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1. 目 的 

循環経済や動静脈連携の実現に向けて、DPP を始めとする情報基盤や AI・ロボティクス等のデジタル技術の

活用が期待されている。しかしながら、技術開発や実証事業等は行われているものの、その導入による効果測定

や普及シナリオに関する検討は、十分に行われているとは言い難い。そこで、本研究では、社会実装が期待され

る下記の 2 つのプロジェクトを例とした実証研究を展開し、デジタル技術の導入効果の測定方法および成熟度評

価を通じて、動静脈連携を推進する社会実装シナリオを提示することを目的とする（図 1）。 
【プロジェクト１】DPP の構築に寄与する WCM (Work Chain Management）をベースとしたトレーサビリ

ティシステムの構築：WCM (Work Chain Management）は、現場情報を効率的に集約することが可能な IoT 型の

トレーサビリティシステムであり、DPP のコンセプトを具現化することに貢献できるポテンシャルを有してい

る。本研究では、複数の循環資源を対象とした PoC（Proof of Concept）および実証試験を通じて、その導入効果

を明らかにする（図 1）。 
 【プロジェクト２】：動静脈連携を念頭においた廃プラ等の選別支援システムの開発：筆者らは、AI による

画像診断、ロボティクス等の技術を静脈の現場に率先導入し、動静脈連携を推進するプロジェクトを推進してい

る。産業廃棄物や事業系一般廃棄物に由来する廃プラを選別システムの実証と成熟度評価を通じた社会実装シナ

リオを提示する。 
 以上により、具体的な実証研究を通じて、デジタル技術を活用した動静脈連携の具現化に向けた共通認識を

醸成することを目的とする。 

 
図 1  WCM (Work Chain Management）のコンセプト 

 

  

図 2  ループラインコンベヤ一体型 AI 選別ロボットシステムと情報プラットフォーム 
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2. 研究成果 
2.1 【プロジェクト１】DPP の構築に寄与する WCM (Work Chain Management）をベースとしたトレーサ

ビリティシステムの構築 
 主として、以下の成果を得ることができた。 
① WCM と CFP (Carbon Footprint)を連動させたコンセプトを提示した。次年度以降に、コールドチェーン（食

品、冷凍冷蔵ショーケース等）を対象とした PoC (Proof of Concept)を行う準備を完了した（図 3）。 
② I 市の医師会と連携し、小口の医療機関から排出する感染性医療廃棄物の回収とトレーサビリティの実証試

験を着手した。本実証では、筆者らが開発した IoT 型の集荷依頼システムと WCM を連携させるシステム

の構築を想定しており、さまざまな動脈物流に応用できる可能性を有している。 
 

  
図 3  WCM (Work Chain Management）と CFP (Carbon Footprint)の統合に向けたシステム構成 

 
2.2 【プロジェクト２】：動静脈連携を念頭においた廃プラ等の選別支援システムの開発 
主として、以下の成果を得ることができた。 

① 開発してきた使用済み飲料容器のループラインコンベヤ一体型 AI 選別ロボットシステムの実環境における

実証試験を行い、実用化に向けた指針を得ることができた。 
② 新たな取り組みとして、生成系 AI を取り込んだ LMM(Large Multimodal Model)駆動型の選別ロボットの開

発コンセプトを提示するに至った。これまでの DL (Deep Learning)方式と比較して、大量な情報を扱うこと

ができ、より高度な選別を行える可能性が示唆された。また、この方式により、リサイクルの現場の大量

の情報を取得することができ、従来とは異なる質の情報を動脈側にフィードバックできる可能性がある。 
 以上より、動静脈連携につながる AI 選別ロボットの開発の方向性を提示した（図 4） 

 

図 4 動静脈連携に貢献する AI 選別ロボットの開発の方向性 
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【本事業】産業用パラレルリンクロボットの実用化
特徴：①速度が速い（1秒/1ピック）

②一般品目のみ対象（特殊品目対象外）

【別途開発】本事業のロボットで実現できない作業
Ex.キャップ外し、残液回収、洗浄等
VisionLLM+協働ロボット（アーム2本）
⇒将来的には、人型ロボットの導入を見据える

＋

• 単純作業＋速度重視
• ヒトとの共存が前提
• 技術成熟度：高

• 複雑作業の人型ロボットの視覚として活用
• 今後の技術開発が必要
• 技術成熟度：低


