
⾃律移動ロボット向け
ソフトウェアプラットフォーム
Software package for autonomous 
mobile robots

組み込み・拡張が容易な⾃律移動ロボットの機能を
実現するソフトウェアパッケージ
Software package that supports various robots and 
allows easy expansion of functions

自律移動ロボットの開発コストを低減

様々な形状・サイズのロボットに適⽤可能
基本タスクを組み合わせることで⾃律移動アプリケーシ
ョンを簡単に構成可能
特化されたタスクを⽤いることで特殊環境での⾼精度制
御を実現

QR

@mobi Library API

Senario Manager@mobi Task

Robot Middle Ware

ROS

Operating System

Robot Controller

Robot Driver Sensor Driver

Actuator Sensor

Driver Interface Layer

3D Navigation

Visual Odometry
Visual SLAM

Scan SLAM

Task
Mgr.

Scenario engineTask Template

SLAM

object detection

2D Navigation

ROS2 RTM

User Task
Follow

Cleaning
Scenario
Loader

Scenario
Monitor

Scenario Player

Robot Application

⾃律移動ロボット共通機能

• システム変更に対しソフトウェア変更の少ないアーキテクチャ
• 移動ロボットに必要な基本機能がタスクとして実装済み
• タスクを組み替えることで柔軟にアプリケーションを実現

⾃律移動ロボット特化機能

• 狭路・障害物接近での⾛⾏を可能にする2D ナビゲーション機能
• 不整地の効率的な⾛⾏を実現する3D ナビゲーション機能
• ⾮⾞輪型移動体に適⽤可能なカメラベース⾃⼰位置測定 など



特化した機能を組み合わせることで
活⽤シーンをさらに増⼤

狭路での⾛⾏を可能にする2D ナビゲーション機能

⼀般的な 2D ナビゲーション⽅式では
狭い曲がり⾓を上⼿く⾛⾏できない

⼀般的な 2D ナビゲーション⽅式
では障害物に接近する動作は苦⼿

不整地の⾛⾏を可能とする3D ナビゲーション機能

GOAL

低価格・⾼精度を実現するカメラベースの⾃⼰位置測定

ユースケース 狭い廊下を⾛⾏したい ベッドに接近したいユースケース

ユースケース 起伏のある地形を効率良く⾛⾏したい

⾞輪回転情報が使えないロボットで精度の⾼い⾃⼰位置推定がしたいユースケース

⾞輪回転情報が取得できない環境・ロボットの場合、⾃⼰位置推定精度が⼤きく減少

起伏のある地形を考慮した地形向けの⼀般的なナビゲーション⽅式は存在しない
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