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移動ロボット協調連携システム
～将来のロボット立ち往生問題、解決に向けて～

NEDO特別講座「自動配送ロボのラストワンマイル」
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“ロボット立ち往生現象”

https://wired.jp/2021/02/12/robots-fill-workplace-must-learn-get-along/



3© 2022 Toshiba Corporation 

ラストワンマイルの“ロボット立ち往生”

https://www.gizmodo.jp/2022/05/delivery-robot.html
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配送ロボットが普及した際には・・・

人や自動車での交通ルールのように

ロボットの走行ルールが必要ではないか？
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自律移動ロボット上位系インタフェース

移動ロボット協調連携システム

今後に向けて
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背景・・・

平成29年度経済産業省予算関連事業のPR資料 より
http://www.meti.go.jp/main/yosan/yosan_fy2017/pr/ippan/ippan.html
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参考 NEDO・東芝 プレスリリース
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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
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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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2019年12月国際ロボット展 移動ロボット連携デモ
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サンプルソフトを公開

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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自律移動ロボット上位系インタフェース

移動ロボット協調連携システム

今後に向けて
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令和２年度補正予算（COVID対策）

令和２年度補正予算の事業概要（PR資料）より
https://www.meti.go.jp/main/yosan/yosan_fy2020/hosei/pdf/hosei_yosan_pr.pdf
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参考 東芝 プレスリリース
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移動ロボット協調連携システム

移動機能

ロボット
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(2)同種ロボットでの
協調搬送

(1)異種ロボット間の
相互回避
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（１）異種ロボット間の相互回避の連携実証の様子

人物検出
(自律センシングユニット処理

東芝ロボ位置

芝工大ロボ位置
（直接通信ユニットで受信）

【東芝ロボット内 地図】

人物検出結果重畳

芝浦工業大学
移動ロボット

東芝
移動ロボット
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深川江戸資料館にて実証

（１）異種ロボット間の相互回避の連携実証の様子
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異種ロボット間での相互回避を確認

（１）異種ロボット間の相互回避の連携実証の様子
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２台の小型ロボットで長尺の台車を搬送

（２）同種ロボットでの協調搬送の様子
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背景技術：自動走行ロボット向け無線LANマルチホップによる低遅延伝送効果

電子情報通信学会ソサイエティ大会 2021
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背景技術：ロボット間直接通信を用いた協調搬送ロボットシステムの開発

計測自動制御学会
システムインテグレーション部門講演会SI2021
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自律移動ロボット上位系インタフェース

移動ロボット協調連携システム

今後に向けて
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03
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配送ロボットが普及した際には・・・

人や自動車での交通ルールのように

ロボットの走行ルールが必要ではないか？

①空港管制： 全てのロボットを中央管理

②信号機のある交差点： 交通整理のみ行いロボットは自律走行

③信号機のない交差点： ロボット同士の“アイコンタクト？”で走行



24© 2022 Toshiba Corporation 異種移動ロボット間での通信仕様を検討

移動ロボット上位系インタフェース仕様書

ロボット革命・産業IoTイニシアチブ協議会（RRI) ロボットイノベーションWG(WG3)

ソフトアーキテクチャ調査検討委員会 移動機能運用管理SWG にて作成中



25© 2022 Toshiba Corporation 

背景技術：多種多様な移動ロボットの共存を実現するシステムアーキテクチャ

日本機械学会
ロボティクス・メカトロニクス部門講演会ROBOMECH2022
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背景技術：サーバ配信型・・・信号機のある交差点・・・

日本機械学会
ロボティクス・メカトロニクス部門講演会ROBOMECH2022
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背景技術：ロボットからの問合せ型・・・空港管制・・・

日本機械学会
ロボティクス・メカトロニクス部門講演会ROBOMECH2022
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・・・標準化が必要・・・

～将来のロボット立ち往生問題、解決に向けて～

上位システム

移動機能

ロボット

地図管理

自己位置推定
地図

走行環境地図

運行管理地図

移動機能

ロボット

直接通信

移動機能

ロボット

上位システム

直接通信

①空港管制、②信号機のある交差点 ③信号機のない交差点

移動ロボット協調連携システム
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ご清聴ありがとうございました

本発表の一部は、国立研究開発法人
新エネルギー・産業技術総合開発機構(NEDO)の委託業務の結果得られたものです。


