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汎用自律走行ロボットプラットフォーム普及に向けて
～ｉＲｅｘ統合デモについて
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東芝 『汎用自律走行ロボットプラットフォームの研究開発』

＜概要＞ 近年、自動車ではADAS*1が普及し自動走行も実用に近づいている。一方、移動ロボットとしては無人物流倉庫のAGV*2等、利用
は拡大しているが、人共存環境での自律移動の普及には至っていない。そこには、自己位置認識と安全性確保の課題がある。LRF*3を用いた
SLAM *4は精度は高いが高コストな上、人が多く、物が置かれるような周囲環境が変化する場所では使えない。また人と物の区別がつかず、安全性
確保のため狭所では減速・停止を強いられる。本開発では、車載用画像認識プロセッサを用い、複数画像からの位置認識と車載品質の人物検出を
実現する①インテリジェントユニットを開発する。そして、物流現場、店舗、中小規模工場、介護施設の複数の現場で、それぞれの要求を満たす、
②走行ユニットと個別ユニットを併せて開発し、共に実証することで、汎用性と実用性を兼ね備えた汎用自律走行プラットフォームを提供する。

＜開発内容①:インテリジェントユニット開発＞
車載用画像認識プロセッサを用い、10fpsの安定した処理を行う

ことで、自己位置認識精度±5%と車載品質の人物検出を同時に
実現するユニットを開発する。そして、組込み環境ではコアユニットと
して、ＰＣ環境では画像認識ユニットとして、本プロジェクトで構築さ
れる新ロボットプラットフォームを実装する。

＜開発内容②:走行ユニット・個別ユニット開発＞
物流センターでのカゴ台車搬送、店舗での棚卸、中小規模工場

でのマーシャリング、施設での監視見守りといった複数の現場の各々
の顧客要求を満たす走行ユニットと必要な個別ユニットを開発する。
新ロボットプラットフォームに対応、インテリジェントユニットとシステムを
構築し、現場で実証する。

＜期待される効果＞
まず、実証する4つの現場で、ロボット活用による人件費削減効果

として総額85億円程度の市場創出が見込まれる。次に、インテリジ
ェントユニットの販売により駅等の雑踏での警備ロボットなどへの利用
が考えられる。波及効果として、大学等でのインテリジェントユニットを
活用した研究開発が促進され、 2020年 106億ドルと言われる移
動ロボット市場*に向けた日本のロボット開発の貢献が期待される。

*: MarketsandMarkets社 移動ロボットの世界市場:2020年市場予測

開発内容のイメージ

*1: Advanced Driver Assistance Systems, *2: Automated Guided Vehicle, *3: Laser Range Finder , *4: Simultaneous Localization and Mapping

“上市可能なレベル”→東芝Gr.会社から販売可能に!
施設内走行ユニット 高可搬走行ユニット
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開発しているプラットフォームロボット
個別機能

棚監視
ユニット ⇒

＋

ターゲット（実証）

サービス分野
-店舗等棚監視-

共通化機能

施設内走行ユニット

台車積載
ユニット ⇒ サービス分野

-物流台車搬送等-

電源ユニット

走行ユニット

60kg可搬
２輪独立

高可搬走行ユニット

150kg可搬
全方向移動

共通する技術課題:自己位置認識と安全性確保(人物検出)

ロボット未活用領域への普及に向けた課題

ハードウェアハードウェア
コスト

運行システム
開発コスト

運行システム
開発コスト

バリエーションバリエーション
不足
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物流台車搬送

【実証現場】

【用途】
物流現場(人共存環境下)にてカゴ台車を
センター内の目的地まで搬送する。

（現在、人が行っている作業の代替）

【走行ユニット(高可搬)】

イメージ

サービス分野
-物流台車搬送等-

走行ユニット
（高可搬）
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物流台車搬送:実証実験の様子
サービス分野
-物流台車搬送等-
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物流台車搬送:実用試作機開発
走行ユニット
（高可搬）

改良した実用試作機開発へ

ＪＱＡ殿と連携し、安全認証
・・・一歩手前を目指し開発中
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店舗等棚監視
サービス分野
-店舗等棚監視-

走行ユニット
(施設内)

【実証現場】【用途】 商品棚等の商品棚卸、
欠品、在庫等確認作業

【走行ユニット(施設内）＋棚監視ユニット】

棚監視
ユニット

イメージ イメージ

店舗イメージ
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店舗等棚監視
サービス分野
-店舗等棚監視-

走行ユニット
(施設内)

棚監視
ユニット

【実店舗での実証】
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安全について（JQA連携）

JQA殿RRI-WG3 資料「市場化プロジェクトにおけるロボット安全への取組について」より抜粋
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開 始

機械類の制限の決定

危険源の同定

リスク見積り

リスクの評価

リスクは適切に低減されたか？

ステップ２ 安全防護及び付加保護方策

文書化

終 了

リスクアセスメント

３ステップメソッドによるリスク低減

ステップ１ 本質的安全設計方策

ステップ３ 使用上の情報

YES

・角を丸くする
・可動部の質量を小さくする
・低出力モータの使用
etc

・カバー、クッションを取付ける
・非常停止ボタンを付ける
・センサーで危険を感知したら停止
etc

・取扱説明書への記載
・使用者の教育、訓練 etc

NO

安全について（JQA連携）

隔離の原則は使えない

JIS B 9700 (ISO 12100), JIS B 8455 (ISO 13482）

ポイント
・既存のカゴ台車が系に含まれるロボット安全の整理／運用ルールと商品性のバランス
・プラットフォームロボットに求められるユースケースおよびリスクアセスメントの汎用度合い

サービス分野
-物流台車搬送等-
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速度監視ユニット
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東芝のオープン／クローズ戦略

SLAM

棚監視
ユニット

サービス分野
-店舗等棚監視-

台車積載
ユニット

サービス分野
-物流台車搬送等-

制御系

移動計画
Navigation

２次元
距離センサ

自己位置推定
Localization

地図生成
Mapping

環境認識
（障害物等）

電源

自律走行ロボットプラットフォーム

移動制御

移動台車

経路生成
PathPlanning

走行ユニット

内界センサ
等

環境認識
（人物等）

地図管理

認識系

センサ アクチュエータ

カメラ

計画系

共通化機能 プラットフォーム実装
→オープン（第3者提供可能)

環境地図

顧客向けソリューション
→クローズ

個別機能 プラットフォーム利用
→IF仕様はオープン

作業計画
TaskPlanning

移載
ユニット

サービス分野
※競技会等での実証
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自律走行ロボットプラットフォーム構成

SLAM

制御系

移動計画
Navigation

２次元
距離センサ

自己位置推定
Localization

地図生成
Mapping

環境認識
（障害物等）

電源

移動制御

移動台車

経路生成
PathPlanning

内界センサ
等

環境認識
（人物等）

地図管理地図管理

認識系

センサ アクチュエータ

カメラ

計画系

走行環境地図

作業計画
TaskPlanning役割地図

商品・貨物
データ

運用計画
（含む入力端末）

移動機能

ロボット単体

システム全体
スケジュール

等

NEDO市場化Pj.
上位IF標準化
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自律走行ロボットプラットフォーム

SLAM

制御系

移動計画
Navigation

２次元
距離センサ

自己位置推定
Localization

地図生成
Mapping

環境認識
（障害物等）

電源

移動制御

移動台車

経路生成
PathPlanning

内界センサ
等

環境認識
（人物等）

地図管理地図管理

認識系

センサ アクチュエータ

カメラ

計画系

走行環境地図

作業計画
TaskPlanning

経由点列

軌道点列

目的位置、移動速度etc.
走行指示(P2P、ﾗｲﾝﾄﾚｰｽ、
棚沿い、ドッキング等）

“どこで何をするか”の決定
に必要な、場所の役割を
示す地図。例えば、
商品棚、ピッキングエリア、
ソータ位置、充電ST等
（一般の案内図に相当）

ロボットが走行するために
必要な情報を含む地図

例えば、
移動禁止領域、障害物
領域等のレイヤを持つ
（経路ノード情報も含む）

役割地図

商品・貨物
データ

大域移動計画Global Planner
(経路選択等)

局所移動計画
Local Planner
(障害物回避等)

ロボットの作業計画
＜作業手順を決定＞
例:台車aをピックアップ

→エリアBに移動
→台車aをドロップオフ

移動作業は移動計画へ

運用計画
（含む入力端末）

システム全体の運用
＜ロボット、装置への作業指示を決定＞
例:ロボットαが搬送作業

ロボットβは充電待機
ソータZは○○向け貨物ア処理

等を計画する
【単純な場合は人の入力端末で可】

移動機能

ロボット全体

システム全体

経路ノード
情報

ロボット位置

モータ指令値

何がどこにあるかのデータ
例えば、
商品棚にどの商品があるか
貨物AはエリアAにある等

スケジュール
等
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自律走行ロボットプラットフォーム構成・・・

SLAM

制御系

移動計画
Navigation

２次元
距離センサ

自己位置推定
Localization

地図生成
Mapping

環境認識
（障害物等）

電源

移動制御

移動台車

経路生成
PathPlanning

内界センサ
等

環境認識
（人物等）

地図管理地図管理

認識系

センサ アクチュエータ

カメラ

計画系

走行環境地図

作業計画
TaskPlanning役割地図

商品・貨物
データ

運用計画
（含む入力端末）

移動機能

ロボット単体

システム全体
スケジュール

等

???

NEDO市場化Pj.
上位IF標準化
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移動機能

ロボット
移動機能

ロボット

移動ロボットの標準的インタフェースへ

AMR-IF : 自律移動ロボット上位系インタフェース

上位システム

移動機能

ロボット

地図管理地図管理

走行環境地図

役割地図 AMR-IF

上位システムだけ提供する企業

移動ロボットだけ提供する企業

分野・用途に応じて搬送重量・サイズ等、
異なる移動ロボットを選択可能

ハードウェア
コスト低減
ハードウェア
コスト低減

運行システム
開発コスト低減
運行システム

開発コスト低減

バリエーション
不足低減

バリエーション
不足低減
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移動ロボットに取組むグループが連携

ロボット活用型市場化適用プロジェクト 移動ロボット連携WG
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iRex統合デモ
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年度内サンプルソフトを公開予定

AMR-IF : 自律移動ロボット上位系インタフェース

topic cmd note

robo_res run_nav 自律移動モード開始

kill_nav 自律移動モード終了

set_pose 初期位置設定

navi_res goto 移動開始

stop_res cancel 自律移動中止
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移動ロボット上位系インタフェース仕様書

RRI WG3 ソフトアーキテクチャ調査検討委員会 移動ロボットSWG にて作成



TOSHIBA Confidential
© 2019 Toshiba Corporation 25

ご清聴ありがとうございました


