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ロボット活⽤型市場化適⽤技術開発プロジェクト
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中⼩・中堅企業
社外SIerが開発

プラットフォーム化
Easy to develop化

ロボットのプラットフォーム化により
需要を束ねることでコスト的に⾒合う
ビジネスに転換

中⼩・中堅企業
現場作業者が操作

プラットフォーム化
Easy to use化未活⽤領域

||
多様で⼩規模な需要

既活⽤領域
||

少数の⼤規模な需要

伝
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需要種別

未活⽤領域へのロボット導⼊拡⼤

⼤企業
社内SIerを擁する企業

社内SIer

保守要員

⼩品種⼤量⽣産 モノづくり・三品産業 対物サービス ⽣活⽀援…

本プロジェクト
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ソフトウェアコンソーシアム

市場化プロジェクト実施体制

カワダ
ロボティクス

富⼠ソフト
⽇本電産

ライフ
ロボティクス

セック・THK
名城⼤

川崎重⼯ YOODS パナソニック

東芝

ハードウェアコンソーシアムRRI（ロボット⾰命イニシア
ティブ協議会）WG3におけ
る議論を経て2017年度から
開始

事業期間
• 2017〜2019年度

2017年度公募・採択

ハード開発事業者（7事業
者）
• カワダロボティクス
• 富⼠ソフト・⽇本電産
• 東芝
• セック・THK・名城⼤
• 川崎重⼯
• YOODS
• パナソニック
ソフト開発事業者（5事業
者）
• 産総研
• 東⼤
• TORK
• イーソル
• JQA



ロボットのプラットフォーム化とは
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⾷品
ハンドリング組⽴作業

パーソナル
モビリティ店舗在庫監視

共通基本機能層
＝共通利⽤が可能な
基盤ソフトウェア層

移動系基本機能群

地図
作成

位置
推定

経路
⽣成

障害物
回避

経路追
従制御

アーム系基本機能

ジョグ
制御

ティー
チング

衝突
回避

プラン
ニング

指定経
路追従

共通基本機能群
から組み込み

ビジョン系基本機能

3次元
点群

物体
認識

画像
処理

プラットフォーム

SI部分

川崎重⼯富⼠ソフト
⽇本電産東芝 パナソニック

移動系
基本機能

移動系
基本機能

アーム
系

基本機
能

移動系
基本機

能

アーム
系

基本機
能

ビジョ
ン系

基本機
能

ソフトウェアコンソーシアムにて新規開発または既存モジュールを拡張

POS
連携

配⾞
管理

安全
機能

配⾞
管理

移動・
腕連携

持ち替
制御

移動・
腕連携

持ち替
制御

ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ実証
試験⽤検証SW

ハード事業者が開発
（競争領域）

ソフト事業者が開発
（協調領域）

共通基本機能を活⽤し
個別アプリ部分を開発

共通部分はPF化
（ソフト事業者が開発）

適合性検証

ソフト・ハードともに
「ベース機能」＋「オプション機能」＋「個別開発」
でアプリケーション開発可能にすることで、SIコスト削減、分業促進
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OS

ミドルウェア

ナビゲーションマニピュレーショ
ン ビジョン

アプリケーション

品質保証済み
パッケージ

品質保証済み
パッケージ

品質保証済み
パッケージ

構成管理
機能

運⽤
ﾒﾝﾃﾅﾝｽ
機能

安全監視
機能

（未実現）

ｾｷｭﾘﾃｨ
機能

（未実現）

AIクラ
ウド連携

機能

分野⾮依存の共通機能

品質保証済み
パッケージ

機
能
要
件

⾮
機
能
要
件 ・テスト・検証に関するエビデンス

・モジュールの性能指標
・ドキュメンテーション
・共通インターフェース仕様

・教育・コミュニティー
・安全規格とのマッチングに関するガイドライン
・ライセンス・特許に関するガイドライン
・⻑期的な保守・運⽤体制

プ
ラ

ッ
ト

フ
ォ

ー
ム

領
域

組込み対応
ROS1/ROS2

ソフトウェアコンソーシアムの取り組み

eMCOS POSIX

ツールチェーン

機能
安全

ROS2ROS1

ｓ安全対策⽀援ROSコード解析・品質改善
保守・維持管理体制検討

• ロボット安全設計開発
• ロボットソフトウェア特許・ライセンス
• ロボットソフトウェアアーキテクチャ
• ロボットシステム開発プロセス・品質管理
• 次世代ロボット実装⼿法
• 移動ロボット評価指標 調査検討6委員会



成果概要(産総研）
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教⽰データ再利⽤ツール”teachingPlugin”
• SI作業コストの多くを占める「教⽰」を簡略化
• 過去の教⽰データを同様の作業へ再利⽤可能に

教⽰データをGUIで編集
シミュレータ上で動作確認

既存の機能

RTC
OutPort

on
Ex

ec
ut

e(
)

CORBA CDR
シリアライザ

ROS1 msg
シリアライザ

ROS2 DDS
シリアライザ

CORBA I/F

ROS Publisher

DDS Publisher

シリアライザ
ファクトリ

T型

パブリッシャ
ファクトリ

インターフェース
ファクトリ

新機能

型無し char[]

接続時⽣成接続時⽣成接続時⽣成

コネクタオブジェクト

コネクタオブジェクト

コネクタオブジェクト

Publisher
ex. flash  

Publisher
ex. New    

Publisher
ex. Periodic   

ミドルウェア相互運⽤フレームワーク
• RTM/ROS1・2等様々なミドルウェアを相互接続
• ソフトウェア資産の有効活⽤


