
第１７回革新的研究開発推進プログラム有識者会議 議事概要 

 

○ 日 時   平成２８年８月４日（木）１０：００～１０：５０ 

○ 場 所   中央合同庁舎８号館 ６階６２３会議室 

○ 出席者   久間議員、原山議員、上山議員、内山田議員、大西議員、橋本議員、 

        十倉議員、小谷議員 

〇 事務局   山脇統括官、生川審議官、進藤審議官、松本審議官、柳審議官、 

佐藤参事官、福島参事官 

〇 Ｐ Ｍ   山海ＰＭ、田所ＰＭ、山本ＰＭ 

         

 

○ 議事概要 

午前１０時００分 開会 

○久間議員 ただいまから第１７回革新的研究開発推進プログラム有識者会議を開催させてい

ただきます。 

 本日は公開で行います。 

 本日の議題は、「ＩｍＰＡＣＴ研究開発プログラムの進捗報告について」です。 

 まず、ＩｍＰＡＣＴの研究開発プログラムにつきましては、革新的研究開発推進プログ

ラム運用基本方針に基づき、概ね半年ごとに、ＰＭから進捗報告を受けることになってお

ります。 

 本日は１６名のＰＭのうち、山海ＰＭ、田所ＰＭ、山本ＰＭの３名より研究開発プログ

ラムの進捗状況について報告してもらいます。説明時間１２分、その後の質疑応答３分、

合計１人１５分で、時間厳守でお願いします。説明の終了２分前と、説明終了及び質疑終

了時間にそれぞれ鈴を鳴らします。 

 お手元の資料１をまず御参照ください。 

 では、山海ＰＭから報告をお願いします。 

○山海ＰＭ おはようございます。それでは、早速始めさせていただきます。 

 私の方では、このプログラムの中で「重介護ゼロ社会を実現する革新的サイバニックシ

ステム」というものを作り上げて、このＩｍＰＡＣＴの趣旨に合致したチャレンジをして
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まいりたいと思っております。ＩｍＰＡＣＴプログラムの目標の中で、ここでは特に今申

し上げたサイバニックシステムの研究開発を進めるわけですが、プログラム全体としては、

とにかく我が国が直面する重介護問題を解決していくというところに焦点を当てて、そう

いった流れの中でソーシャル・イノベーションが達成できればと考えております。また、

この考え方やこの進め方につきましては、現在、内閣府、そして有識者議員の主導の中で

「Ｓｏｃｉｅｔｙ ５．０」という大きな流れができておりますが、こういったものと合

致するものであると考えております。 

 そして、まず最初に全体を申し上げますと、あるべき姿の未来に立ちまして、重介護と

いう状況がどうやったら解決できるか、こうだったらいいなというあるべき姿の未来に立

ちまして、その未来から現在を見通して、解決すべき課題を明確化して、それらを解決す

ることで、このチャレンジをすると、これは通常バックキャスティング手法と言われるも

のですが、こういう方法で進めます。 

 ここで作り上げてくるサイバニックシステムというものは、サイバニックインタフェー

スとデバイスとシステムに分けることも可能なのですが、実際にはこれがそれぞれ混ざっ

ていたりするので、そこについては、大体こういう分野になっているということで御理解

いただければと思います。そして、産業変革・社会変革につながるこういったプロセスを

経る手順そのものを、好循環のイノベーションスパイラルを推進するための仕組みとして、

このＩｍＰＡＣＴが終わった場合でも、ちゃんとそれが社会に残っていけるような仕組み

づくりにも挑戦したいと考えております。 

 こちらが私たちの社会が今直面している課題の一つですが、これは重介護の非常に厳し

い状態です。介護する側も、される側も、厳しい状態になっております。どう解決するか

というところで、要は、病院に行けば何とかとか、病院を退院したらもう患者さんでない

とかという話ではなく、この高齢化社会では、医療と非医療が混在した、非常にグレーゾ

ーンの部分がどんどん拡大しているという状況でございます。そこが一つの大きなイノベ

ーションの開拓領域で、人に対する情報的インタラクションと物理的インタラクションと

いったものを一つの融合複合技術として作り上げていくということになるかと思います。 

 先ほど申し上げましたように、あるべき姿というのはこういうことを考えております。

高齢者の方も、病気の方も、いろいろな障害をお持ちの方も、テクノロジーとともに生き

ていくという社会でございます。それぞれのデバイスは、ちゃんとＩＴ化されて、非常に
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重要な情報がちゃんと管理されながら、次の時代の資産として使えるようなことを願って

全体の構成をしております。この中で、人間の脳神経・身体系の機能改善・機能再生及び

生活支援技術によって実現されるこのあるべき姿というものを実現し、先ほど申し上げま

したビッグデータといったものがかなり貴重な軸になってくるということになります。 

 そのための技術づくりということが一つ重要です。こちらの方には、お手元の資料にも

細かく書いておりますが、社会的課題、そして産業競争力に関する課題、そしてアプロー

チ、今申し上げた内容が書いてございます。 

 そのコアとなってくる技術はこういうものになります。脳神経系や生理を扱う技術、そ

れからそういったものに対して、また物理的空間とやりとりをしていく世界というのは、

このロボットのような技術あるいは環境に組み込んでいく技術、こういうものを準備しな

がら、サイバニックインタフェース、デバイス、そしてそれらをまとめて全体システムと

して仕上げていく、これがサイバニックシステムということになります。最終的にこうい

ったものを社会の一つのインフラとして組み込む水準にまで持っていきたいと考えており

ます。こういう技術を使いますと、介護する側、される側、治療する側、治療される側に

対しまして役立つ支援技術、そして、例えば身体機能が低下したり、脳神経系の機能が低

下した方々の機能改善・機能再生というところにつなぐ技術になってまいります。 

 こちらに先ほどの３つに分けましたサイバニックインタフェース、デバイス、システム

とありますが、ざっくり分けますと、このようなものでございます。ここにございますの

は、特にサイバニックシステムとして最終的な形として見えてくるのは、こういうデバイ

スを使って、「人とテクノロジーの一体化／共生／テクノピアサポート」というテクノロ

ジーと人とが一緒に仲間支援をしていく社会。そして、こういったものを使いながら、最

終的には、今回作り上げていきますデバイスがどんどん繰り出してくる非常に貴重な情報

をちゃんと集約・処理して、物理空間とＩＴ空間、情報空間がちゃんとつながっていくと

いうことを願っております。 

 プログラム全体の実施体制につきましては、当該ＩｍＰＡＣＴの研究推進コアというも

のを準備いたしまして、私がＰＭ、そして補佐、そしてプロジェクト補佐という形で構成

され、さらにその下に、それぞれのプロジェクトを進めていくためのチームが構成されて

ございます。また、委託研究開発機関としても幾つかそれぞれ選抜しながら、そのタイミ

ングごとにかえたりしながら進めてございます。 
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 先ほど、あるべき姿のところで申し上げましたが、ここでとにかく情報的なということ

の到達点というのは、人間の場合ですと、結局のところは最後は、情報空間からいろいろ

な情報をとりますが、それは脳ということになってまいります。また脳神経系、そして、

人間の体というのは物理空間の一つになりますが、そこを介してほかの物理空間とも接触

していくわけですが、そういう意味でこういう装着系のロボットの技術もあれば、あるい

は身体の情報をとっていく技術、そしてこういったものを介護現場といったところで使え

る技術にしていく。こういったものが一つ出来上がってくると考えております。 

 厚生労働省や経済産業省は、こういった課題に対して、課題を一つ大きく絞り込んだも

のがございますが、そういったものとちょっと連動させますけれども、先ほどのようなバ

ックキャスティングの方法を使いながら、技術的課題といったものがこちらで、排泄、移

乗支援などとありますが、次のスライドのところでちょっと御説明します。 

 ここにございますように、要介護者が受ける介護支援の技術、それから要介護者の機能

改善・再生ができる技術、そしてＩｏＴ化によるシステム化、ビッグデータの処理、それ

からあと異分野の融合、そういった観点からこういったデバイスの開発を進めてまいりた

いと考えております。 

 その取組事例としましては、例えばＡＬＳという病気がございまして、進行性の病気で

す。体がもうピクリとも動かなくなって４～５年たつような方であっても、実は運動ニュ

ーロンは１００％死んでいるわけではなくて、ただ、昔コンピュータを操作していたそう

いうものに対しまして、それを思い出してもらいながら、例えば今回作り上げたデバイス

を使いますと、非常に状況の悪い、もう体がピクリとも動かないような方、人工呼吸器を

着けなければ生きていけないような方に対してでも、体の中にはりの電極を指して検出す

る水準のデバイスで、そういったものを非侵襲で皮膚の表面から取り出してくるような技

術もできまして、これを使って、文字入力とか、ナースコールあるいは環境制御、照明の

オン・オフ、テレビのチャンネルを変えるといったことができるような技術を今進めてお

りまして、これがかなりよくまとまってきましたので、これは恐らく今年ぐらいの段階で

は、そういった患者さん、利用者の方々のところで使えていけると思っております。 

 こちらの方は、私たちが生活するときに、血管が細くなって、そして心臓の状態が悪く

なってくると、血栓ができて、脳に血栓が詰まって、運動麻痺、そして生活がもう全部駄

目になってしまうような厳しい状況というのがあるわけです。それは血栓というものが非
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常に大きな問題であったり、あるいは動脈硬化というのが大きな問題であったりするわけ

ですが、結局のところ、そういったものを早期に発見していこうという技術の中で、動脈

硬化を日常的に簡便に捉えるにはどうしたらいいかということで、従来の方法とは全く違

う新しい方法で、光を使ってそれを捉えていくという方法と、生体電位を使って捉えてい

くといった方法を使いながら、非常に大きな装置が今病院で使われておりますが、これを

原理を変えることによりまして、とうとう手のひらサイズで実現することができました。

これもまたＩｏＴ化されておりますから、日常的に職場、そして生活環境の中でも私たち

の生理管理ができていくだろうと考えております。 

 また、こちらの方は、脳の活動というのは非常に睡眠障害もそうだし、鬱病もそうです

が、非常に厳しい状態になってから戻そうとすると、なかなか難しいところがあるのです

が、そういったところを日常的に早期発見できるような技術として、今、病院では、大き

な脳波計あるいは光を使う四、五千万円するような装置がございますが、これはそれぞれ

別々の装置、また大きな装置になっておりますけれども、これも新しくどうしたかという

と、脳波あるいは脳血流といったものは、脳のヘモグロビン濃度が集まってきます。ＭＲ

Ｉなどではそれを断層で非常に深いところで見ようとしますけれども、そういったものを

非常に簡便に見られる装置で、なおかつ非常にコンパクトにできるということで、新しく

そういったものを特化して調べることができるデバイスを作りまして、これがとうとうこ

んなに小さくなりまして、この一つのモジュールで脳波や脳血流が測れるというものを作

り上げました。これによって、一つのセンサーモジュールで脳波・脳血流を同部位で同時

計測する世界初の超小型のハイブリッドモジュールができました。これを使うことによっ

て、簡便に測る場合も、非常に細かく測る場合も、対応できるようなデバイスになってき

ていると考えております。 

 それから、こういう作業をしていくときの人たちの腰といったものを守っていく。これ

は、介護現場では８割近くの方が腰痛で悩んでおられますけれども、そういったものを作

り上げていくということで、ここでいろいろ改良も加えまして、とうとうこういったもの

が介護現場で試験運用ができる段階に入りましたので、今それを開始しているところです。

これは全体の重量も２．９キロで、カーボンファイバー、そしてモーターや電子回路も全

部また新しく独自開発をしながら、今は小型・軽量・パワーといったものを解決するため

の開発を進めておりまして、入浴現場でも使えるように防水機能といったものもこういっ
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たところで対応できるようにしてきました。 

 それから、こちらの方は、生活空間の中で、今倒れたのか、どこの階にいるのか、こう

いう小さなモジュールを一つ持つだけで、実際には音の情報、それから転倒情報といった

ものが分かるような、そして一つのデバイスで電池が半年もつぐらいのものも、ＭＥＭＳ

の技術を使うことで実現できまして、これももう試験運用に入る段階になりました。 

 そして、人間の身体全体の機能を捉えるための新しいモジュールとして、一つのヘルス

ケアピットというもので情報をどんどん集められるようなデバイスとして、この春からの

情報取得技術に加えて、さらに基礎研究を検証実施しておりまして、情報授受を行う新し

いシステム開発の推進を進めております。こういったものは、Ｇ７でのグローバルヘルス

の取組としても紹介させていただきまして、国際的な人の情報に対する国際ハーモナイゼ

ーションへと展開してまいりたいと考えております。 

 先日、Ｇ７がつくばで開かれましたが、そこで基調講演、そして閣僚の方々のところで、

こういったものをちゃんとインプットしながら、我が国の成功事例を含めた取組といった

ものを共同声明に盛り込むということも進めてまいりました。 

 そして、今後の展開としましては、今後のロードマップとして、ここに書いてございま

すようなものをさらに進めてまいりたいと考えております。 

 以上でございます。 

○久間議員 どうもありがとうございました。 

 それでは、山海ＰＭの研究開発プログラムの進捗状況に関して御意見をいただきたいと

思います。御自由にどうぞ。 

 では、十倉議員、どうぞ。 

○十倉議員 意見ではなくて質問なんですが、ちょっと素人なので外れているかもしれないん

ですが、先生の中に、介護支援とか、そういうのを超えて、機能の回復も超えて、再生と

いうお言葉があったのですが、一方、最近の医療でああいう再生医療というのが出てきて

いまして、ちょっとお話を聞いていて、介護というよりも、医療とこのテクノロジーとの

ドッキング、機械とのドッキングというのはちょっとイメージしてみたのですけれども、

そういう使われ方もというか、そういう分野もあるのでしょうか。 

○山海ＰＭ ここで最初の冒頭でちょっと触れましたが、異分野融合というところで、実はも

う再生医療のチームの方々とも連携がとれるようになりまして、これで、一旦障害を持っ



－6－ 

た要介護者となった方々に対して、失った機能を一部戻すのですけれども、ただ、それで

はただ単に細胞がある程度増えた程度でおしまいなところを、機能の再生そのものは、今

世界で脳神経系のアクセスをしながらそこをちゃんと作り上げていくのは私どもの技術だ

けですので、実はこれは日本のお家芸のような様々な再生医療と連動して、病院から退院

させられて「もう治療はできません」と言われた方々はみんな要介護者として扱われると

ころを、そこの部分を内側からも、そしてさらに外からこういったデバイスを介在させな

がら、身体機能そのものを改善していく。そういったところが一つ大きな、また新しいチ

ャレンジになると考えております。 

○久間議員 よろしいですか。 

 では、橋本議員、どうぞ。 

○橋本議員 いろいろなデバイスに展開されて大変すばらしいと思ったのですが、それだけに

逆に、先生が今までずっとやっておられた介護型のロボット以外のいろいろなデバイスは、

多分競合が世界にたくさんあるのではないかと思います。インタフェースのところに注目

されて、そのデバイスをいろいろ工夫されているのですが、そこの部分というのはいろい

ろな研究が世の中にある中で、多分このデバイスをうまく持っていってアプリケーション

を展開しているということなのかと思うのですが、その辺の、こういういろいろなものの

世界の技術における位置付けを、簡単に答えていただけないでしょうか。 

○山海ＰＭ 分かりました。 

 まず、装着系に関しては、恐らく現状で世界の水準の頂点を走っておりますので、ここ

は競合というのはほとんどないと思います。それはなぜかといいますと、脳神経系の情報

とこういったテクノロジーを一体化させて、脳が人工物を制御しながら人間の身体を変え

ていくという装置は世界で初めてだからです。そして、そのインタフェースで使われてい

る技術が今どんどん研ぎ澄まされまして、ＡＬＳのような方々に対してのこういう情報を

とる技術も、世界でこの水準の情報をとれるものはないと思います。そういう意味では、

そのほとんどにつきましては、頂点レベルだと思います。 

 そして、ＭＥＭＳを使った技術につきましては、ここは恐らくＭＥＭＳ技術をある程度

持っている方の場合には、ある程度そこに近付いてくるところとかはありますが、今、現

状で世界で比較してみますと、最も性能の高い技術として仕上がってございます。 

○久間議員 よろしいですか。 
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 では、小谷議員、どうぞ。 

○小谷議員 他と比べてすばらしいということをデータに基づいてお話しいただくことは可能

でしょうか。 

○山海ＰＭ はい。世界に対してすばらしいという話は、実は世界に競合があった場合にはや

りやすいのですが、実はアンメットな世界でチャレンジしておりまして、これまでなかっ

たところを開拓しておりますので、そこで先へ進んでおりますが、最近、類似したものも

少しずつ現れてきております。しかし、原理そのものが、日本がそこで全部知財とかを押

さえておりますので、なかなかその原理が使えないために、人間の奥深いところに入って

こられない技術として、形だけ似たものというのは出てきております。これをデータで比

較するということも可能なのですが、もともと軸が違っているところでチャレンジしてお

りますから、単純比較はちょっとしづらいのですけれども、単純比較できそうなものは、

先ほどのＭＥＭＳの技術でのセンサーの性能とか、そういったものは単純比較できますの

で、こういったところは比較しやすいかと思っております。 

○久間議員 よろしいですか。 

 どうもありがとうございました。 

 橋本先生の質問に関係して、血流を簡単に測るセンサーとか、ヘモグロビンの濃度を測

るセンサーは、山海ＰＭのアプリケーション以外にも、様々なヘルスケアシステムに活用

できると思います。ですから、できる限りほかの分野にも使えるように研究開発を進めて

いただきたいと思います。 

 どうもありがとうございました。 

 それでは次に、お手元の資料２を御参照ください。 

 田所ＰＭ、報告をお願いします。 

○田所ＰＭ 田所でございます。タフ・ロボティクス・チャレンジにつきまして御説明させて

いただきます。 

 タフ・ロボティクス・チャレンジは、災害という非常に重要な問題に対して、ロボット

による解を与えようというプロジェクトでございます。今現在のロボット技術はひ弱な優

等生であるというのが私の考えでありまして、要するに条件が悪いと、本来できる仕事が

できない、したがって災害現場に行くと使えないという問題点があります。この問題を解

決して、タフでへこたれないロボット技術を作ることによって、実際に災害で有効なソリ
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ューションを作っていきたいと考えております。 

 具体的には、タフでへこたれないというのは、厳しい環境条件でもアクセスできる、条

件が悪くても、見える、聞こえる、感じることができる、失敗してもやり直すことができ

る、災害環境条件に適合して能力を発揮できるといった技術であります。 

 もう少し具体的に言いますと、現場で移動できないという問題点を解決するために、５

種類のロボットのボディーを開発いたしました。そこに様々な技術を載せることによって、

困難な状況で移動し、遠隔あるいは自律で動作ができるようにしようというものです。こ

の問題は、一見すると、ただ単にそういう動けるメカを作れば終わりではないかと思われ

るかもしれませんが、全くそうではありません。災害現場で使えるためには、例えばこれ

に対して人工知能を載せ、またそれが周りの状況をきちんとセンシングして理解すること

ができ、また作業をきちんとそこで遂行できるという能力を付けていかないといけません。 

 次に重要なポイントとして、極限状況でのセンシングがあります。例えば、視界不良で

も画像認識ができるとか、騒音下でも音が聞こえるといったことです。また、作業が失敗

したときにリカバリーできるということが大切ですし、環境への適合性というのは非常に

重要です。 

 ということで、今、サイバー救助犬、索状ロボット、飛行ロボット、脚ロボット、建設

ロボット、このような５種類のロボットが、ここに書きましたようなミッションを果たす

という目的のために、これらの課題を解いているところであります。 

 これは全体の構成でありますけれども、分科会、研究会、あるいはフィールド評価の委

員会などを作りまして、鋭意研究開発を進めております。 

 これが実際に現場で使われるイメージを並べたものでありますけれども、災害といいま

すのは時間によって様相が変化します。災害が発生する前は平時ですけれども、この平時

には災害の予防・減災が大変重要です。例えば、このようなプラントとか、そういったと

ころを保守点検し、あるいは修理するというのが非常に重要である。しかしながら、プラ

ントの中には非常に狭い場所とか、なかなかそれが難しい場所もあって、その問題を解い

ていかないと、例えば地震災害が起きたときには大きな被害になってしまいます。また、

発災後７２時間は人命救助等が非常に重要でありますし、その後、緊急の工事あるいは復

旧等が重要です。 

 これらの問題をＣＯＣＮ（産業競争力懇談会）の中で、５０社ほどの企業の方々と一緒
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に整理いたしまして、このプログラムを立てさせていただきました。例えば、震災への緊

急対応という問題を考えますと、このような災害現場、これは熊本地震の様子ですけれど

も、ここには様々なミッションがあります。例えば、このような情報収集とか、人命救助

とか、緊急工事といったことです。これらにおいて、ドローンとか救助犬、ビデオスコー

プあるいは遠隔建機といったものは非常に威力を発揮するわけですけれども、例えばビデ

オスコープ、ファイバースコープの場合ですと、瓦れきの中に入れようとするのだけれど

もなかなか入らない、入ったはいいのだけれどもどこに入ったかよく分からないという問

題点があります。したがいまして、こういった様々な問題点をそれぞれのロボットにおい

て解決するということを今頑張っているところであります。 

 これはプラント点検の事例でありますけれども、こういった現場で高所を点検する、あ

るいは狭いところを点検する、あるいは緊急工事を行う、これは非常に大きなミッション

です。今は通常は点検の作業者が行っているわけですけれども、墜落の危険があったり、

はしごが腐食していたり、狭いところにはもちろん入れませんし、こういった事故まで起

きているというのが現状です。それに対してビデオスコープは、非常に重要なソリューシ

ョンでありますけれども、配管だけしかできないとか、あるいは曲がりが多いと無理とか、

そういった問題点があるわけです。これらの問題点を技術開発することによって解決しよ

うとしています。 

 各ロボットにつきまして、今の現状はこのようになっています。サイバー救助犬、サイ

バースーツを開発して救助犬の飛躍的な能力の拡大をしようというもの。あと索状ロボッ

トあるいは脚ロボット、被災プラントの高いところに登っていって、非破壊検査あるいは

重作業ができるようにしよう。あるいは飛行ロボット、従来の飛行ロボットでは無理な条

件下、例えば風が15メートルとか、雨が100ミリとか、そういったところで飛ぶような技術。

あるいは建設ロボット、これまでの建設機械では不可能な移動ができたり、あるいは双腕

作業ができるようなもの。こういったものの開発を目標に掲げまして開発を進めているわ

けです。 

 これらの中で、サイバー救助犬と飛行ロボットに関しましては、最終的な技術熟成度９

というところに目標を定めておりまして、要するにこの期間内に実際に現場に入れて使え

るような形にしていきたいというのがここでの目標であります。 

 今日は、時間がございませんので、索状ロボットだけにつきまして成果の御説明をした
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いと思っております。達成目標としましては、この図のような瓦れきの中にこのような蛇

形の索状ロボットが入っていきまして、中をくまなく調べてやる。それをマッピングして、

プラントであれば、どこがどうなっているのか、瓦れきであれば、どこに要救助者がいる

のか、そういったことを外部に教えてくれるというシステムであります。 

 これを実現するためには様々な技術が必要でありまして、一つは移動能力です。また、

音響・画像情報を収集する能力です。また、三次元で位置のマップを作る技術。また、遠

隔操作の技術。これらが融合して初めてこのミッションを果たすことができるわけです。 

 これに対して現状は、例えば移動能力であれば、瓦れきであれば、下方向には移動でき

るけれども、水平に移動するのは不整地だと難しい。したがって、この問題を解決して瓦

れき内で自在に移動ができるようにしようということが目標になっています。また、配管

で言えば、こういったところしかできませんので、達成目標としてこういうものを掲げて

います。また、音響・画像情報収集・マッピングにおきましても、狭いところではマッピ

ングは困難である、あるいは見ることができないという問題がありますので、これを解決

しようということです。また、遠隔操作におきましても同じようなことです。これを解決

することによって、タフなロボットの技術を作っていこうとしております。 

 では、先日６月１日に公開でのフィールド評価試験というのを行いましたので、ビデオ

をお目にかけます。 

〈映像視聴〉 

○田所ＰＭ 進捗状況はこのようになっておりまして、移動能力、それから音響・画像情報収

集あるいは三次元位置マップ、こういった技術に関しましてこのような進捗状況で、これ

らの要素技術を先ほどのようなプラットフォームに搭載していくということで研究が進ん

でいるところであります。この研究の中でフィールド評価会というのが非常に大きな役割

を果たしております。これは公開でのフィールド評価会の様子でありますけれども、６月

１日にこのような屋内のフィールドあるいは屋外のフィールドにおきまして、開発したロ

ボットを動かしまして、実際にユーザーの方あるいは企業の方あるいは一般の方々に見て

いただくということをやっております。この屋内フィールドは、プラントの現場を模擬し

たものでありまして、ここでうまく動いて中を調査できる、点検ができるということを示

そうとしています。また、この屋外の瓦れきフィールドは、熊本地震の調査に基づいた瓦

れきあるいは被災家屋を再現しておりまして、この中での能力というものを検証している
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ということでございます。 

 この公開のフィールド評価会に加えまして、まだパテントが取れていない技術などを非

公開のフィールド評価会で実際に実験をやりまして、それをＣＯＣＮの企業の方々に見て

いただいて、いろいろと御意見を頂くということをやっております。これをやることによ

って３つのイノベーションを起こしたいと考えております。一つは、技術的なイノベーシ

ョン、つまりユーザーの方とかいろいろな方々から研究者が意見を頂くことによって、そ

れをフィードバックした研究開発をやること。また、社会的な非連続イノベーション、つ

まり災害に使えるソリューションをつくっていくこと。そのためにユーザーの方に来てい

ただいて、ユーザーの方から、現場はこうなのだからこうしないといけないのだというこ

とを知ってしてもらう。あるいは、ユーザーの技術を余り御存じでない方に対して、ロボ

ットはここまでできるのだ、あるいはこれはできないとか、そういったことをきちんと知

ってもらうということをやりつつあります。また、産業的イノベーションを起こすという

ことで、これらの研究成果・要素技術等を産業界の方に見ていただいて、自社の防災以外

の独自の事業にも展開していただくということを御検討いただいています。 

 ということで、プロジェクト全体としまして、計画どおりに成果が出てきつつあるとい

うのが現状でございまして、これから防災ユーザーへの売り込みといいますか、どうやっ

て使っていただくかということ、あるいは本当に現場に持っていってそれを試験するとい

ったフェーズに入っていきたいと考えております。 

 以上です。 

○久間議員 ありがとうございました。 

 それでは、御質問はございますか。大西議員、どうぞ。 

○大西議員 ありがとうございます。 

 御説明いただいたように、対象とする現場というのは、あらかじめ想定できないという

か、いろいろな状況があると思うんです。そこに対応するには現場体験を持っている方か

らのフィードバックというのが大事だと思うので、今フィールド評価をするということを

おっしゃったけれども、４ページのところに、その横に公募審査委員会と書いてあって、

ここも協力企業群との間に矢印がありますけれども、ちょっとこの委員会というのはどん

な役割をするのかを説明していただけますか。 

○田所ＰＭ このプロジェクトの中でのミッションをデファインする際に、このＣＯＣＮで調
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査した結果というのが非常に大きな役割を果たしております。網羅的に様々な災害現場で

何が必要とされているかということを大きな表、何十ページもあるのですが、それにまと

めておりまして、それらの中からピックアップするような形でこのプランニングを行いま

した。したがいまして、この公募の審査あるいはその研究を進める上で、そこで御貢献い

ただいた方々の御意見を反映させようということで、委員に入っていただいたり、あるい

はアドバイザーに入っていただいたり、いろいろな形でその御意見を反映しているところ

でございます。 

○大西議員 それはフィールド評価とは少し違うんですか。 

○田所ＰＭ いえいえ。フィールド評価におきましても、そういった企業の方あるいは省庁の

方、ユーザーの方々においでいただいておりまして、そこで御意見を頂いています。ただ、

この図の中の公募審査委員会というのは、公募テーマが幾つもありますので、公募のテー

マの書面の審査を頂いたということでございます。 

○大西議員 もう一つ、いいですか。 

○久間議員 大西議員、どうぞ。 

○大西議員 現場に応じて、現場対応で少し機能を変えるとかということも必要になってくる

のではないかと思うんです。既製品で現場に持っていって対応させるというよりは、そう

いう発想というのもあるのでしょうか。 

○田所ＰＭ はい。それは、我々が、例えば福島第一とか、様々な再開現場でこれまでやって

きた中で大いに経験してきているところでございまして、それも含めた形でこれから研究

を続けていきたいと考えております。 

○久間議員 では、十倉議員、どうぞ。 

○十倉議員 日本はプレートの上に立っている災害列島と言われますし、それと、私の会社は

化学ですけれども、日本の重化学工業というのは、海外ではプラントを最近建設している

のですけれども、国内ではなかなか投資の機会がなくて、老朽化していっているのです。

そういうときに予防保全、そういうＩｏＴとかビッグデータ以外にこういうのも含めて予

防保全をやるというのは非常にインパクトがあると思うんです。そういう意味で、これは

思い付きで申し訳ないんですけれども、昔、東日本大震災が起こって、福島の原発が水蒸

気爆発を起こしたときに、放水で何とかしようというのを見ていて、多分国民の皆さんは

非常に絶望的な思いにとらわれたと思うんですが、例えばこういうものが全部できていれ
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ば、ああいう福島第一原発は、こういう措置をとれて、こういう第二次被害が防げたと、

そういうのを例示するようなことをしてもらうと非常にインパクトがあると思うんですけ

れども。 

○田所ＰＭ なるほど。いいアドバイスをありがとうございます。福島の原発でどういうこと

が必要であるかというのは、きちんと整理がなされておりますので、それに対して我々の

ソリューションは、ここの部分はこうできるようになった、あるいはここはできないとか、

そういった整理はさせていただきたいと思います。 

○久間議員 内山田議員、どうぞ。 

○内山田議員 実際に災害が起きたときに、原発の事故についても同様だと思いますが、いざ

ロボットを災害現場に投入してみると、それが想定していた環境と合っていないというこ

とで、十分に動けないという事例が多いものですから、この研究のように、タフなロボッ

トの開発というの社会からの要請が高いところだと思っております。そういう意味で研究

成果を大いに期待しておりますけれども、産学連携の視点から、現在このプロジェクトに

参加している大学の数や企業の数は大体どれくらいでしょうか。 

○田所ＰＭ 大学の数が、大学というか、その研究グループの数が約６０です。これは、指名

したものもありますし、公募したものもあります。大学というのは、特に要素技術の非常

に狭い範囲しかカバーできないことが多いので、ロボットに総合的な能力を持たせるため

には幾つかの大学が協力しないと、一つのロボットプラットフォームが出来上がりません。 

 企業がそれらに付いている大学と付いていない大学もありまして、あるいはロボットの

５種類のプラットフォームには、ほとんどが企業あるいはユーザー企業もありますが、そ

ういったものが付いておりまして、協力しながら研究開発を進めているということです。

企業数は、具体的にはちょっとあれですが、２０ぐらいはあったと思います。数はちょっ

と分からないのですけれども、そういう感じです。 

○久間議員 よろしいですか。 

 では、時間が来ましたのでこれで終わりますが、技術開発は順調に進んでいると思いま

すが、開発の現場をよく知る産業界のメンバーと一緒に、実用化に向けて開発を加速して

ほしいと思います。よろしくお願いします。 

 どうもありがとうございました。 

 続きまして、お手元の資料３を御参照ください。 
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 山本ＰＭ、報告をお願いします。 

○山本ＰＭ それでは、量子人工脳ＩｍＰＡＣＴプロジェクトの進捗状況を御報告いたします。

私は、プログラム・マネージャーを務めます山本喜久です。 

 まず初めに、目標設定の背景を御説明いたします。現代コンピュータが不得意とする問

題の一つに組合せ最適化があります。Ｎ個の自由度が０と１という２つの状態をとるとき、

解の候補は全部で２Ｎ通りあるわけですけれども、現代コンピュータを使った総当たり計算

の場合には、その一つ一つについて計算を全て終わった後でないと最適解が求まらないと

いうことになります。自由度の数Ｎが１０ぐらいですと、解の候補はたかだか１，０００

なのですけれども、問題サイズが２０、３０、４０、５０と大きくなりますと、解の候補

は１００万、１０億、１兆、１，０００兆と爆発的に大きくなり、スーパーコンピュータ

を使っても追い付かない、いわゆる計算量爆発が起こります。一方、量子コンピュータに

おきましては、状態０と状態１を同時にとり得る量子ビットをＮ個準備しますと、この２Ｎ

通りの全ての入力値に対して同時に計算することができますので、たった１回の計算で最

適解が求まるということになります。私たちのプロジェクトでは、この量子コンピュータ

の原理を人工的なニューラルネットワークに実装して、様々な問題を解決したいと考えて

います。 

 プログラム構想には３つの柱がありまして、それぞれについて解決すべき社会的課題と

ＩｍＰＡＣＴプロジェクトでの狙いがまとめられています。 

 まずはじめに、現代社会の様々な分野、例えば創薬、通信ネットワーク、スパース推定

などの分野では、大規模な組合せ最適化問題を高速で解く手法というものが必要とされて

います。私たちは、従来のコンピュータアーキテクチャーを捨てて、ニューラルネットワ

ーク全体に広がった量子力学的な波動関数を利用して計算を行う量子人工脳を開発して、

この問題を解決したいと考えています。 

 次に、社会にクラウドサービスが普及して、サーバやネットワークに存在する個人情報

や機密情報のセキュリティーを今後どう守っていくのかということが喫緊の課題になって

いるわけですけれども、このプロジェクトでは、クラウドユーザーだけが持っている秘密

鍵で暗号化された暗号文の上で直接計算を実行できる秘匿計算ネットワークというものを

開発したいと考えています。 

 最後に、物質探索や分子合成の現場では、数値シミュレーションの重要性が日々増して
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いるわけですけれども、現代コンピュータの計算能力はそうした需要に追い付いていない

という現状があります。プロジェクトでは、対象とする物質や分子を記述する理論モデル

を直接量子力学的な波動関数に載せて、模擬実験によりこの科学的探索を可能にする量子

シミュレータを開発したいと考えています。 

現代コンピュータが不得意とする様々な分野で、いわゆるアクセレレータに相当するも

のを開発して、問題を解決しようと考えています。小規模な組合せ最適化はチップベース

のＦＰＧＡイジングマシンで、大規模な組合せ最適化は光電子ハイブリッドイジングマシ

ンで、秘匿クラウド計算はユニタリ暗号マシンで、最後に量子シミュレーションはＸＹマ

シンで解決したいというのが、プロジェクトの狙いであります。 

 ３つの研究テーマに対してプロジェクト開始時に実現された実施体制が次のグラフに示

されています。プロジェクトの柱となる量子人工脳の開発を加速するために、その後、研

究グループと研究予算をこの量子人工脳のチームに集約するということを行って研究を進

めているところであります。 

 次に、量子人工脳のハードウエアの開発状況について述べます。私たちが開発しようと

している量子ニューラルネットワークを構成するニューロンというのは、光パラメトリッ

ク増幅器と光ファイバーからなるリング共振器で構成された光学系に発生される時分割の

多重光パルスが担います。一方、量子ニューラルネットワークを構成するシナプス結合の

方は、光ホモダイン検波器とＦＰＧＡのフィードバック回路でこれを実現します。このよ

うにしてＮ個のニューロンとＮ２個必要なシナプス結合をたった一つの光パラメトリック発

振器とたった一つの測定フィードバック回路で実現するというのが、量子人工脳の特徴で

す。 

 スタンフォードで開発されたマシンは、１００個のニューロンと１万個の連続値全結合

機能を持ったシナプス結合を実装していまして、現代コンピュータが最も不得意とするＮ

Ｐ困難ＭＡＸ－ＣＵＴ問題の厳密解を１ミリ秒という短時間で出力することができます。

一方、ＮＴＴで開発されたマシンは、２，０００個のニューロンと４００万個の離散値全

結合機能を持ったシナプス結合を実装していまして、同じＭＡＸ-ＣＵＴ問題の近似解を現

代コンピュータに比べて５０倍速く出力できます。 

 開発されたマシンを競合技術とこの表で比較しました。私たちの量子人工脳の特徴は、

２，０４８ビットの全結合を実現していることによって、他の方式と比べて大きなサイズ
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の組合せ最適化に対応できるというところにあります。 

 最後に、今後のマシンの開発計画について述べます。２，０４８ビットの離散値全結合

と５１２ビットの連続値全結合を切り替えられる可搬型のマシンを今年度末までに開発す

る予定です。平成２９年１２月までには、１０万ビット離散値全結合と１万ビット連続値

全結合のマシンを開発する予定にしております。有名なＩＢＭのニューロチップ（Ｔｒｕ

ｅ Ｎｏｒｔｈ）は、２５６ビットを全結合したコアを４，０００個並列に動作させて、

トータルでは１００万個のニューロンと２億個のシナプス結合を持っているわけですけれ

ども、私たちが作ろうとしているマシンは、１０万個のニューロンを１００億個のシナプ

ス結合で結合して、ＩＢＭの方式に比べて２桁大きな問題サイズに対応できるようなもの

を開発しようと考えています。 

 次に、量子人工脳の適用先に関する検討状況について、現状を御報告します。最初に化

合物探索について述べます。例えば、創薬の分野におきましては、ターゲットとなる蛋白

質に安定に結合する化合物の構造というものは分かっているわけですけれども、それぞれ

のサイトにどういう原子種を割り当てるかという自由度がありまして、膨大な数の中から

解を探索する必要があります。例えば、１２サイトに６原子種を割り当てるだけの問題で

ありましても、対象となる化合物の総数は２０億に上りますので、計算機シミュレーショ

ンによってあらかじめこの数を１００個ないし１，０００個に初期フィルタリングしてお

くということが非常に重要であります。量子人工脳は波動関数の揺らぎを使って計算しま

すので、エネルギーの低い順番に励起状態を拾ってくるボルツマンサンプリングという機

能を持っていますので、こうした応用には非常に適していると考えられます。 

 この加工物探索の問題をイジングモデルにマッピングして、実際解いてみますと、６サ

イト６原子種の化合物探索の問題ですと、化合物のエネルギーの分布というのはこういう

分布をしているわけですけれども、そこにある温度を仮定してボルツマン分布を計算して

みますと、その結果は、量子人工脳が吐き出してくる分布と区別できないことが分かりま

す。この結果から、ボルツマン分布を確かに再現しているということが分かりました。同

時に、同じエネルギーを持った化合物が数種類ある場合でも、ほぼ同じ確率でそれらの化

合物を拾ってくれるという特性を持つことも同時に分かりました。 

 次に、無線通信システムについて述べます。無線通信の分野では、時々刻々トラフィッ

クが変化するわけですけれども、周波数バンドや送信パワーといった通信リソースを基地
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局間で最適化して、ユーザー間の干渉あるいはビットエラーを最小化し、スループットを

最大にするということが非常に求められています。例えば、近接したユーザー間では基地

局を介して通信を行う代わりに、公衆無線ＬＡＮや直接デバイス・トゥ・デバイスで無線

通信を行うことができますと、周波数の利用効率が向上され、高速化・低遅延化、通信容

量の増大あるいは基地局負担の低減などを同時に実現することができます。 

 ここでは、各ユーザーの送信電力と周波数バンドを最適化して、相互干渉を最小化する

問題を量子人工脳にマッピングして解かせた結果が示されています。横軸は、基地局を介

するユーザーに割り当てられる通信速度を決めたときに、デバイス・トゥ・デバイスを使

うユーザーの通信速度を計算したものです。従来方式の場合には、こういう最適化という

のは１分以上の計算時間が掛かったわけですけれども、量子人工脳の場合には、その計算

時間が１秒程度で済み、また通信容量も改善されることが分かりました。 

 最後に、スパース推定について述べます。例えば、医療とか天体観測などの画像解析の

分野におきましては、我々が観測できる情報量は、もともと高次元のデータが持っていた

情報量に比べて圧倒的に小さなものであります。なおかつ、元データの間でのクロストー

クあるいは雑音も付加されます。そのようなひずみを受けた観測データからどれだけ忠実

に元画像を再生できるかという手法の一つが、このスパース推定というものであります。 

 背景にある思想は何かといいますと、我々が対象としている系というのは、ある種の秩

序が自己形成されていて、系が持っているランダムさ、すなわち情報量というのは、理論

的な限界よりもずっとずっと低いという情報のスパース性です。そのスパース推定という

手法を使って画像を再構成するためには、元画像（ベクトル）の非ゼロ項の個数を最適化

しながら、観測データに最も近い元データを推測するという最適化問題を解くことになり

ます。この問題をやはり量子人工脳にマッピングしまして、ここに数値シミュレーション

の結果があるのですけれども、１４掛ける１４の画像データについてひずみを受けた観測

データが与えられたときに、元の画像に比較的近い復元画像というものが得られるという

ことが分かりました。 

 最後に、研究開発のロードマップをお示しします。平成２８年度末までに２，０４８ビ

ット量子人工脳の開発、これは開発済みなんですけれども、これに関する報道発表を行い

たいと考えています。平成２９年度半ばまでには、この２，０４８ビットの量子人工脳を

可搬型にしたものを用いた外部ユーザー向けの運用を開始したいと考えています。 
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 以下は、先ほど述べましたように、より大きな１万ビット～１０万ビットの量子人工脳

の開発を行って、それを使った外部ユーザー向けの運用を開始するということを今後行っ

ていきたいと考えております。 

 以上です。 

○久間議員 どうもありがとうございました。 

 それでは、御質問等をお願いします。橋本議員、どうぞ。 

○橋本議員 中身はよく分からないのですが、順調にハードの方もソフトの方も進んでいると

いうことで、大変すばらしいと思うのですが、最終的な形態とその後についてお伺いした

いです。例えばハードの方も、いろいろな競合があって、いろいろなアプローチがされて

いるわけです。今、このプロジェクトでやっているものが完成したときに、その後の競争

優位性はどのように保つものなのでしょうか。 

 それから、ソフトの方もいろいろなこういう問題を解く理論を開発されているわけです

けれども、そういうものが今後どのように競争優位性を保つのでしょうか。 

○山本ＰＭ 先ほどお示ししましたこのグラフなんですけれども、当面の競合相手である量子

アニリーングマシンとか古典アニーリングマシンというのは、ニューロンとニューロンの

間をつなぐシナプスの実装にどうしても限界があるために、解ける問題サイズがルートＮ

でスケールしますので、いずれどんなに大きなビット数のものを積んだものができたとし

ても、本当に解きたい大規模な組合せ最適化というのは恐らく難しいのではないかなと考

えています。一方、測定フィードバックという量子人工脳の柱の一つを用いますと、今の

プロジェクトの考えでは、１０万ニューロンを１００億のシナプス結合で全結合できます

ので、１０万ビットの組合せ最適化の問題には恐らく一番速く到達できると思っています。

ただ、それ以上の問題を近似的に解きたいというときに、現代コンピュータに載るアルゴ

リズムがいろいろ考えられていて、こういう新しいハードで問題を解決するのではなくて、

アルゴリズムでそれを解決するという手法が、本当の意味で強敵といいますか、近似解を

高速で見つけてくるよいアルゴリズムが見つかってきたときに、１０万以上の問題で量子

人工脳は、このアルゴリズムの進化にどのように太刀打ちするのかというのは、多分真剣

に考えていかなければいけない問題だと思います。 

○橋本議員 そうすると、このマシンをこの方法で更に最適化するとか、そのような方法で勝

てるという話とはまた別の次元の競争が出てくる可能性があるというわけですか。 
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○山本ＰＭ はい。このテーブルに出てきているハードの開発の中では、恐らくスケールする

のはこのマシンだけなので、そういう点では余り心配していないのですけれども、いわゆ

る現代コンピュータやＦＰＧＡの中に直接アルゴリズムとして新しい解法を載せるような

ものというのは、恐らく日進月歩で出てくると思いますので。 

○橋本議員 このソフトの方はどうなんですか。今具体的に３つの事例を出されましたが、こ

ちらの方の、これはちょっと私は内容が分からなかったのですが、このマシンによって異

なるのですか。基本的なスキルのところは変わらないんですよね。 

○山本ＰＭ はい、これは全て組合せ最適化問題を一度イジングモデルに落としていますので。 

○橋本議員 同じですよね。 

○山本ＰＭ そうです。量子アニーラに載せようが、古典アニーラに載せようが、あるいはニ

ューロチップに載せようが、同じです。 

○橋本議員 分かりました。そうすると、こういうものの競争というのは、どこまでいったら

良くて、それ以降はどうなるのですか。 

○山本ＰＭ 今、例えばこの例ですと、この計算機シミュレーションでやっているのは６サイ

ト６原子種の問題なんですけれども、このぐらいの小さなサイズの問題であれば、恐らく

今の現代コンピュータの中で全数探索をしておりまして。 

○橋本議員 すみません、私の質問は、このソフトというか、こちらの方の理論式の研究には

大変力が入っていますよね、日本のいろいろな方を入れられて。この方の競争優位性とい

うのはどのようなものですか。 

○山本ＰＭ そこに関しては強敵がいまして、Ｄ－Ｗａｖｅ社の近くで立ち上がったベンチャ

ーに１ＱＢｉＴという会社がありまして、１００人ほどのベンチャーなんですけれとも、

量子ソフトに特化した企業がありまして、そこにこういう様々な組合せ最適化をイジング

に落とす数学に強い人たちが集まっています。そこにたくさんの新しいソフトが蓄積され

ていて、その会社では、別にどこのハードを使っても最終的には使うソフトは全部うちの

ソフトになるというので、そういう意味で一番大事なところを押さえている会社が実はあ

ります。米国には、ＧｏｏｇｌｅやＮＡＳＡ Ａｍｅｓにも強力なソフト部隊がいます。

ＩｍＰＡＣＴが抱えているソフトの開発部隊というのは、１ＱＢｉＴのように組織化され

たソフトの開発部隊にまだなっていないので……。 

○橋本議員 そことはどういう関係でやることになるのですか。これは、すごくシンプルに言
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うと、そういうところがあるのだったら、もうソフトの開発はそこに任せてしまうとか、

例えばですよ。単純に最終的な成果を見たときに、もちろん学問的には、日本を代表され

る方が入っているからすごいと思うんですが、しかし、こういう問題についてそういうベ

ンチャーがばっとやっているのだったら、そこに勝てるのだったらやった方がいいし、勝

てないのだったら……。 

○山本ＰＭ 比較的急いで、外部ユーザー向けの運用開始のために可搬型のマシンを開発して、

来年の１０月を目安にこういうことをやろうとしているのは、このマシンに１ＱＢｉＴの

様々なソフトを載せてもらおうと思って……。 

○橋本議員 例えばマックとウインドウズの戦いみたいな感じなのか。言ってみれば、ＯＳの

開発競争みたいな感じで。 

○山本ＰＭ そうです。今はＤ－Ｗａｖｅ社の量子アニーラだけが彼らが使えるハードなんで

すけれども、ＩｍＰＡＣＴのマシンが立ち上がってインターネットにつながれば、恐らく

自分たちが持っているソフトを量子人工脳の上で走らせるはずなので。 

○橋本議員 そういう競争なんですね。ＯＳの競争みたいなことが行われると理解していいん

でしょうかね。分かりました。分かったというか、外形が分かりました。 

○久間議員 組合せ最適化問題というのは、例えば何十億、何百億とある解の中で、最も適し

た解を探す問題です。しかし、本当に一番いい解が必要だという問題は、現実的にどうい

う問題があるのか、まずそれを説明すべきです。普通の問題なら、何十億ある解のうちの

１００番目でも１，０００番目ぐらいでも十分というケースがほとんどです。 

 それから、ボルツマンサンプリングとかスパースモデリングなどは別の人のアイデアで

あって、山本ＰＭのオリジナリティは、ボルツマンサンプリング等の理論モデルをイジン

グマシンにマッピングしたところです。とすると、イジングマシンの工学的価値が問題に

なります。イジングマシンには光演算の部分とＦＰＧＡの部分がありますが、ＦＰＧＡで

の計算量が多いと、ハードウエアとして価値が高くないので、光演算によって全体の計算

量が大幅に減少するということを、分かりやすく説明する必要があると思います。次回は

そのようにお願いします。 

ということでよろしいですか。 

 ほかに御質問がありますか。小谷議員、どうぞ。 

○小谷議員 組合せ最適化は、日本の数学者でも結構強い人がいますが、先生のチームに入っ
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ているのでしょうか。 

○山本ＰＭ はい。プロジェクトの開始当初は、東大生研の合原先生のグループだけがここを

担っていたのですけれども、やっぱりここが大事だというので、グループを再建していろ

いろな人に入ってきてもらっています。実際には、ここには書いていないのですけれども、

この人たちが考えたアルゴリズムを実問題に載せたときの性能をいろいろ評価していただ

くために、例えばスパース推定とか創薬とか無線通信とか、それぞれの分野のプロの方が

プロジェクトの外部にいて、そちらの人たちは、実際は現代コンピュータの上にいろいろ

なアルゴリズムを走らせてやっているわけですけれども、そことこことが競争して、より

よいものを探していくということを今やっているわけです。 

○久間議員 よろしいですか。 

 イジングマシンは、まだ小さいモデルですが、ハードウエアとして動作し始めています

ので、技術は進捗していると思います。引き続き頑張っていただきたいと思います。 

 どうもありがとうございました。 

 それでは、事務局から今後のＰＭからの報告予定について説明してください。 

○福嶋参事官 次回のＰＭからの進捗報告につきましては、８月１８日に藤田ＰＭ、宮田ＰＭ、

山川ＰＭの３名からの報告を予定しております。よろしくお願いいたします。 

○久間議員 ありがとうございました。 

 以上で第１７回革新的研究開発推進プログラム有識者会議を終了させていただきます。 

午前１０時５０分 閉会 


