
小型電動災害対応クローラロボット
オプションユニット開発

○開発概要
ベース車両開発
-ペイロードを従来の倍（平地で200kg）
-PoE給電ユニット開発
ロボットアームオプション
-動作ソフトウェア・給電・通信・マウントの設計・開発
-コネクタ部分を筐体内に内蔵（アームを含む防塵防水）
バッテリーオプション
-最大連続稼働時間8時間
-2時間・4時間・8時間から選択可能

○今後の取組
今後、積極的にオプションを拡充しつつ、要素技術の開発及びベース車両の開発
（軽量・小型化）を継続的に実施。
製品化に向けて、キャリアと連携し量産化。

株式会社アイザック
福島県会津若松市山見町25-9
TEL:0242-85-8590
FAX:0242-85-8591
www.aizuk.jp/



フッ素樹脂（PTFE）とステンレス等の接合による
ロボットフレームの軽量化の実用化開発

有限会社
飯田製作所
http://iidaf.com

・背景 異材接合のユニットアセンブリ化による部品点数の削減、軽量化のニーズ
通常の異材接合 直接接合

・機械的締結（ネジ等）
・化学接合（接着剤）

・軽量化
・生産性の向上

・部材点数の削減
・安全性、安定性の向上

接合金属 目的
① Al アルミニウム 軽量化
② Fe 鉄 汎用性
③ SUS-303 ステンレス 耐腐食
④ SUS-304 ステンレス 耐腐食
⑤ Ti チタン 軽量化
⑥ Cu 銅 電気回路
⑦ CuZn 黄銅 展延性
⑧ Mg マグネシウム 軽量化
⑨ Zn 亜鉛 電導
⑩ Ni ニッケル 耐腐食

（試験片）
・開発概要 フッ素樹脂と各種金属との接合実用化開発

① ② ③ ④ ⑤

⑥ ⑦ ⑧ ⑨ ⑩

・今後の取り組み

・使用環境での特定評価・導入
・評価サンプルのご提供

13MPa~18MPa
引張試験強度

軟材フッ素樹脂（PTFE） 精密切削加工・安定品質・大量生産・試作 有限会社飯田製作所 福島第２工場
〒969-1204 福島県本宮市糠沢字水上21-2金型不要・初期費不要 耐薬品性防汚性 電気絶縁性



弊社取得特許
無振動エンジンを用いた
高効率長時間飛行エンジンハイブリッドドローン
(ペイロード6KGクラス)の研究開発

○今後の取組
‘21年末 量産に向け、ｴﾝｼﾞﾝ発電機熟成 並びに 量産機体開発、量産準備を開始し、初の実用
エンジンハイブリッドドローンを商品化していきます

(株）石川エナジーリサーチ
TEL 0277-46-8155

○開発概要
弊社では電動ﾄﾞﾛｰﾝ機(農業、測量インフラ点検用途)の開発/製造/販売、無振動エンジンの開発を行っ
ています
これら技術の融合をはかりﾍﾟｲﾛｰﾄﾞ6kg ９０分ﾌﾗｲﾄ ハイブリッドドローン用 軽量高効率エンジン発電機
および 機体の設計/試作開発を行いました

軽量高効率エンジン発電機 ハイブリッドドローン機



医療ロボット開発用腹腔シミュレータの開発
○開発概要
医療ロボット開発の「性能評価」「ユーザー訓練」に用いることのできる、

評価訓練プラットホームとなる臓器モデルを開発した。対象領域は、
消化器外科、腹腔鏡手術であり、「脾彎曲受動手技」「S状結腸切
除術」の再現に成功した。
○今後の取組
国立がん研究センター東病院のNEXT医療機器開発センター（伊

藤雅昭医師）との共同研究体制を継続・発展させ、手術ロボットの
評価プラットホームとして、国内外における普及を目指す。

イービーエム株式会社
TEL 024-573-1125



医療ロボット用実体模型のための
自動血管形状抽出ソフトウェアの開発
○開発概要

医療ロボット開発において使用される血管実体模型を簡便に作成
するための、３次元血管形状モデル抽出ソフトウェアの開発を実施し
た。開発ソフトウェアは、自動的かつ高速に医用画像から対象血管の
形状を抽出できる。

○今後の取組
試作品の市場ユーザー評価やフィードバックによる改善を実施した後、

速やかに事業化・販売を行う予定である。

イービーエム株式会社
TEL 024-573-1125



高精度位置情報システムの検証と
無人自律ユニットの製作

○開発概要
日本の農業の問題点、高齢化と
農業者の減少に対応する農業機の
無人自律運転を達成するべく、高精
度の衛星測位位置情報を検証した。
携帯キャリア会社が近年始めた、携
帯電話の基地局を衛星からの地上局
として補正する㎝級位置情報サービスを使った。これまで衛星電波
が受信できないとされていた果樹園やビニールハウスでも高精度の
位置情報が獲得できることを検証した。（写真は果樹園の下を衛
星情報で自動走行する地上車両と、ハウス内を自動走行する地
上車両）

○今後の取組
福島県内を始めとする、東北地方、中部地方の果樹農家での農薬散布を無人
自動化するスプレーヤーの製品化を目指す。福島大学農学群食農学類に農機具
メーカーと2021年度より試作機製作を開始予定。

イームズロボティクス株式
会社R&Dセンター
TEL049-293-4567



振動・騒音対策を施した
汎用性が高い移動ロボットベースの実用化開発

㈱F-Design
https://f-ds.jp/

（担当：藤本）

○開発概要
① 段差乗り越え

段差乗り越え性能の確保
衝撃による搭載部品破損への対応

② 騒音
人とロボットが共有するための環境づくり

③ 汎用性
様々な移動ロボットに活用できる汎用性

○今後の取組
① コストダウン開発
② サスペンション調整機構開発
③ 信頼性試験開発
④ 制御開発

目標：2021年度中の量産化開発完了

カスタマイズ商品の開発、販売は可能です。
配膳ロボット、搬送ロボットなどのニーズがあ
れば、本製品をご活用ください。

各種ロボット開発にお困りになりましたら、
開発コーディネーターのF-Designにお問い
合わせください。



アクチュエーターモジュール用
小型高トルクブラシレスDCモーターの開発

沖マイクロ技研株式会社
TEL 0243-61-3001
https://www.oki-microeng.co.jp
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当社では、小型のアクチュエーターを中心に設計
～製造、販売まで行っております。
今回、福島大学発ベンチャー企業である(株)
ミューラボ殿より、ロボットハンドやマニピュレータの小
型化を実現するために必要となる小型で高トルクの
モーターの開発依頼があり、Φ10、Φ12サイズモー
ター(左写真、外観図)の開発を行いました。
開発には多くの課題がありましたが、当社が長年
培ってきたモーター技術を活かしながら工夫を行い、
半年間という短い期間で要求仕様を満たすモーター
を開発することができました。
また、ミューラボ殿の立体カム、クラウン減速機を使
用したロボットハンドの指を想定したユニット(左写
真）にΦ12モーターを実装した結果、2㎏の錘を持
ち上げる力が出せたため、ロボットハンド用のモーター
として十分使用できることが確認できました。

今後の取り組みとしては、ロボットハンド、マニピュレー
ター用モーターとして実用化を目指して、量産化を行い、
23年度販売を目標に進めて行きます。
また、それと同時にモーターの周辺モジュールとして、制
御回路、外付けセンサー(エンコーダー等)、減速機を含
めたアッセンブリの開発を進めて行く予定です。

今回開発したモーター 指ユニットへの実装
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開発概要

今後の取組



複数の深層学習を組み合わせた
自動運転フレームワークの研究開発

（企業・団体名）
株式会社ＧＣｌｕｅ
（問い合わせ先）
０２４２（３６）７８８１

弊社は、自動運転技術関連の人材育成ツールとして
教育用AIロボットカー教材の研究開発を行っています。

今回、これまでの研究開発をもとに、LiDARを使わずに、
「複数のカメラによる画像データと複数の深層学習の組
み合わせによる高度な解析技術」を用いた自動運転フ
レームワークの研究開発を行いました。

【基本構成】
車体 ：M2Lab モバイルムーバー
USBカメラ ：ELP USBFHD08S-KL36
GPU（深層学習）：NVIDIA Jetson Xavier NX
GPU（制御用） ：NVIDIA Jetson Nano 2GB

８台のUSBカメラ画像を、深層学習のフレームワーク
（DeepStreamSDK、GStreamer、OpenCVの組
み合わせ）により５台のGPU(Jetson NX)でリアルタイ
ムに深層学習で推論し、制御用サーバーとして１台の
GPU(Jetson Nano 2GB)により、モバイルムーバーと
CANによる通信制御を行っています。

○開発概要

○今後の取組
今回、電動車椅子をベースとした本格的な車体の自動走行を、エッジAIにより低価格で実現したことで、これから急増するエッジAI人材ニーズに
対する教材キットとして自動運転に関連する企業、情報処理系大学および高等専門学校などへ販売促進を行い、さらにきめ細かく現場のニーズ
に対応した、より簡単に自動走行を実現出来る、オープンソース自動運転フレームワークを使ったシステムの研究開発を行っていきます。

１台
８台
５台
１台

モバイルムーバーに搭載したシステム システムの基本構成図



○開発概要
外部情報を利用することでロボット機能開発コストの削減になることを目的に、本研究では

IoTセンサー（外部カメラ）を使用してロボットの位置を推定することができました。さらにロボット
の認識している自己位置の情報と比較することで、ロボットが陥る可能性のある自己位置推定
誤りを検出する機能を実装し検証しました。

検証結果）
1）外部カメラによるロボットの位置推定：
ある程度の範囲内であれば、ロボットの位置を推定することが可能となりました。

2）自己位置推定誤りの検出：
ロボットの認識している自己位置が誤った場合、外部カメラによるロボット位置によりロボットが

自己位置を推定誤りしていることを発見でき、ロボットを停止することが可能となりました。

※ 実証実験で使用したプログラムをOSSとして公開、成果をまとめたレポートをRTC-Library-FUKUSHIMA
に公開しています。（https://rtc-fukushima.jp/）
※ 当研究の実施にあたり、会津大学様、イームズロボティクス株式会社にご協力いただきありがとうございました。

○今後の取組
今後の研究としては、今年の研究な中で発生している課題の解決や、さらに次のステップとして
の「安価なセンサーを用いたロボットの自律移動のサポートをIoTセンサーを活用してアシスト」、
「外界を認識するためのセンサーを持たないロボットを、IoTセンサーを用いて自律移動機能を実
現」の研究に進んでいきたい。そのためには、福島県の各ロボットメーカとの意見交換を実施しな
がらの実現を目指しています。

さらに、事業面ではTISが開発しているロボットプラットフォームに今回の研究成果を取り組むこと
で、異機種複数のロボットとIoTセンサーや人との相互連携が可能になり、安価で恒久的なロ
ボットを使ったロボットサービスの実現を目指しています。

TIS株式会社
問い合わせ先:
service-robotics@ml.tis.co.jp 

「IoTセンサーを活用したサービスロボットによる自律移動の実現」

外部カメラ

外部カメラが認識するロボット位置

実証実験で使用した自律移動ロボット

TISが開発しているロボット管理プラットフォームの概要
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