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ネットワークロボットの目指す社会

（１）３タイプ（型）が
協調・連携

（遠隔操作含む）

（２）NWに繋がり
コンテンツを

安心安全に送受信

（３）行動・状況認識

（４）状況を踏まえた
高度対話

アンコンシャス型
ロボット

ビジブル型
ロボットバーチャル型

ロボット

2005ネットワークロボット展パネル

（国際電気通信基礎技術研究所）より抜粋

2005ネットワークロボット展パネル

（国際電気通信基礎技術研究所）より抜粋
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ネットワーク・ロボットのタイプ・要素技術と処理の関係

処理１処理１
行動・状況を行動・状況を
認識・理解認識・理解

行動・状況
認識技術

処理３処理３
対話・行動で対話・行動で

情報を知らせる情報を知らせる
ロボット

コミュニケーション技術
メカトロニクス

安全性確保技術

処理２処理２
ネットワークでネットワークで
安全に配信安全に配信

ロボット間通信技術

ロボットプラットフォーム技術
ロボットセキュリティ認証技術

道案内・
誘導、

電子交番
等

街の安全
公共施設・
学校点検
環境保全
ゴミ回収
省エネ
等

遠隔医療、遠隔家
事、防犯 等 2005ネットワークロボット展パネル

（国際電気通信基礎技術研究所）より抜粋

2005ネットワークロボット展パネル

（国際電気通信基礎技術研究所）より抜粋
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遠隔
操作

空 間 単地点 ⇒ 多地点

単独 ⇒ 協調・連携・
能力補充

個別 ⇒ 情報共有

個別 ⇒ 連携して
操作

教 育

芸術／科学

医療／介護

就 労

産 業

環 境

生 活

移動／交通

社会参加

行 政

情 報

作 動

ネットワークロボットによるサービス拡大
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研究開発体系

（３）ロボット間
通信技術

（４） ロボット
コミュニケーション技術

（１）行動・状況認識技術

コ
ミ
ュ
ニ
ケ
ー
シ
ョ
ン

ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア

ハ
ー
ド

ウ
ェ
ア

ロボット単体 ネットワーク

（２）ロボットプラット
フォーム構築技術

2005ネットワークロボット展パネル

（国際電気通信基礎技術研究所）より抜粋

2005ネットワークロボット展パネル

（国際電気通信基礎技術研究所）より抜粋




