
ロボット分野

現状・背景 研究（実用化）開発のポイント・先進性

研究（実用化）開発の目標

浜通り地域への
経済波及効果（見込み） これまでに得られた成果 開発者からの浜通り復興に

向けたメッセージ

　本研究開発テーマを計画通りに
実用化し事業として成立させるこ
とにより、浜通り地域の復興に少
しでも寄与したいと思います。ロ
ボット技術の先端エリアと認識さ
れるには、研究開発だけではなく

事業として成果をアピールする必要があるため、
早期の事業化に必要な技術はグローバルに取り入
れながらシステムとしてまとめ、市場価値の高い
モノ・サービスを開発します。

アルパイン株式会社
マネージャー

城ヶ滝隆

　従来の電動カートに障害物検知機能を
実現するセンサーとコントロールユニッ
トを開発しました。要件定義、基本機
能開発までは完了しました。今後は評価
を実施して量産設計につなげます。動態
管理システムは要件定義と試作、実験を
行いながらシステム設計まで完了しまし
た。今後はトライアルに向けた開発を行
い、そのフィードバックを得ながら実用
化に入る予定です。

　福島県浜通りに開発拠点を置くアルパ
インが開発することにより、社員と協力
会社の雇用創出効果が期待できます。社
員はおよそ 10 人程度、協力会社もおよ
そ 10 人程度を必要工数と見込んでいま
す。開発時点の実証実験も浜通り地域で
行い、トライアルも浜通り地域で行うこ
とを予定しています。浜通り地域発のビ
ジネス取り組みとして地域活性化効果が
期待できます。

■ 2020年4月 　 障害物検知機能付き電動カー
トの販売開始

　　　　　　　　 動態管理システムの試験運用
開始

■ 2020年10月　 動態管理 システムの正式運用
開始

■動態管理機能システム開発
　高齢者の位置情報と状態を通信 Box からサーバーに通知して記録管
理することで、高齢者の行動を把握します。外出履歴などから健康状
態を推測できれば様々な施策を検討することができます。AI を使った
ビックデータの分析技術、プライバシーの保護を実現するセキュリティ
技術、リアルタイム性を確保しながらデータ通信料を押さえるシステム
設計技術などで、弊社のこれまでの開発経験を活かすことができます。

■障害物検知機能開発
　電動カートの走行に障害となるものをセンサーで検出して高齢者に
通知します。または、速度を制限するような制御機能を開発します。
歩道での走行を対象とした近距離で複雑な障害物（草むらに隠れた溝、
ぎりぎり通れない段差など）を検出する技術はまだ確立されておらず、
この分野の技術開発に成功すれば電動カートの利便性を大きく高める
事ができます。

　高齢者の近距離移動の手段として、歩道を時
速 6 キロメートル以内で走行する電動カートが
普及、安全に移動することのニーズが増してい
ます。 
　自治体としては高齢者の生活動向を把握する
ことにより、施設、 設備の最適配置、道路の補
修タイミングなど自治体施策の効果向上を図り
たいというニーズがあると考えています。

高齢者向け動態管理システム開発

実施期間：2018年度～ 2020 年度　実用化計画開発実施場所：いわき市

　高齢者の生活動向把握のために電動カート動態管理システムを開発します。取得データ分析により自治体施策
の効果向上などを実現します。また、電動カート自体の安全性を高めるために障害物検知機能、緊急通報機能な
どの開発も行います。
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研究（実用化）開発の目標

　福島ロボットテストフィールドを基地にして飛
行試験を行い、世界の技術進化に遅れをとる事な
く発展し続けるために、新しい技術開発を積極的
に進められる中小企業に期待します。

有限会社ヨシダ電子
技術

矢野洋夫

フジ・インバック株式会社
技術部

植村慎司

■ 長時間運用可能な機体に IR カメラを
搭載し、観測技術の確立。

■ 自動離着陸システムの確立により、機
体操縦の簡素化。

■ 消音機能の搭載により更に夜間飛行に
適した機体の開発。

■  UAV の部品調達、部品検査、組立の
請負業務を浜通り地域内の企業を活
用して行います。

■  UAV 機体の製造についても地域内企
業を活用し、機体価格ベースで生産
の 30％程度を地域内企業で実施する
ことを目標とします。

■ 地元経済への貢献に期待できます。

■ 長時間運用可能な UAV 機を使用したイノシ
シ等の生息状況観測技術の開発。

■ 少しの訓練で操縦可能になる自動離着陸シス
テムの開発。

　 （マニュアル操縦の場合は、特殊な操縦技術
が必要。）

■ 赤外線カメラを搭載することで夜間撮影も可
能にします。

■  10km 以上離れた距離でも衛星通信システ
ムを使用しリアルタイムで目標物を確認で
きるようにします。　

■ イノシシの個体数を人間の目ではなく、ソフ
トでカウントできるようにします。

　イノシシは重要な狩猟資源として利用されて
きた一方で、農業にとっては最大の加害獣でも
あります。地球温暖化による積雪量の減少等も
あり、イノシシの分布域は昭和中期以降拡大し
ており、比例して被害も拡大しています。ゆえ
に広域的生息状況の観測が重要と考えます。

　イノシシによる農作物への被害は福島県内のほぼ全域に広がってい
ると思われます。
　イノシシによる被害は農作物のみでなく、家屋への侵入、車との接
触事故等が挙げられ、ますます対策の必要性が高まっています。固定
翼無人機はドローンに比べ長時間（広範囲）の飛行ができ、広範囲の
観測が可能です。このシステムが完成する事により、森林火災の早期
発見、不審者捜索等の警備活動、高速道路、鉄道、送電線及びパイプ
ライン等のインフラ点検等の活用が可能になると考えられます。
　運用において全自動化に
より特別な操縦技術を必要
とすることなく広く運用が
可能になります。

ＵＡＶを使用したイノシシ等の生息状況観測技術の開発

実施期間：2017年度～ 2018 年度　実用化計画開発実施場所：浪江町

　IR カメラ（赤外線カメラ）等のセンサを搭載した固定無人航空機（UAV）によってイノシシ等野生動物の生息
状況の観測が可能なシステム開発の実施。イノシシの撮影時間を昨年の2倍（約90分）の飛行時間にします。及び、
消音が可能な 4サイクルエンジンと燃料噴射ユニットを採用。実運用を可能にするために自動離着陸を可能にし
ます。

有限会社   ヨシダ電子、フジ・インバック㍿   17
2017年度開始

無人航空機　W-T3型機
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2018年度版　浜通りの未来を拓く実用化開発プロジェクト　　福島県地域復興実用化開発等促進事業




