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背景と目的 

ロボット化、AI化にあたり、周囲の変化に合わせた臨機応変性も備えたシステムを実現することは難易度が高くコストがかさむ。ロボットや AIがそのような

状況にのみ上手に人間に頼って、人間ならではの常識や文脈を用いた対処ができる機能を低コストに実現するためのサービスの事業化に取り組んだ。この事

業を通し、ロボットや AIのオペレータという新たなテレワークを創出し、途上国の低所得な方々や在宅を余儀なくされている方等に対する就労機会の均等化

を行う事を目指した。 

成果 

・従来なかった、以下特徴をもつ汎用的フレームワークのα版を開発した 

  ・複数オペレータ、複数台、同時操作 

  ・多種システム(移動ロボやマシンビジョンなど)に使える 

・提案に用いる事のできるデモンストレーション動画等の資料を制作した 

・多数の顧客候補様への提案活動を通して、当該サービスの提供形態の考

案や営業戦略の立案を行った 

 

 




