２０年（令和２年）３月４日（水）１３：３０～１７：００
３．会 場： 東京大学（本郷キャンパス）工学部11号館講堂

アクセス情報： https://www.u-tokyo.ac.jp/campusmap/cam01_04_12_j.html

４．プログラム：
・13:30～13:40 オープニング挨拶

笹月 俊郎 （科学技術振興機構 産学連携展開部 部長）
・13:40～14:00 基調講演 S-イノベ「高齢社会を豊かにする科学・技術・システムの創成」

伊福部 達 プログラムオフィサー（東京大学 名誉教授）
《進行中課題の成果報告（30分） ＆ 質疑（10分）》
・14:00～14:40 高齢者の記憶と認知機能低下に対する生活支援ロボットシステムの開発

井上 剛伸（国立障害者リハビリテーションセンター研究所 部長）・プログラムマネジャー
大中 慎一（日本電気株式会社 プラットフォームソリューション事業部）

・14:40～15:20 高齢者の自立を支援し安全安心社会を実現する自律運転知能システム」
井上 秀雄（神奈川工科大学 創造工学部 教授）・プログラムマネジャー
井上 慎太郎 （トヨタ自動車株式会社 自動運転・先進安全開発部 グループマネージャー）

・15:20～16:00 高齢者の経験・知識・技能を社会の推進力とするためのICT基盤「高齢者
クラウド」の研究開発
廣瀬 通孝（東京大学 大学院情報理工学系研究科 教授）・プログラムマネジャー
小林 正朋（日本アイ・ビー・エム株式会社 東京基礎研究所）

《休憩》 16:00～16:10
・16:10～17:00 パネル討論

登壇者：伊福部 達PO、秋山 弘子PO補佐、後藤 芳一PO補佐
井上 剛伸PM、井上 秀雄PM、廣瀬 通孝PM

《閉会後：ポスターセッション》
・17:00～18:00  ポスターセッション （& 意見交換含む）（工学部11号館 １階ラウンジ）

（３課題の研究成果のポスター展示）

５．問合せ先： 国立研究開発法人 科学技術振興機構 産学連携展開部 テーマ型研究グループ
TEL: 03-3238-7682 E-mail：s-innova@jst.go.jp
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研究開発課題名：「高齢者の記憶と認知機能低下に対する生活支援ロボットシステムの 

開発」 

講演タイトル：声がけロボットシステムのフィールド・ベースでの開発 

発表者： 井上 剛伸（国立障害者リハビリテーションセンター研究所） 

大中 慎一（日本電気株式会社） 

参画機関：国立障害者リハビリテーションセンター、日本電気株式会社、東京大学、 

産業技術総合研究所、株式会社生活科学運営、フランスベッド株式会社 

 

１．背景・目的など 

 日本は世界一高齢化率の高い国であり、2018 年には 28.1％との推計が出されている 1)。また、認知症

高齢者数は 2012 年で４６２万人との推計が示され、認知症の予備群とされる MCI も４００万人以上と

推計された 2)。2025 年には、認知症者の数は 730 万人となり、高齢者の約 5 人に 1人が認知症との推計

も示されている 3)。 

このような中、政府では認知症施策推進関係閣僚会議を設置し、認知症施策推進大綱を 2019 年 6 月に

決定した 4)。この中では、「共生」と「予防」を車の両輪として施策を推進することが謳われており、住

み慣れた地域の中で尊厳が守られ、自分らしく暮らし続けることができる社会を目指すことが示されて

いる。 

 一方で、アルツハイマー病に関しては、その進行を遅延する薬が実用化され、その効果が示されると

ともに、早期診断技術の開発が進められている。また、運動・栄養・睡眠等の介入により、認知症の発

症を抑制したり、MCI の認知機能を改善させる可能性があることも示されている。このような状況を考

えると、MCI や軽度認知症が早期に発見され、緩やかに進行することが予測され、MCI や軽度認知症者

の数がさらに増加することが考えられる。それらを、地域の力、人の力で支えることも重要であるが、

新たな技術を導入することで、軽度の認知機能障害のある高齢者を支援し、自立した生活を促進すると

いう考え方も重要である。 

 本プロジェクトでは、認知機能に低下のみられる高齢者を対象として、地域での自立した生活を送る

ために重要となる、日付やスケジュール等の生活に必要不可欠な情報把握・行動を確実に支援する声が

けロボットシステムを開発することを目的とした。 

 

２．研究開発実施概要 

 本プロジェクトでは、上記に示した目的を達成するために、開発するロボットシステムの利用場面を

初期段階から想定し、そのフィールドにて研究開発を行うフィールド・ベースト・イノベーション 5)の

手法を基本として開発を実践することとした。 

 開発目標としては、以下の 5 項目を設定した。 

① 生活支援ロボットに必要な機能の明確化 

② 高齢者の生活フィールドとの協働による適切な要素技術の統合と、実用的なシステムの構築 

③ ロボットシステムの有効性の検証 
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④ 人的サービスを含めたトータル支援サービスの構築 

⑤ 事業化および社会実験に基づく、トータル支援サービスの有効性・社会受容性・社会コスト等の

検証 

 このうち①をステージⅠ（2010～2012 年度）、②～④をステージⅡ（2013～2016 年度）、⑤をステー

ジⅢ（2017～2019 年度）に実施した。また、ステージⅢで実施した社会実験では、地域コミュニティの

住民との協働によるアクションリサーチの手法を取り入れ、地域に根ざしたロボットシステムの導入と

評価を行った。 

 また、研究実施体制にも特徴があり、全国で自立型の有料老人ホームを運営する株式会社生活科学運

営と伊豆市健康福祉部を中心に据え、利用フィールドでの実践を可能とした。日本電気株式会社でのシ

ステム開発を行い、東京大学、産業技術研究所では新たな技術開発を担当し、国立障害者リハビリテー

ションセンターでは効果の検証と社会実験を担当した。さらに、全国で福祉用具のレンタル事業を展開

するフランスベッド株式会社の参画により、エンドユーザとメーカーをつなぐ役割を担うことで、導入

や運用にかかるサービス体制の構築を行った。 

 

３．主な成果 

1) 開発した声がけロボットシステムとその効果 

本プロジェクトで開発した声がけロボットシステムを図 1 に示す。本プロジェクトでは、音声認識技

術、合成音声技術、頷きなどの動きや LED の点滅等による視覚を通した表現技術が搭載され、人と会話

できるコミュニケーション・ロボット PaPeRoi を核として、声がけシステムを構築した。情報提示にあ

たっては、人の会話の構造 6)をもとに、注意喚起、先行連鎖、情報伝達の３段階からなる対話型情報提

示アルゴリズムを採用した（図２）。注意喚起は、介護の専門職の声がけに相当し、今回のシステムで

も、利用者の名前を呼びかけ、利用者の返答が無い場合は繰り返すこととした。先行連鎖は、伝達した

い情報に関連した情報を、情報伝達に先立って提示することである。その後、情報伝達を行い、聞き取

れたかどうかを確認し、確認できていない場合には繰り返し情報提示を行うこととした。 

 

    

図 1 開発した声がけロボットシステム             図 2 情報提示 

アルゴリズム 
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地域でのアクションリサーチを展開することで、開発した声がけロボットシステムを必要としている在

宅高齢者を発掘し、30名規模に対して６ヶ月間の利用によりその効果を確かめた。評価は高齢者の QOL

を多面的に捉え、身体面、心理面、社会面、役割・機能面、社会的ネットワークについて、量的、質的

な指標を用いて実施した。これまでの実験結果から、QOL 尺度（SF12）、抑うつ症状尺度、孤独感尺度、

服薬達成率、発話量の向上傾向などが示されている。アクションリサーチの成果として、本声がけロボ

ットシステムの地域での利用モデル（伊豆モデル）を構築することができた。 
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的確に把握し、高齢者への情報支援を可能とするロボットの声や話し方、情報の伝え方、音声認識手法

などの機能を明確にした。一方、伊豆市においては、高齢者 124 名に対するグループインタビュー、本

人、家族、ケアスタッフを交えたワークショップ等を通じて、172 項目のニーズ、36 種類の支援シナリ

オを作成し、要求機能を決定した。 

ステージⅡの開発フェーズでは、利用現場へのプロトタイプの導入評価と効果の検証、課題の抽出と

改善を繰り返すとともに、本システムの運用に必要な要件を抽出し、サービスモデルを構築した。さら

に実験における安全確保が可能な自立型有料老人ホームにて、１ヶ月介入実験を実施することで、サー

ビスモデルも含めて、本システムが機能することを確かめ、さらにその効果を確認する実験を実施した。

また、データとしての結果のみならず、子供や孫またはペットとして名前を呼び、利用者がロボット受

け入れる状況等を、支援の現場のスタッフが実感として捉えられることの重要性も確認する事ができた。 

さらに、伊豆市での社会実験に向けて、地域が抱える高齢者に関する課題の発掘、本システムを活用

するためのステークホルダーや地域のリソースの抽出、本システムを真に必要としている潜在的な利用

者の発掘を目指して、アクションリサーチを展開した。これにより、地域の住民や高齢者、高齢者の支

援者の理解が進み上記の実験を遂行するに至っている。 

 

3) 事業化の検討 

事業化検討に関しては、ステージⅠで得た調査結果、ステージⅡの介入実験で得た結果をもとに実現

可能なビジネスモデル仮説を立て、ステージⅢの社会実験におけるステークホルダーおよび社会実験参

加者の意見をもとにしてビジネスモデル仮説を修正して検証した。特に、顧客アプローチ及び提供導入

方法に関して社会実験で確認することができ、事業化につながる成果を得ることができた。事業化によ

る経済的効果としては、マーケットサイズ 110 万人、市場規模 1,000 億円と推計した。3 年間の社会実

験の二年目である 2018 年には、研究成果を部分的に実装した生活支援ロボットシステムが一般向けに

サービスリリースされた。 

 

4) 開発・評価プラットフォームの構築 

本プロジェクトで培った知見をまとめる事で、今後高齢者を対象とした同様のシステム開発を行う際

に、役立つ評価プラットフォームを構築している。このプラットフォームは、東京大学高齢社会共創セ
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ンターが推進しているオープンイノベーションのプラットフォームおよびリビングラボとの協働を行

うこととした。情報パッケージは本プロジェクトで得られた知見をまとめ、高齢社会共創センターと共

有することとした。また、鎌倉リビングラボにて、高齢者向け音声情報支援 IT サービスの評価を実践

し、評価に関わるノウハウを蓄積し、プラットフォームとすることとしている。 

 

5) 高齢社会の課題解決に対する技術開発手法 

技術開発の観点では、１０年にわたる研究開発期間の間に、コミュニケーションロボットや音声対話

の技術的環境は大きく変化した。なかでも、深層学習に基づく音声認識手法の進歩と、スマートスピー

カをはじめとする音声アシスタント端末の普及は、開始当初の予想を上回るものであった。これらは、

音声認識精度の向上により実用化の機運が高まったことにより、ＧＡＦＡをはじめとする巨大企業が膨

大な資金を伴って研究開発に注力するとともに、インターネット上でユーザから収集した学習用データ

が大幅に増えるという好循環が生まれたことによるものと考えられる。しかし、このような商用サービ

スの利用者としては、初期においては技術に詳しいアーリーアダプタ、普及期においても比較的若い層

をターゲットとせざるを得ず、高齢者の利用を想定したものは現時点でもほとんど無い。それに対して、

本プロジェクトにおいて、認知症を含む高齢者とのコミュニケーションにターゲットを絞って研究開発

を行い、長期間の実証実験を通じて多くの知見が得られたことは、特筆すべき成果と言える。このよう

なプロジェクトを実施するためには、メーカー、流通事業者、自治体、有料老人ホーム運営事業者、大

学、研究機関という多様なかつ必要な機関が連携した体制を構築できたことも重要な要因である。この

ような体制についても、今後のプロジェクト立案に向けての示唆を与えたと考えている。 

 

6) 成果のアウトリーチ 

 成果のアウトリーチという観点では、G8 認知症サミットの日本イベントにおいて本プロジェクトの成

果を報告できたことや WHO 主催の閣僚級会議にて声明を発表できた点、スウェーデン国王夫妻の視察に

てロボットシステムをご覧頂けた点、外務省の PR ビデオに採用された点など、多くのインパクトのあ

る出力を出すことができたことも重要な成果と考えている。 

 

４．今後の計画、実用化・事業化に向けて 

実用化・事業化の際にポイントとなる研究成果は、「聞き取りやすい音声合成」、「介護エキスパート

の声がけを参考にした声がけプロトコル」、「提供導入手法」の三つの基本要素と、社会実験で構築した

「地域モデル」である。 

事業化については、2018 年 10 月に研究成果が部分的にサービスリリースされた。そこでは、「聞き取り

やすい音声合成」および「声がけプロトコル」が採用されている。また、社会実験から抽出された「よ

く使われる声がけ文章」が文例として実装されているため、それらをそのまま使ったり、編集して利用

者により合わせたりすることもできるようになっている。また当該サービスの利用モデルは基本的に

「家族モデル」である。すなわち、申し込みから設置および運用に関しては親と別に暮らす家族がおこ

なうモデルである。 

 そこで今後は、「提供導入手法」も含めたサービスの事業化と、「地域モデル」を採用する事業化の実
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現へ向けた活動をおこなう予定である。「提供導入手法」に関しては、マニュアルやシステムのインタ

フェースに含める形で提供する方法と、コンサルテーションのようなサービスとして提供する形がある

と考えている。また、「地域モデル」が実現して地域で暮らす高齢者を支える団体による支援活動の中

で活用されることで、支援者がおこなうことが困難である宅内における毎日複数回の声がけをシステム

が行い、高齢者の自立を支援するツールとなることが期待される。 

 今後の展開としては、前述の事業化を進めるとともに、本プロジェクトで開発したロボットシステム

を含めて、高齢者に対して情報を支援するシステムの普及に向けた取り組みを計画している。一つは専

門職への啓発であり、リハビリテーションや介護の専門職を対象とする機器の情報提供や、普及に向け

た課題の抽出、個別適合のためのシステム作りを進める予定である。また、地域での運用については、

在宅高齢者の自立促進をさらに進めるために、家族と地域のステークホルダとの連携による情報支援モ

デルを構築する予定である。 

機器開発の観点では、最新の認知科学の知見を取り入れ、対象者の認知機能の特徴にあわせた情報提

示方法の開発を進める予定である。そのために、情報把握に関する認知過程の検証と、ロボット等から

の情報提示方法との関連を明らかにするプロジェクトを計画している。 

 これらの取り組みは、本プロジェクトで構築した開発・評価プラットフォームをベースとして、高齢

社会共創センターとの連携により進めていく予定である。 
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研究開発課題名：「高齢社会を豊かにする科学・技術・システムの創成」 

講演タイトル：「高齢者の自立を支援し安全安心社会を実現する自律運転知能システム」 

発表者： 井上 秀雄（神奈川工科大学），井上 慎太郎（トヨタ自動車） 

参画機関：トヨタ自動車(株)，東京農工大学，東京大学，神奈川工科大学， 

(株)豊田中央研究所，(一般)日本自動車研究所 

 

１．背景・目的など 

 

１） 産業創出の礎となる技術 

クルマは高齢者の日常の足となっている．特に公共交通機関に恵まれない地方では欠かせない．しか

し，今後 20 年で高齢ドライバは倍増すると見られており，加齢による身体能力の低下にともなう事故

のリスクが高まっている． 

 こうした社会的課題に対し，JST の戦略的イノベーション創出推進プログラム(S-イノベ)の「高齢社

会を豊かにする科学・技術・システムの創成」において，2010 年度に「高齢者の自立を支援し安全安心

社会を実現する自律運転知能システム」が採択された．高齢者の運転能力の低下をサポートするセンサ

技術，危険予知判断技術，危険回避技術などの研究開発と実証実験を通じて，事故を未然に防ぐ自律運

転知能を持った安全運転支援システムを確立し，市販化につなげることを目標に，公道での実証実験を

実施した． 

 特に地方の道路は，現在の高速道路向けの自動運転技術だけでは対処できない．見えない陰からの歩

行者の飛び出しや，前方の自転車の行動予測など，リスクを予測しての対応，いわば「かもしれない運

転」技術が必要である．そのために，100,000件を超える運転時のヒヤリハットデータ（東京農工大学）

からの情報モデルとポテンシャルフィールドを用いた物理モデルからリスクを予測している． 

 また，人間・機械協調運転技術（Shared Control）では，熟練ドライバ並みの運転能力を持つシステ

ムが，高齢ドライバの運転能力低下を見て，支援量を決定する構造になっている． 

 一方，自動運転に 3D の高精細地図があることは望ましいが，整備に莫大な費用がかかり，高齢者が

困っている地方の生活道路までの高精細地図作成は困難である．そこで，本開発ではカーナビなどの地

図情報とカメラ等を利用した廉価な環境認識技術にも力を入れた．すでに交差点等停止位置の認識精度

では大変良い結果が得られている．これらの技術は，将来，運転支援，自動運転に必要な技術になると

予測される． 

うまいドライバは，この先に何が起こるかを予測し安全に運転する．また馬は，乗り手が指示しても

崖から飛び降りたりしない．これらの知性に比べ，現状の運転支援システムはまだ発展途上である．本

プロジェクトでは，クルマがカメラ等で走行環境を見てリスクを予測し，安全でスムーズな運転に導く

『運転知能』を開発してきた． 『運転する楽しさがあり，安全安心で頭の良い車！』を目標とした． 

 

２） 10 年プロジェクトへの想い 

 本研究は，トヨタ自動車，東京農工大学，東京大学，豊田中央研究所，日本自動車研究所，神奈川工
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まで持っていく過程は，このようなやり方なのだと実感できる．まさに王道であり一番の近道である．

安全システムは広く普及させることが重要であり，そのためには，次世代の基礎を産学連携で，モノづ

くりと理論ががっぷり手を握り，プラットフォームにつなげるようしっかり固める必要がある．さらに

このプロジェクトでは，企業，大学のそれぞれの枠を越え，良いエンジニアが育った．このシステムか

ら得られたものを，高齢社会の課題解決策として日本から世界へ発信していきたい． 
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読み運転を具現化する自律運転知能システムを目標とした． 

上記の目標の中で，東京農工大学のヒヤリハットデータベースは大変重要な意義を持った．これは単

純な大規模データではなく意志あるデータの集合体であり，このデータの分析を詳細に行なう事で，リ

スク予測アルゴリズムの研究を加速させた． 

また，自動車の知能化のためには，一般的には車載センサと共にデジタル地図が必要不可欠とされて

いる．このような事から，近年，自動車専用道路を中心に高精度地図が整備されてきている．しかし，
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地図のデータ量が膨大になり，全国規模での一般道のデータを車載する事が難しくなる可能性も指摘さ

れている．このような背景のもと S-イノベでは一般道での知能化自動車の実用化を目的として，軽量で

整備が容易なリーンな地図情報基盤技術を東京大学が中心になって研究を加速させた． 

研究計画としては，S-イノベの 10 年プロジェクトを 3 つのステージで構成した．ステージⅠは原理・

要素研究の基礎フェーズ，ステージⅡはプロトタイプ車両構築の応用フェーズ，ステージⅢは公道実証

＆テーマ進化の評価フェーズとした．このように実用化に向けて，基礎・応用・評価を 3year×3 工程

で研究開発を進めた． 

ステージⅠでは実証・評価を行なう為，具体的なユースケースシナリオの抽出を行なった．このうち

我々が取り組むべきユースケースシナリオとして、22 の基本シーンに分類ができた．このうち，見通し
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の悪い交差点・駐車車両からの歩行者飛び出し，一時停止線停止の 3 つのシーンに焦点をあて，プロト

タイプ車両の構築（ステージⅡ），そして FOT(Field Operational Test・ステージⅢ）を実施した． 

ステージⅢの FOT では，プロジェクト参加 3 大学周辺の公道コースで 120 名以上の 65 歳以上の高齢

者を集め FOT を実施した．FOT 実施にあたっては,予め実験車の仕様・実験の説明方法・アンケート様式

からデータ収集の仕方に至るまで細部にわたり、共通プロトコルを定め、各大学で収集のデータが相互

でデータ分析が行える共通のプラットフォームを構築した． 

実証の結果，一般高齢ドライバにおいても、システムの支援により熟練ドライバの先読み運転相当の

交差点での安全通過速度が確保できることが確認できた．また，定性的にもシステム介入による速度制

御に関しても、総じて違和感を唱えておらず、受容性についても一定のレベルに達していると考える． 

また、高齢ドライバを対象としたアンケートでは，高齢者は日常的に使う生活道路での支援を求めて

いる．また高齢者自身が運転をしている形態の中での支援を期待していることが，明らかとなっている．

このような背景から，完全自動運転ビークルとは別の形態である，今後もシェアード・コントロールビ

ークルをシステムの形態を発展させていく． 

ステージⅡ ステージⅢ
公道実証＆テーマ進化

2017 201920182014 201620152011 20132012

ステージⅠ
原理・要素 プロト車両（P/F)

1. 1. 

①運転支援システムの基本構成
②熟練ドライバの運転知能モデル構築
・対応シーンの分類整理

③障害物回避制御のシステム設計
・「前方車両」「出合い頭」衝突回避

リーンなセンサシステムでの環境認識の実現

衝突速度ﾌｨｰﾙﾄﾞを用いた最適軌道生成モデル

人間機械協調制御の実現（シェァドコントロール）

危険回避
アルゴリズム

ドライバーモデル

外界環境
認識・予測

ヒヤリハットデータ連携型安全通過速度予測
モデルの探求

①高齢ドライバの主観評価
②巡航速度の最適化と評価
③リスク予測技術の公道評価

試験車実装

ｽﾃﾚｵｶﾒﾗ（物体、標示検出用） ＧＰＳ

ﾚｰｻﾞｰﾚｰﾀﾞ

ﾐﾘ波ﾚｰﾀﾞ(前)

ﾐﾘ波ﾚｰﾀﾞ(後)

車両制御ECU IMU
（ジャイロ、加速度）

ｾﾝｻﾃﾞｰﾀﾌｭｰｼﾞｮﾝ
ｺﾝﾋﾟｭｰﾀ

リーンマップ配信端末

リアカメラ（路面標示検出用）

Ｓイノベラボ

東京システムズ

東京大学
S-Innov Cloud server

(FOTﾃﾞｰﾀ共有)

TransLOG

総合FOT
走行データ アンケート

東京農工大学
総合FOT
走行データ アンケート

神奈川工科大学
総合FOT
走行データ

アンケート

地域特性
データ分析

地域特性
データ分析

地域特性
データ分析

CSV

画像

データ抜出

認知・判断を司る運転知能のロバスト性向上

かもしれない運転技術の安全性・受容性向上

（熟練ドライバモデルによる協調運転の高度化）

ユーザ走行データ連携型潜在リスク位置推定
モデルの探求

 

S-イノベ１０年プロジェクトの経緯 

３．主な成果  

高齢社会課題の解決としての根幹となるシェアード・コントロールビークルのビジョンは，「運転

寿命の延伸」であった．これは，日本独創のイノベーションである．そして日本版産学官連携構築は，

重要なキーワードである．研究成果をグローバルな社会貢献へ結実させるべく，我々は，当初計画から

ブレない６つの世界トップを創出した． 

1) ヒヤリハットデータベースによる危険予知 AI 
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S-イノベ１０年プロジェクトの経緯 

３．主な成果  
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2) 運転リスク予測制御技術 
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3) 産学連携で一元化した開発環境 

⇒Closed Open Style と名付けた, 共通の研究アーキテクチャ(実験車システム環境) 

4) 人間・機械協調運転技術 

⇒運転したいという高齢者のモチベーション維持と安全の向上 
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6) 若きリーダーエンジニア育成 
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４．今後の計画，実用化・事業化に向けて 
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研究開発課題名：高齢者の経験・知識・技能を社会の推進力とするための 基盤「高齢

者クラウド」の研究開発

講演タイトル： 先端 と高齢者就労

発表者： 廣瀬 通孝（東京大学）

小林 正朋（日本アイ・ビー・エム株式会社）

参画機関：東京大学、日本アイ・ビー・エム株式会社、株式会社サーキュレーション

１．背景・目的など

日本では 年頃に労働力人口が 割を切ると言われている一方で、元気高齢者の割合や総数は増

加の一途を辿っている。元気高齢者はフルタイムで働くことは難しくとも、多様な就労機会が提供され

ていれば経験・スキルを組み合わせた短時間労働などの形で社会貢献することができる。本課題では、

高齢者スキルの活用および時間や場所の制約を超えた就労環境に焦点を当てた情報通信技術（ ）に

関する研究開発を行った。

｢高齢者クラウド｣は、 （クラウドコンピューティング）と （クラウド

ソーシング）の二つの｢クラウド｣の意味を掛け合わせた、高齢者自身の力とテクノロジーの力の両方の

活用によって超高齢社会を支えることを目指す造語である。その象徴として、本課題では｢モザイク型

就労｣モデルを提案した。｢モザイク型就労｣とは、多様な経験・スキルと高い意欲を持つ一方、肉体的・

精神的な制約もある複数の高齢者の力をテクノロジーによって組み合わせ、標準的な労働者の能力以上

のアウトプットを仮想的に作り上げるモデルである（図 ）。

標準的労働者レベル 

分野Aの経験・ スキル 

運動機能 
認知機能 

分野Bの経験・ スキル 

シニア  
A 

分野Aの経験・ スキル 

運動機能 
認知機能 

分野Bの経験・ スキル 

シニア  
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分野Aの経験・ スキル 

運動機能 
認知機能 

分野Bの経験・ スキル 

若者 

仮想労働者 
X 

分野Aの経験・ スキル 

分野Bの経験・ スキル 

運動機能 

認知機能 

労働力合成 

図 1：「モザイク型就労」モデル
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｢モザイク型就労｣モデルを実現するためには、①人材の所持する経験・スキルと仕事の要求する経

験・スキルとの間の詳細なマッチング、② を活用した新たな就労機会の創出、の 点が必要となる

（図 ）。一方、メンバーシップ型雇用を前提としている日本の労働市場においては①に必要となる人材

や仕事の情報が充分にデータ化されているとは言い難く、またマッチング自体も暗黙知に頼ることが多

い。また、②に必要となる各種のテクノロジーは台頭しつつあるものの、高齢人材活用の手段としては

普及していない。

そこで本課題は、人材および仕事の情報のデータ化およびマッチングノウハウの形式知化、テクノロ

ジーによる高齢人材の就労機会創出を促す技術の実現を目標に据えた。

シニア しごと
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ʔʥʫʬʐ

ʔʥʫʬʐ

ノウハウ

シニアの情報を
データ化

しごとの情報を
データ化

属人化しているマッチング
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図 2：取り組むべき課題の概略

２．研究開発実施概要

本課題における研究開発は、①要素技術の開発、②プラットフォーム基盤の開発、③社会実装と実証

実験、の大きく分けて三段階を経て実施された（図 ）。①要素技術の開発では人材情報および仕事情報

のデータ化や遠隔就労への応用を想定し、単に使いやすいだけでなく高齢者の情報開示・情報伝達を促

すインタフェース技術の研究に注力した。②プラットフォーム基盤の開発では①の成果にもとづきモザ

イク型就労をサポートする実証システムの構築に取り組み、 つのシステムを創出した。③社会実装と

実証実験においては、「 」および「人材スカウター」のシステム運用を通したデータ獲得に注力し、

「職域・働き方の拡大」「活用人材の拡大」といった効果について検討した（図 ）。
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図 3：「高齢者クラウド」プロジェクト実施概要 

    
  

人材スカウター：
マッチング暗黙知を学習する
ハイスキル人材検索システム

：
柔軟な働き方をサポートする
地域活動マッチングシステム

【ハイスキル就労領域】 【いきがい就労領域】

“指導的”な仕事
ビジネス志向

“社会的”な仕事
ソーシャル志向

時間・場所・興味

スキル

マッチング
観点

活用人材の裾野拡大

職域・働き方の拡大

 
図 4：社会実装・実証実験における検討課題 

３．主な成果

本課題の成果として、モザイク型就労を支援するソフトウェア群およびそこに含まれる新規技術の開

発が挙げられる。主なソフトウェア成果物には、地域活動マッチングシステム「 （

）」、ハイスキル人材検索システム「人材スカウター」に加え、テレプレゼンス

基盤「 （ 」、クラウドソーシング基盤「

」およびウェアラブル／モバイル健康管理関連技術が含まれる。
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図 3：「高齢者クラウド」プロジェクト実施概要 
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図 4：社会実装・実証実験における検討課題 

３．主な成果

本課題の成果として、モザイク型就労を支援するソフトウェア群およびそこに含まれる新規技術の開

発が挙げられる。主なソフトウェア成果物には、地域活動マッチングシステム「 （

）」、ハイスキル人材検索システム「人材スカウター」に加え、テレプレゼンス

基盤「 （ 」、クラウドソーシング基盤「

」およびウェアラブル／モバイル健康管理関連技術が含まれる。

   

「 」は地域における求人やボランティア等の社会参加機会と元気高齢者とのマッチングを目的と

したシステムであり、就労可能な日程を発信するカレンダー 、生活圏内の活動を検索するマップ 、

興味関心を手軽に入力可能な カード等の画面を提供する（図 ）。「人材スカウター」は高度な経験・

スキルを持つシニア人材を主な対象とした人材検索システムであり、マッチング担当者の暗黙知として

適切な検索キーワードを導出する過程を学習する機能を持つ（図 ）。

参加希望の日程を発信 生活圏内の活動を検索 興味関心を手軽に入力

カレンダー マップ カード

地域における求人（仕事、ボランティア、サークル等）とシニアをマッチング

図 5：地域活動マッチングシステム「GBER」 
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• 削除／追加操作ログに加え、重み付け情報を考慮してクエ
リー単語集合を改善

• 複合語への修正情報を考慮してクエリー単語集合を改善
• “単語の追加より削除の方が操作が容易”という操作の非対

称性を考慮してキーワード・スコアを算出

仕事情報テキスト（単語集合 ）が与えられたとき、検索に
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              単語 ∈Qが に含まれない確率（重み考慮あり）：

キーワードスコア（語を採用すべき度合い）

                

“インタラクション学習”アルゴリズム

 
図 6：ハイスキル人材検索システム「人材スカウター」 

また、単にソフトウェア技術の開発のみならず、実証実験・社会展開を通した事例の創出やコミュニ

ティの構築、そこから得られた種々の知見も本課題の重要な成果である。

たとえば「 」は、一般社団法人セカンドライフファクトリー（ ）との連携により 年 月

に実証運用を開始し、 年 月までの 年半にのべ 件のマッチングを実現した。また、変化

を考慮した興味ベクトル更新手法の効果を評価し、マッチング率が から へ改善されるという結果

を得た（図 ）。これらの成果をふまえ「 」をオープンソース・ソフトウェアとして 上で公
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開し、次節に述べる通り新たな活用事例も生まれている。 

「人材スカウター」は株式会社サーキュレーションとの連携により 1 年半に渡る実証運用を行い、マ

ッチング暗黙知の学習の結果としてロングテール領域人材の選択頻度が増す、すなわち詳細なマッチン

グの実現により活用人材の裾野が拡大される効果を示唆した（図 8）。また、キーワード操作の有無によ

る被選択人材異なり率の比較を通し、「人材スカウター」によってマッチング結果の多様性が向上し得

ることを示した。 

変化を考慮した興味ベクトルの更新

 

図 7：GBER 興味ベクトルの更新によるマッチング率の改善 

参考：キーワード操作（インタラクション）
有無による結果の多様性の向上
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あり（～5回） 3,670 2,114 57.6%

あり（～10回） 5,318 2,666 50.1%

あり（～20回） 6,663 3,011 45.2%

 
図 8：人材スカウターの導入に伴うロングテール人材活用の拡大 

そのほか、宮城県仙台市と兵庫県西宮市のシニアコミュニティ同士を結ぶ遠隔講義実証実験において

6 ヶ月間に渡りテレプレゼンス基盤「ALCP」を活用し、コミュニケーションを支援するいくつかのイン

タフェース技術の導入によって高齢者でもテレプレゼンス技術を活用した協働が可能であることを示
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ヶ月間に渡りテレプレゼンス基盤「 」を活用し、コミュニケーションを支援するいくつかのイン

タフェース技術の導入によって高齢者でもテレプレゼンス技術を活用した協働が可能であることを示
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した。

クラウドソーシング基盤にコミュニティ要素を付加するプラグイン・ソフトウェアである

「 」については、日本点字図書館をフィールドとして 年 月に障害者

向け音声読み上げ図書製作プラットフォーム「みんなでデイジー」としての運用を開始した。開始当初

年半の実績を分析した結果、参加者コミュニティ全体の にすぎない高齢者がこの期間に完了した

約 万件の校正作業のうち を実施するなど、高齢者がクラウドソーシングを通してアクティブ

に社会貢献できることを示した。本システムは 年度には国立国会図書館へ移管、 年度の多館

展開を経て、本稿執筆時点でも運用を継続している。

４．今後の計画、実用化・事業化に向けて

約 年間に渡る実施期間を通し、本課題は世の中の動向に呼応して何度か軌道修正を加え、連携体制

を更新してきた（図 ）。特に、オープンソース化を行った「 」については研究開発チームを超えた

活用が拡がっている。たとえば、九州旅客鉄道、熊本県、 株式会社、ニューメディア開発協会をは

じめとする事業者や自治体が「 」ソフトウェアやアルゴリズムの利用を開始、もしくは開始の意向

を表明した。また、日本アイ・ビー・エム株式会社では「高齢者クラウド」の知見に基づき

を用いたビジネス・プロトタイプ「 」を開発・公開し、新たな事業展開を図っ

ている。アカデミアにおいては日本バーチャルリアリティ学会およびヒューマンインタフェース学会に

おいて研究会を設立、人工知能学会や において を主催するなど新たな研究分野

の確立へ向けた活動を継続してきており、産学両面から「高齢者クラウド」成果の波及を目指している。

ステージIII以後ステージI ステージII

熊本県

社会実装と
普及の促進

研究スコープを
“データ”獲得に集約

研究スコープを
シニア“就労”に集約

ニューメディア
開発協会

高齢者クラウド
プロジェクト

世の中の動き “HRTech”の台頭
シェアリングエコノミー
ビジネスの多様化

クラウドソーシング
市場の拡大

高齢者層への
通信機器普及

 

図 9：世の中の動きと「高齢者クラウド」プロジェクトの流れ 
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【MEMO】
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・東京大学　名誉教授
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　　創造工学部　自動車システム開発工学科　教授

・日本IBM株式会社
　　東京基礎研究所　アクセシビリティ＆ヘルスケア
　　高齢社会工学　マネージャー・オブ・リサーチ
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「高齢社会を豊かにする科学・技術・システムの創成」 成果報告フォーラム

講演者

伊福部 達　（プログラムオフィサー）

秋山　弘子　（プログラムオフィサー補佐）

後藤　芳一　（プログラムオフィサー補佐）

井上　剛伸　（研究リーダー/PM）

井上　秀雄　（研究リーダー/PM）

小林　正朋　（開発リーダー）

【　パネル討論会　】
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・“家族利用モデル”は事業化された。今後、家族利用と地域による運用を統合した情報支援モデルの構築を行う予定である。
・開発・評価プラットフォームにより本研究成果が活用され、新たな音声情報支援システムの事業化が促進される。

今度の展望・課題等

・井上 剛伸：国立障害者リハビリテーションセンター研究所福祉機器開発部 メール：
・大中 慎一： プラットフォームソリューション事業部 メール：

出展機関情報（問い合せ先）

高齢者の記憶と認知機能低下に対する生活支援ロボットシステムの開発
声がけロボットシステムのフィールド・ベースでの開発

プロジェクトマネジャー：井上 剛伸（国立障害者リハビリテーションセンター研究所・福祉機器開発部長）
開発リーダー：大中 慎一（日本電気株式会社・プラットフォームソリューション事業部・エキスパート）
参画機関：間宮郁子 西浦裕子 水野純平 渡部幸一 国立障害者リハビリテーションセンター研究所 、鎌田 実 二瓶美里

東京大学大学院新領域創成科学研究科 、児島宏明 佐土原 健 産業技術総合研究所 、森村泰之 清水陽介 塚本里美
株式会社生活科学運営 、大山 啓 山内閑子 フランスベッド株式会社 、舘林利行 山本修平 日本電気株式会社

研究開発目的

「高齢社会を豊かにする科学・技術・システムの創成」 終了予定（ 年度・令和元年度）

研究開発成果の概要

記憶や認知機能の低下した高齢者の自立・自律した生活を維持・促進するために、目的指向研究と
して、日時やスケジュールなどの生活に必要不可欠な情報把握・行動を確実に支援するロボットシ
ステムを開発する。

ステージⅠ（2011.1～2013.3） ステージⅢ（2018.4～2020.3）） ステージⅡ（2013.4～2017.3）

１．生活支援ロボットに
必要な機能の明確化

２．高齢者の生活フィールドと の協働による適切な
要素技術の統合と、実用的なシステムの構築

３．ロボットシステムの有効性の検証
４．人的サービスを含めたトータル支援サービスの構築

５．事業化および社会実験に基づく、
トータル支援サービスの有効性・
社会受容性・社会コスト等の検証
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開発した要素技術

・自立生活のための情報支援（声かけ）

・高齢者に伝わりやすい音声提示方式
（A）聞き取りやすい合成音声
（B）伝わりやすい声かけプロトコ ル
（C）認知機能に応じた適切な情報呈示

自立生活のため情報支援システムシステムの特徴
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（C）認知機能の低下に応じた提示方法

（B）伝わりやすい声かけプロトコル

（A）聞き取りやすい合成音声

高齢者向け音声情報支援ITサービスの
開発・評価プラットフォーム

音声情報支援システム等の評価

開発・評価に役立つ情報の収集・公開

国リハ・東大・生活科学運営・
産総研

音声情報支援システム等の評価

開発・評価プラットフォーム

生活者のニーズに適う商品やサービスを
＜生活の現場＞＜民産官学＞で共創

高齢社会共創センターとの連携

システムの効果
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図1 SF12コンポーネントサマリースコア 図2 UCLA孤独感尺度

質的評価

「ロボットさんはパートナー」
「声をかけてくれると、ああ、

生きているなと思う」
「孫のよう」
「薬を飲みましたかと

聞いてくれて、助かる」

MMSE15点以上を対照
2回呈示で情報が伝わる

情報取得率

実験フィールド
伊豆市の特徴把握

人口31,625人、高齢化率37.91%（H29/4）
実態把握調査（H28）

65歳以上の伊豆市在住者 回答：5107人
（介護保険、福祉施設、医療施設利用者を除く）

健常の範囲
80.0%

MCIの疑い
17.3%

軽度認知症

の疑い2.6%

孤独感の低減

QOL（特に精神面）
の維持・向上

伊豆市予防事業124名への聞取り
個別訪問・ワークショップ

予定・健康管理
日常行為の声掛け

事業化状況
2011 2013 2020

2009
PaPeroR500
研究用レンタル

2013
PaPero petit
事業化 試作

Sイノベ ステージⅢステージⅡステージⅠ

since1997

小型化
クラウド端末化

声がけ／SNS連携

2016～ NECPF社
PaPeRo i（製品）
事業者向H/Wレンタル

2017

研究用レンタル
since1997

自律型
研究・事業開発用
プラットフォーム

向H/Wレンタル

コンロッド社(NECPFﾊﾟｰﾄﾅｰ)
あんしんクラウドforPaPeRoi
2017.12 １stリリース

2018.10 研究成果実装

聞き取りやすい
合成音声＆声がけ

社会実験から得られた効果

近所の人との会話は、認知機能低下群ほど少ない

服薬の向上
起床が早くなる

日中活動時間の
増加

家族
（費用負担者）

利用
高齢者

エンドユーザ

サービス
事業者

サービス

生活支援
ロボット
サービス
運用 上位/地域

サービス
事業者

（費用負担者）（費用負担者）（費用負担者）（費用負担者）

みまもり
メッセージ

生活支援
ロボット
サービス

サポート
サービス
運用

￥サービス
利用料

ロボット
レンタル

機器
レンタル
事業者 サポート

顧客アプローチ

初期費用
月額料金

自治体

顧客アプロ チ

提供導入プロセス

サービス提供

地域包括支援センター
民生委員・地域支援者

初期費用
月額料金

サポート

サービス提供

導入マニュアル

約110万人
（高齢者人口の

３％相当）

セグメンテーション

ビジネスモデル

伊豆市での顧客アプローチ（伊豆モデル）

MCI、認知症者数
＋

服薬支援・スケ
ジュール支援を必
要とする高齢者数

地域活動を基軸と
した運用体制構築
・アプローチ

ほとんどな

い,  6.1%

ときどき, 

51.4%

ほぼ毎日, 

41.3%

未回答, 

1.2%

健常
ほとんどな

い,, 9.5%

ときどき, 

55.0%

ほぼ毎日,  

32.8%

未回答, 

2.7%

MCI疑い

ほとんどな

い, 16.9%

ときどき

60.0%

ほぼ毎日, 

21.5%

未回答,  1.5%

軽度認知症疑い
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技術開発

出展機関情報（問い合せ先）

高齢者の自立を支援し安全安心社会を実現する自律運転知能システム

参画機関：トヨタ自動車、豊田中央研究所、日本自動車研究所、 東京大学、東京農工大学、神奈川工科大学

研究開発目的

「高齢社会を豊かにする科学・技術・システムの創成」 終了予定（ 年度・令和元年度）

研究開発計画

認知・判断・操作遅れをバックアップし事故を回避する「運転知能システム」の開発

プロジェクトマネジャー：井上 秀雄（神奈川工科大学 創造工学部 自動車システム開発工学科 教授 ）

・井上 秀雄：神奈川工科大学 創造工学部 自動車システム開発工学科／先進自動車研究所 教授
メール：

ステージⅠ( H22 年度 ：原理・要素技術の研究開発
ステージⅡ( H25 年度 ：プロトタイプ車の完成，プラットフォームの構築
ステージⅢ( H29 年度 ：実用化に向けた実証実験

ステージⅢにおける ステップでの 計画
：模擬市街路での初期評価
：限定された公道での評価手法の確立

総合 ：多拠点公道での評価，システムのスパイラルアップ

・ イノベ技術開発領域の全体像

・通常時と緊急時の隙間を埋める「かもしれない運転」の実現

システム概要
① 潜在リスク予測制御（
・歩行者の飛出しシーン，見えないリスクを予測し
緩ブレーキ制御を実行．

② 人間機械協調制御（
・規範自動運転とドライバ操作の差を操舵反力として
ドライバにフィードバック

③廉価な環境認識技術（
・高齢者が困っている地方の生活道路で使える，地図
情報とカメラ等を利用した廉価な環境認識技術の提案

・リスク予測制御の構造

FOT : Field Operational Test

の生成

要素技術

より広範囲で詳細に

4. 危険回避
アルゴリズム

走行レーン逸脱

外界環境
認識予測

ドライバモデル

より広範囲で詳細に

経験知による状況判断

危険度の等高線図

車両衝突回避

出合い頭防止

危険回避基本機能

高齢運転者を見守る
知能化モビリティ技術の創出・市販化

■高齢者の受容性評価
■死傷者低減効果の推定

総合FOT

Pilot-FOT■評価手法の決定■評価手法の決定

Pre-FOT

■公道での高齢者実験試行

■多拠点公道での
地域特性評価

更なる高度化

□リスク回避のための地図・認識技術
□潜在リスク予測技術
□ リスク回避に最適な熟練ドライバモデル技術

FOT

模擬市街路

公道

プロト車両（P/F)原理・要素
ステージⅠ ステージⅡ ステージⅢ

歩行者衝突回避

危険回避
アルゴリズム

危険回避経路生成

Waypoints

Normal
Driving

(通常運転)
(コーストレース・交差点進入)

Course

Intersection

Ref. driving
course

Parked vehicle Pedestrian

Occluded object

Risk Predictive
Driving

(かもしれない運転)

潜在リスクポテンシャル

顕在リスクポテンシャル

基本走行ポテンシャル

Data-driven AI

object

ヒヤリ重み係数

(先方車追従・駐車車両回避・歩行者追い越し)

(歩行者飛び出し)

＋

地図情報 認識情報

to 運動最適化計算部

仮想対象物

Near-miss incident DB

Normal
driving

Risk predictive
driving

Emergency
driving

Accident !!

Adaptive Cruise Control

Lane Keeping Assist

Autonomous Emergency Brake

Electronic Stability Control

緊急時の支援/衝突回避

実用化

かもしれない運転時
の支援/リスク回避

通常時の支援/快適性向上

実用化

未確立
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Map
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緊急回避モデル
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②人間機械協調制御①潜在リスク予測制御③廉価な環境認識技術

Camera

LiDAR

Radar

IMU

CAN

障害物
までの距離
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出展機関情報（問い合せ先）

高齢者の自立を支援し安全安心社会を実現する自律運転知能システム

参画機関：トヨタ自動車、豊田中央研究所、日本自動車研究所、 東京大学、東京農工大学、神奈川工科大学

「高齢社会を豊かにする科学・技術・システムの創成」 終了予定（ 年度・令和元年度）

プロジェクトマネジャー：井上 秀雄（神奈川工科大学 創造工学部 自動車システム開発工学科 教授 ）
知能化自動車のためのリーンな地図情報基盤の提案

Node

Offset
Lane

Link

Sensor
Receiver

LeanMAP
Communicator

Vehicular
Sensors

Waypoint MAP
Reconstructor

Landmark 
Detectors

Localizer

Traffic Participant 
Detectors

Arbitration
Layer

Vehicular
ActuatorsController

LeanMAP Framework

ROS_PF

LeanMAP
Provider

Windows_PF

LeanMAP
Viewer

LeanMAP
DB

Origin of the lane
Curve A

(Offset, R, θ)

Curve B
(Offset, R, θ)

Schematic of the course

2. Reconstructing 
the curve part

Process of reconstructing waypoint

1. Reconstructing
the straight part

4. Reconstructing 
the curve part

3. Reconstructing 
the straight part

5. Reconstructing
the straight part

Data for navigation of driving routes 
and providing information

Car navigation map
Data for rough motion control

(Including temporary data)

LeanMAP Float
Data for precise motion control
(Temporary data are upgraded)

LeanMAP Fix

Automatic 
generation

Upgrade based on 
actual driving data

・カーナビ地図を素材とした の整備

・二段階での データの整備：機械的変換と走行データを基にした深化

Intersection curve
modification 

LeanMAP Float

Landmark modification

LeanMAP Fix

Non-intersection curve
modification

Next intersection curve 
in the same lane Y

N

Next landmark 
in the same lane Y

N

Next non-intersection curve 
in the same lane YN

1

2

3

LeanMAP Float
(1st Update)

LeanMAP Float
(2nd Update)

Invalid dataRemove
invalid data

Driving data

Valid data 

Detect the tip of the lane and
the trailing end of the lane

・ 深化フロー 深化対象レーンでの走行データ
収集（ ≧ ）
異常データの除去
交差点カーブ情報の深化
ランドマーク情報の深化
単路カーブ情報の深化

1
i-1

i

2

Determine 2 Determine i

1 2
i-1

i

1 2
i-1

i

Determine i+1

Curve composition points (modified)
Candidates for waypoint
Optimal candidate

Curve composition points (temporary)

θ3

1 2
3

4
R = 10m

(Temporary)

θ3
(Temporary)

From 2

To 4

3
Curve composition point

単路カーブの暫定表現

単路カーブの深化プロセス

Intersection curve
Ave: 9.54m
SD: 0.45m

Ave: 0.39m
SD: 0.26m

Non-intersection curve

Ave: 0.42m
SD: 0.38m

Ave: 1.80m
SD: 0.51m

LeanMAP + IMU 
+ Lane mark detection 

LeanMAP + IMU 
+ Lane mark detection 

Waypoint
Estimated trajectory

LeanMAP
+ IMU

Correction 
value

・深化した コンテンツによる高密度ウェイポイントマップの精度評価

実走行データを活用して を深化させる事で，知能化
自動車による自動制御が可能なレベルの地図を構築する事が出来た．

車線検出情報による横方向ロー
カライズ機能を無効化．

と地図で評価区間内の自己
位置を推定．
評価区間走行完了後に横方向
ローカライズ機能を再稼働し，その
前後での変動量を評価．

・相互に変換可能な二つの座標系： 座標系と 座標系
二重座標系のメリット
・縦ローカライズと横ローカライズが
分離可能
・縦制御と横制御を親和性良く
分離可能

・カーブ情報を基にした高密度ウェイポイントマップの動的再構成

経路探索可能な交差点
交差点間をつなぐ有向性の経路
交差点を含む 内での走路
各 始点からの自車や

交通環境構成物までの実装距離

・ の基本構成概念

・ 概要

・ に準拠した実験車両
• 普及レベルのカメラや と前方集中型の

を中心としたリーンなセンサ構成
（ 製 や は不
使用）

• 地図情報は軽量な を搭載する
ため，ネットワーク接続は不要

Waypoint
(x, y, θ, Offset)

Inter-convertible
position of the vehicle

(Offset, LD, f)
(x, y, θ)θ

X

Y
LD

f

• 高度運転支援や自動運転を含む自動車の知能化のためには，車載センサと共
にデジタル地図が必要不可欠．

• 近年の取り組みでは， と呼ばれる高精度計測車両
で取得された高密度ポイントクラウドデータ等を，地図会社が図化と呼ばれる作
業を行う事で，知能化自動車用の高精度地図が整備されている．

• しかし，図化の作業には膨大な時間と人手が必要になるため，現在の計画では
全国の道路の 程度を占める高速道路と一部の国道のみが高精度地図の整
備対象となっており，一般道の整備に関しては具体的な案が決まっていない．

• また，既存の高精度地図は全周多層 や 等の装備を前提とし
ており，地図を運用する車両側への要求が高い．さらに，センサに関連するデー
タ形式によっては高精度地図のデータ量が膨大になり，全国規模での一般道の
データを車載する事が難しくなる可能性も指摘されている．

一般道での知能化自動車の実用化を目的として，軽量で整備が

容易な知能化自動車向けのリーンな地図情報基盤を構築する．

Car navigation map
Deepening

Precision of digital map

Dimension of 
digital map

Low High

2D

3D

Enhanced
2D

Middle

LeanMAP

Practical for Intelligent Mobility

Precise 3D map
Purpose: Motion control
Precision: A few centimeters
Data size: Too vast for 

onboard storage

Reduction

Purpose: Motion control
Precision: 0.1 m (longitudinal)
Data size: Enough light for 

onboard storage

Purpose: Navigation
Precision: A few meters
Data size: Already onboard

• 高度運転支援や自動運転を含む自動車の知能化のためには，車載センサと共
にデジタル地図が必要不可欠．

• 近年の取り組みでは， と呼ばれる高精度計測車両
で取得された高密度ポイントクラウドデータ等を，地図会社が図化と呼ばれる作
業を行う事で，知能化自動車用の高精度地図が整備されている．

• しかし，図化の作業には膨大な時間と人手が必要になるため，現在の計画では
全国の道路の 程度を占める高速道路と一部の国道のみが高精度地図の整
備対象となっており，一般道の整備に関しては具体的な案が決まっていない．

• また，既存の高精度地図は全周多層 や 等の装備を前提とし
ており，地図を運用する車両側への要求が高い．さらに，センサに関連するデー
タ形式によっては高精度地図のデータ量が膨大になり，全国規模での一般道の
データを車載する事が難しくなる可能性も指摘されている．

一般道での知能化自動車の実用化を目的として，軽量で整備が一般道での知能化自動車の実用化を目的として，軽量で整備が一般道での知能化自動車の実用化を目的として，軽量で整備が

容易な知能化自動車向けのリーンな地図情報基盤を構築する．

Node

Offset
Lane

Link

Sensor
Receiver

LeanMAPLeanMAP
Communicator

Vehicular
Sensors

Waypoint MAP
Reconstructor

Landmark 
Detectors

Localizer

Traffic Participant 
Detectors

Arbitration
LayerLayer

Vehicular
ActuatorsController

LeanMAP Framework

ROS_PF

LeanMAP
Provider

Windows_PF

LeanMAP
Viewer

LeanMAP
DB

LeanMAP
LeanMAP

LeanMAP

Origin of the laneOrigin of the lane
Curve A

(Offset, R, θ)

Curve B
(Offset, R, θ)

Schematic of the course

2. Reconstructing 
the curve part

Process of reconstructing waypoint

1. Reconstructing
the straight part

4. Reconstructing 
the curve part

3. Reconstructing 
the straight part

5. Reconstructing
the straight part

・相互に変換可能な二つの座標系： 座標系と 座標系
二重座標系のメリット
・縦ローカライズと横ローカライズが
分離可能
・縦制御と横制御を親和性良く
分離可能

・カーブ情報を基にした高密度ウェイポイントマップの動的再構成

経路探索可能な交差点
交差点間をつなぐ有向性の経路
交差点を含む 内での走路
各 始点からの自車や

交通環境構成物までの実装距離

・ の基本構成概念

・ 概要

・ に準拠した実験車両
• 普及レベルのカメラや と前方集中型の

を中心としたリーンなセンサ構成
（ 製 や は不
使用）

• 地図情報は軽量な を搭載する
ため，ネットワーク接続は不要

Waypoint
(x, y, θ, Offset)

Inter-convertible
position of the vehicle

(Offset, LD, f)
(x, y, θ)θ

X

Y
LD

fff

Data for navigation of driving routes 
and providing information

Car navigation map
Data for rough motion control

(Including temporary data)

LeanMAP Float
Data for precise motion control
(Temporary data are upgraded)

LeanMAP Fix

Automatic 
generation

Upgrade based on 
actual driving dataactual driving dataactual driving data

・カーナビ地図を素材とした の整備

・二段階での データの整備：機械的変換と走行データを基にした深化

Intersection curve
modification 

LeanMAP FloatLeanMAP Float

Landmark modification

LeanMAP Fix

Non-intersection curve
modification

Next intersection curve 
in in the same lanethe same lane Y

N

Next landmark 
in the same lane Y

N

Next non-intersection curve 
in the same in the same lanelane YN

1

2

3

LeanMAP FloatLeanMAP Float
(1st Update)

LeanMAP FloatLeanMAP Float
(2nd Update)(2nd Update)(2nd Update)

InvalidInvalid dataRemove
invalid data

DrivingDriving data

ValidValid data data 

Detect the tip of the lane and
the trailing end of the lane

・ 深化フロー 深化対象レーンでの走行データ
収集（ ≧ ）
異常データの除去
交差点カーブ情報の深化
ランドマーク情報の深化
単路カーブ情報の深化

1
i-1

i

2

Determine 2 Determine i

1 2
i-1

i

1 2
i-1

i

Determine i+1

Curve composition points (modified)
Candidates for waypoint
Optimal candidate

Curve composition points (temporary)

θθ33

1 2
3

4
R = 10m

(Temporary)

θ3
(Temporary)(Temporary)

From 2

To 4

3
Curve composition point

単路カーブの暫定表現単路カーブの暫定表現単路カーブの暫定表現単路カーブの暫定表現

単路カーブの深化プロセス

Intersection curve
Ave: 9.54m
SD: 0.45m

Ave: 0.39m
SD: 0.26m

Non-intersection curve

Ave: 0.42m
SD: 0.38mSD: 0.38m

Ave: 1.80m
SD: 0.51m

LeanMAP + IMU 
+ Lane mark detection 

LeanMAP + IMU 
+ Lane mark detection 

Waypoint
Estimated trajectory

LeanMAP
+ IMU

Correction Correction 
value

・深化した コンテンツによる高密度ウェイポイントマップの精度評価

実走行データを活用して を深化させる事で，知能化
自動車による自動制御が可能なレベルの地図を構築する事が出来た．

車線検出情報による横方向ロー
カライズ機能を無効化．

と地図で評価区間内の自己
位置を推定．
評価区間走行完了後に横方向
ローカライズ機能を再稼働し，その
前後での変動量を評価．

Car navigation mapCar navigation mapCar navigation map
DeepeningDeepening

Precision of digital mapPrecision of digital mapの整備Precision of digital mapの整備

Dimension of 
digital map

Low High

2D

3D

EnhancedEnhanced
2D

Middle

LeanMAP

Practical for Intelligent Mobility

Precise 3D map
Purpose: Motion control
Precision: A few centimeters
Data size: Too vast for 

onboard storage

ReductionReductionReduction

Purpose: Motion control
Precision: 0.1 m (longitudinal)
Data size: Enough light for 

onboard storage

Purpose: Navigation
Precision: A few meters
Data size: Already onboardData size: Already onboard

研究開発目的

の提案

カーナビ地図を基にした地図情報の深化

・伊藤 太久磨：東京大学 大学院工学系研究科 機械工学専攻 特任講師
メール：
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出展機関情報（問い合せ先）
・井上 慎太郎：トヨタ自動車株式会社 自動運転・安全支援開発部 ガーディアン

メール：

Haptic torque
controller

高齢ドライバ

リスク回避熟練ドライバモデル

Course

認知・判断・操作

*
*
swθ規範ステア角

変換モデル

目標ヨーレイト
探索モデル

ステア
リング
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車両+

+ ― swθ
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dT

n
TSAT

―

dynamics

反力制御トルク

実ステア角

規範ステア角

分担率 に基づく反力制御トルクの定式化

SR=0 SR=1

ドライバ主体(マニュアル) 機械主体(完全自動)

セルフアライニングトルク

シェアード状態

機械ｼｽﾃﾑのｴﾌｫｰﾄ

人間―機械の分担率
Shared Ratio (SR)

ステアリング による規範運転教示

通常運転

X距離

V車速

緩ブレーキ
pedD

安全通過速度 Vmin

pedV
pedY

歩行者
ブラインドエリア

X*

gapY

ワーストシナリオケースを仮定，

PCSで衝突を回避する

安全通過速度を物理制約で決定

通常運転
HUDリスク教示

かもしれない運転

かもしれないブレーキ
ΔV km/h

衝突速度 0km/h

Collision point

物理制約に基づく安全通過速度 で通過するためのブレーキ支援

S
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リスク推定 AI

Vehicle onboad

東京農工大学
ヒヤリハット
データベース

交差点
Behavior Model 1

1. シーン分類

駐車
車両

Sイノベ
総合FOTデータ

Camera

GPS, map

Motion sensor

(14万件)

件）

Safety passing velocity Vmin

pedV
pedY

Pedestrian
Blind area

gapY
Collision point

pedD

物理制約に基づく
安全通過速度

危険度
(高, 中, 低)

指令値に用いる
安全通過速度Vmin

w

車両

歩行者

自転車

2.危険度に寄与する要因を統計的に抽出

3.コンテキストに対する危険度推定

安全かつ受容的なブレーキ制御を確立するための、
交通環境に応じたリスク推定 の開発

潜在リスク予測モデルを組み合わせた動的な安全通過速度の演算法

S
en

so
r F

us
io

n

リスク推定 AI

Vehicle onboad
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交差点

1. シーン分類

駐車
車両

SSSSSSイイイイイイイイイイイイイノノノノノノノノノノノノベベベベベベベ
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Camera

GPS, map

Motion sensor

(14(14万万万万件件件件件件件件件件)

件件件件件件件件件件件件件件件件）））））））））

Safety passing velocity Safety passing velocity VminminminVminV

pedpedVVVpedVpedpedVped
pedpedYYpedYped

PedestrianPedestrianPedestrian
Blind area

gapYgapYgap

Collision pointollision point

pedpedDpedDped

物理制約に基づく
安全通過速度

危険度
(高, 中, 低)

指令値に用いる
安全通過速度VminVminV

w

車両

歩行者

自転車

2.危険度に寄与する要因を統計的に抽出

3.コンテキストに対する危険度推定

安全かつ受容的なブレーキ制御を確立するための、
交通環境に応じたリスク推定 の開発

潜在リスク予測モデルを組み合わせた動的な安全通過速度の演算法

Haptic torque
controller

高齢ドライバ

リスク回避熟練ドライバモデル

Course

認知・判断・操作

*
*
swθ規範ステア角

変換モデル

目標ヨーレイト
探索モデル

ステア
リング

+

KaKaK

車両+

+ ― swθswθsw
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n
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dynamicsdynamicsdynamicsdynamics

反反反反反反反反反力力力力力力力力制制制制制制制制制御御御御御御御御御御御御御トトトトトルルルルルルルルククククククク

実ステア角実ステア角

規範ステア角規範ステア角

分担率 に基づく反力制御トルクの定式化

SR=0 SR=1

ドライバ主体(マニュアル) 機械主体(完全自動)

セルフアライニングトルク

シェアード状態

機械ｼｽﾃﾑのｴﾌｫｰﾄ

人間―機械の分担率
Shared Ratio (SR)

ステアリング による規範運転教示

通常運転

X距離X距離X

V車速

緩ブレーキ
pedpedDD

安全通過速度安全通過速度 VminminVminV

pedpedVVVpedVpedpedVped
pedYYpedYped

歩行者歩行者歩行者
ブラインドエリアブラインドエリア

X*X*X

gapgapYgapYgap

ワーストシナリオケースを仮定，

PCSで衝突を回避する

安全通過速度を物理制約で決定

通常運転
HUDリスク教示

かかかかかかもしれないいい運運運運運運運運運転転転転転転転転

かもしれないブレーキ
ΔV km/h

衝突速度 0km/h

Collision pointollision point

物理制約に基づく安全通過速度 で通過するためのブレーキ支援

かもしれない運転

安全性の評価

柏の葉（東京大学周辺）小金井（東京農工大学周辺）

厚木（神奈川工科大学周辺）

東京地区
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このシステムをあなたの車に

導入したいと思いますか？

positive negative

Very strongly
feeling

Very strongly
not feeling

Mildly
feeling

概ね、肯定的な評価
（ 人の高齢ドライバアンケート調査）

©google map

高齢者・機械の一体化で熟練運転者並みの運転を確保できる

①潜在リスク予測制御（
・歩行者の飛出しシーン，見えないリスクを予測し
緩ブレーキ制御を実行→ を前提とした安全通過速度を実現

② 人間機械協調制御（
・規範自動運転とドライバ操作の差を操舵反力としてドライバに
フィードバック →安全でスムーズな操舵回避を誘導
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運転指導員マニュアル

高齢ドライバ with先読み支援

小金井コース全データ平均

実証拠点（参加３大学周辺コース）

技術の高度化

シェアード・コントロール

かもしれない運転による
交通事故の低減

安全でスムーズな操舵回避を誘導

シェアード・コントロールシェアード・コントロール

安全でスムーズな操舵回避を誘導

シェアード・コントロールシェアード・コントロール Ｓイノベ
Goal

高レベル

ド
ラ
イ
バ
と
機
械
の
協
調
度

高
い

低
い

無人運転

シェアード・コントロール
先読み運転，

運転能力の維持・向上

現在の
運転支援ｼｽﾃﾑ

Sイノベは，「かもしれない運転支援」のための
自律運転知能を研究，人間主体の系で，
《安全確保》と《運転能力の維持・向上》を
同時に目指す

研究開発目的

総合 の実施① 潜在リスク予測制御

② 人間機械協調制御

高齢者の自立を支援し安全安心社会を実現する自律運転知能システム

参画機関：トヨタ自動車、豊田中央研究所、日本自動車研究所、 東京大学、東京農工大学、神奈川工科大学

「高齢社会を豊かにする科学・技術・システムの創成」 終了予定（ 年度・令和元年度）

プロジェクトマネジャー：井上 秀雄（神奈川工科大学 創造工学部 自動車システム開発工学科 教授 ）
潜在リスク予測制御 ＆ 人間機械協調制御（
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• シニア就業における人材情報および仕事情報の定式化およびデータモデル生成
• フィールド事業者とのパートナーシップ構築および持続可能なユースケース設計

今度の展望・課題等

〒 東京都文京区本郷 東京大学 工学部 号館 階 号室
ウェブページ：
メール：

出展機関情報（問い合せ先）

高齢者の経験・知識・技能を社会の推進力とするための 基盤
「高齢者クラウド」の研究開発

プロジェクトマネジャー：廣瀬 通孝（東京大学 教授）
研究リーダー：廣瀬 通孝（東京大学 教授）
開発リーダー：小林 正朋（日本アイ・ビー・エム株式会社 東京基礎研究所）
参画機関：東京大学、日本アイ・ビー・エム株式会社、株式会社サーキュレーション

研究開発の目的

「高齢社会を豊かにする科学・技術・システムの創成」 終了予定（ 年度・令和元年度）

成果の概要

• 日本の労働力人口は2050年頃に5割を下回ると予想される一方、
元気高齢者は増加の一途を辿っている

• 高齢者の経験・スキルを組み合わせた短時間労働など、さらなる
社会参加を促す仕組みが求められる

高齢者のスキルを最大限に活用し、
時間・場所の制約にも対応した就労環境を
実現するためのテクノロジーを研究開発

標準的労働者レベル 

分野Aの経験・ スキル 

運動機能 
認知機能 
運動機機能

分野Bの経験・ スキル 

シニア  
A 

分野Aの経験・ スキル 

運動機能 
認知機能 
運動動機能

分野Bの経験・ スキル 

シニア  
B 

分野Aの経験・ スキル 

運動機能 動機能

認知機能 
運動機能

分野Bの経験・ スキル 

若者 

仮想労働者 
X 

分野Aの経験・ スキル 

分野Bの経験・ スキル 

運動機能 

認知機能 

仮想労働者
X 

分野

分野

運動

認知

労働力合成 

ハイスキル人材検索
人材スカウター

地域活動マッチング

要素技術の開発 プラットフォーム基盤の開発

モバイルタッチスクリーンユーザビリティ研究

カード

テレビ シニア

知識取得インタフェース

ウェアラブル

シニアスキルモデル

時間モザイク
知識構造化プラットフォーム

アバターロボット
知識伝達インタフェース

セカンドライフファクトリー
における実証実験

サーキュレーション
における実証実験

社会実装と実証実験
社会
展開

クラウドソーシング基盤

テレプレゼンス基盤

ウェアラブル／モバイル
健康管理

IBMクラウド上でのプラットフォーム化

国立国会図書館事業への展開

IBM自社プロジェクトとして研究開発を継続

シニア しごと

マッチング

テクノロジーを活用した新しい働き方

ʔʥʫʬʐ

ʔʥʫʬʐ

ノウハウ

シニアの情報を
データ化

しごとの情報を
データ化

属人化しているマッチング
ノウハウを形式知化

新しい働き方をシニア層へ普及

マ
ッ
チ
ン
グ

就
労
機
会

    
人 

人材スカウター：
マッチング暗黙知を学習する
ハイスキル人材検索システム

：
柔軟な働き方をサポートする
地域活動マッチングシステム

【ハイスキル就労領域】 【いきがい就労領域】

“指導的”な仕事
ビジネス志向

“社会的”な仕事
ソーシャル志向

時間・場所
興味

スキル

マッチング
観点

活用人材の裾野拡大

職域・働き方の拡大
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〒 東京都文京区本郷 東京大学 工学部 号館 階 号室
ウェブページ：
メール：

出展機関情報（問い合せ先）

高齢者の経験・知識・技能を社会の推進力とするための 基盤
「高齢者クラウド」の研究開発

プロジェクトマネジャー：廣瀬 通孝（東京大学 教授）
研究リーダー：廣瀬 通孝（東京大学 教授）
開発リーダー：小林 正朋（日本アイ・ビー・エム株式会社 東京基礎研究所）
参画機関：東京大学、日本アイ・ビー・エム株式会社、株式会社サーキュレーション

「高齢社会を豊かにする科学・技術・システムの創成」 終了予定（ 年度・令和元年度）

ジーバー
柔軟な働き方をサポートする地域活動マッチングシステム

参加希望の日程を発信 生活圏内の活動を検索 興味関心を手軽に入力

カレンダー マップ カード

地域における求人（仕事、ボランティア、サークル等）とシニアをマッチング 変化を考慮した興味ベクトルの更新

人材スカウター
マッチング暗黙知を学習するハイスキル人材検索システム

仕事情報テキストから適切なクエリーを導き出す”操作”を学習

単語 の出現回数
単語 の削除回数
使用された単語の重み

重みが より小さい場合の和
重みが１より大きい場合の和

α, β: 事前ベータ分布パラメータ
γ: 重み付けによるバイアスの強さ

単語追加操作コスト（単語削除操作コストを とする）

                
              単語 ∈Qが に含まれない確率（重み考慮あり）：

キーワードスコア（語を採用すべき度合い）

                

仕事情報テキスト（単語集合 ）が与えられたとき、検索に有効な単語集合 を
選び出す基準となるキーワードスコアを、インタラクション履歴にもとづき算出

実証実験の結果概要

× ×

計3,441件のマッチング
(2016/04～2019/10)

名以上の高齢者がマッチングツールを
活用し、様々な地域活動に従事

 用     

   1 

1  1  

ロングテー 
人 

  人 

ロングテー 
人 

  人 

ロングテー 
人 

  人 

ロングテール領域の人材の
選択が徐々に増加

検索案件
31,118件

学習可能
インタラクション

44,522件

ロングテール領域の人材のロングテール領域の人材のロングテール領域の人材のロングテール領域の人材のロングテール領域の人材のロングテール領域の人材のロングテール領域の人材の興味ベクトルの更新による
マッチング率の改善 実業務での運用を通したデータの蓄積
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