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本講座では，主に「ROSとは何か︖」に注⽬し，技術
的な側⾯ではなく，ROSを活⽤するために必要な背景知
識の獲得を⽬標としている．ROS環境を⽤いたプログラ
ム開発等に興味がある⽅は，本講座の最後に⽰すチュー
トリアル等を実施してもらうか，本NEDO特別講座で開
講している他の講座を聴講して欲しい．



もう⼀度，ROSとは︖

´ ROS=パッケージ＋通信ライブラリ＋ツール，それに加えてエコシ
ステム
´ パッケージ︓移動，操作，認識等のロボットを動かすための要素技術

となる⼤量のコンポーネントを提供
´ 通信ライブラリ︓ソフトウェア・モジュール間のやりとりを容易にす

る通信ライブラリを提供
´ ツール︓起動，監視，デバッグ，可視化等の開発のためのツールを提

供
´ エコシステム

´ 開発者，サービス提供者，利⽤者が相互に影響を及ぼし合いながら，
共存，共栄すること．

´ 開発者，研究者がソフトウェアをオープンソースとして⼤量に提供し，
⾃由に使える（開発時間もエコ）
´ 利⽤するユーザもコミュニティに貢献してほしい



ROSコミュニティ
´ROS_wikipedia

´http://wiki.ros.org



ROSコミュニティ
´ROS Discourse （ROSの議論スペース）

´http://discourse.ros.org



ROSコミュニティ
´ROS_Con （ROS関連技術の発表会）

´https://roscon.ros.org



ROS関連の活動(ROS-Industrial)

´ ROS Industrialコンソーシアム

ROSの産業応⽤を考えるコミュニティ



ROS関連の活動(ROS-Industrial)

´ ROS Industrialコンソーシアム

2021年4⽉現在の参加企業（ROSIのHPからダウンロード）



ROS関連の活動
´ ROS2の開発への分岐

´ ユースケースの変化に対応
´ 複数ロボットの制御，組み込み系CPU上で動作，リアルタイム制御
´ 規格化された通信プロトコルの採⽤
´ 製品向けの仕様（単⼀故障点の削除，QoS制御）

´ ROS1との互換性はない
´ 複数のOSに対応
´ セキュリティ対応
´ 開発プロセスの記録

´ 残念ながら，まだ，ROS1で有⽤なツール類で移植が終わって
いないものが多数（代表例︓Move It!，ただし，開発中）

´ 参考書
´ 「ロボットプログラミングROS2⼊⾨」岡⽥浩之著，科学情報出版株式会社
´ 「ROS2ではじめよう次世代ロボットプログラミング」近藤豊著，技術評論社

*http://design.ros2.org



ROSプログラミング技術を学ぶ
ためのリソース
´ 書籍（初⼼者向け，ROS2に関する書籍も出版されて

います）

書籍名 使⽤⾔語 概要

ROSロボットプログラミング
バイブル C++

前半の章でROSシステムの概要を説明し
Publisher/Subscriber，Service，ActionやROSコマンドに
ついて学べます．それ以降の章ではTurtlebotを⽤いたナビ

ゲーションなどの応⽤例を解説しています．

プログラミングROSーPython
によるロボットアプリケー

ション開発
Python

前半の章は上の本と同様でROSの概要について書かれてお
り，後半の章では簡単な移動ロボットのモデルを⾃作しナ
ビゲーションの実装，moveit!，プラグインの書き⽅など

を解説しています．

ROSではじめるロボットプロ
グラミング Python

ServiceやActionを簡単なコード例を通して解説しており，
ROSのHello Worldから始まります．



ROSプログラミング技術を学ぶ
ためのリソース

´参考となるサイト

サイト名称 発⾏者 タイトル URL

実習で学ぶ初めてのROS 九州⼤学
ROSのインストールからプログ
ラミングまでを解説したスラ

イド

https://robotics.ait.kyushu-
u.ac.jp/kurazume/papers/IntroROS.pdf

次世代ロボットフレーム
ワークROS2の紹介 産総研

ROSの歴史とROS1とROS2と
の差，ROSの導⼊例，特徴を解

説したスライド

https://swest.toppers.jp/SWEST20/progr
am/pdfs/s2a_public.pdf

エンジニアリングに関す
る知識，情報の共有ス
ペース︓Qiita

様々な⼈が解説、導⼊記録等
をあげている。体系的ではな
いが、⾃分と同じトラブルの
場合にはたいへん役に⽴つ。

https://qiita.com/search?q=ROS

https://robotics.ait.kyushu-u.ac.jp/kurazume/papers/IntroROS.pdf
https://swest.toppers.jp/SWEST20/program/pdfs/s2a_public.pdf
https://qiita.com/search?q=ROS


ROSプログラミング技術を学ぶ
ためのリソース

内容 ⾔語 概要 URL

ROS全般 ⽇本語 launchファイルの書き⽅やrvizなどかなり
広い範囲の内容を簡単にまとめたサイト

https://qiita.com/srs/items/5f44440afea0e
b616b4a

ROS全般 ⽇本語 コードとその解説メインに⼿を動かして学
ぶサイト

https://gbiggs.github.io/ros_moveit_rsj_tut
orial/index.html

ROS全般 英語 Turtlebot3をベースにナビゲーションなど
のROSパッケージの使い⽅を学ぶサイト

https://emanual.robotis.com/docs/en/pl
atform/turtlebot3/overview/

moveit! ⽇本語 Moveit!の概要からC++/PythonのAPIや
move_groupを説明したサイト

https://robo-
marc.github.io/moveit_documents/overv
iew.html

moveit! 英語 Moveit!のPython APIの使⽤法などを解説 http://docs.ros.org/en/indigo/api/moveit
_tutorials/html/index.html

Gazebo ⽇本語 ros_controlの概要からrobot modelの書
き⽅などを解説しているサイト

http://cir-
kit.github.io/blog/categories/ros/

URDFの書き⽅ ⽇本語 移動ロボットとマニピュレータのURDFの
コード付き解説とシミュレーション

https://gbiggs.github.io/rosjp_urdf_tutorial
_text/index.html

ros_controlまとめ ⽇本語 ros_controlの詳細な解説で発展よりの内
容

https://qiita.com/MoriKen/items/78b0ad8
c1eae257646dd

Hardware DriverやROS 
Wrapperの書き⽅ 英語

Python・C++を⽤いたハードウェアドラ
イバーの書き⽅とそのROSラッパーの書き

⽅

https://roboticsbackend.com/create-a-
ros-driver-package-introduction-what-is-
a-ros-wrapper-1-4/

https://qiita.com/srs/items/5f44440afea0eb616b4a
https://gbiggs.github.io/ros_moveit_rsj_tutorial/index.html
https://emanual.robotis.com/docs/en/platform/turtlebot3/overview/
https://robo-marc.github.io/moveit_documents/overview.html
http://docs.ros.org/en/indigo/api/moveit_tutorials/html/index.html
http://cir-kit.github.io/blog/categories/ros/
https://gbiggs.github.io/rosjp_urdf_tutorial_text/index.html
https://qiita.com/MoriKen/items/78b0ad8c1eae257646dd
https://roboticsbackend.com/create-a-ros-driver-package-introduction-what-is-a-ros-wrapper-1-4/


ROSプログラミング技術を学ぶ
ためのリソース

• ROS-Iトレーニングキット

東京オープンソースロボティクス協会（TORK)様提供



ROS開発環境

´ AWS RoboMaker
´ MATLAB/SimulinkのROS I/F



ROS受託開発企業



NEDO特別講座で
提供するドキュメ
ント類
´ NEDO特別講座 ROS 

MoveIt! チュートリアル
´ https://robo-
marc.github.io/moveit_t
utorial/

´ MoveIt! 詳細ドキュメント
´ https://robo-

marc.github.io/movei
t_documents/

´ Navigation Stack 詳細ド
キュメント
´ https://robo-

marc.github.io/navig
ation_documents/

https://robo-marc.github.io/moveit_tutorial/
https://robo-marc.github.io/moveit_documents/
https://robo-marc.github.io/navigation_documents/


現在公開中のNEDO特別講座の
講座内容

´ROS体験コース
´ USB⼀本で，とりあえずROSが起動，体験ができま
す

´ROS⼊⾨コース
´ ROS⼊⾨（本資料です）
´ OSS活⽤のためのライセンス解説コース

´ROS応⽤コース，市場化プロジェクト成
果活用コース
´ 画像処理・AI技術活⽤コース
´ モバイルマニピュレーションコース
´ 3Dロボットビジョン（YCAM3D）活⽤コース

＊2021年5⽉時点



終わりに
´ 次のステップ

´ プログラム開発︖
´ ご紹介したチュートリアル等をご活⽤ください

´ ROSを深く理解したい
´ より進んだ書籍もあります

´ コミュニティへの参加
´ ROMで終わるのではなく，積極的な参加と寄与を
´ 「OSSライセンスの教科書」上⽥理著，技術評論社

´ NEDO特別講座HP
´ https://robo-marc.github.io
´ 他にも講座を公開中

https://robo-marc.github.io/


製作，著作︓
「NEDOプロジェクトを核とした⼈材育成、産学連携等の総合的展開／システム・インテグ
レーションを加速するロボット共通ソフトウェア技術を維持・普及・発展させていくための⼈
材の育成・交流・研究の活性化に係る特別講座」 （２０２０年度〜２０２２年度）

2021年5⽉公開バージョン


