
① 『箱庭』とは？？
IoT／クラウドロボティクス時代の仮想シミュレーション環境

③箱庭ドローンシミュレータ

⑤箱庭WGへのご相談＆お誘い!!

④最新成果：ドローン／PX4を
   デジタルツインへと導く箱庭技術

でっかく語って，少しずつ育てています！

『箱庭』の狙いや活動にご賛同いただける方の参画をお待ちしております！
「まずはSlackでの議論に参加したい」「コア技術や各プロトタイプの開発に参加したい」

「活動内容に自社からの要望を伝えたい」「技術成果を活用してみたい」 などなど,,,

共同研究、技術案件、趣味の開発なんでも一緒に考えます！

定期的にもくもく会や体験会も開催しています、ぜひご参加ください！

https://toppers.github.io/hakoniwa/

Star && Watch 
お願いします！

https://github.com/toppers/hakoniwa
で検索！toppers 箱庭

公式Webサイト

②箱庭プラットフォームの方向性

統合仮想環境(箱庭)の中に様々な分野のモノを配置していろいろ試せる！
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•仮想空間のドローンをPX4やQGCと連携！！
• 「制御モデル」、「物理モデル」、「ビジュアライズ」の機能を独立させて箱庭がそれらを統合する

• 制御則の検証や物理環境の設定が容易に何度でも試行できる

箱庭≒シミュレーションのためのプラットフォーム
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その他のリソースは公式Webサイト、GitHubから辿れます

シミュレーションに必要な、“3Dモデル” 、“制御プログラム”、“ミドルウェア”、
“ランタイム”、シミュレータ“などはすべて個々のアセットとして部品化し、任意の
組み合わせに差し換え可能！
自分たちのプロジェクトに特化したシミュレーションシステムを組み立てられます！

ドメインを超えてエンジニアをつなぐ仮想環境基盤
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分散シミュレーション環境
として箱庭環境を構築

する仕組み

箱庭ロボットや
アセットを開発する

仕組み

シミュレーション実行状
況・結果・操作ロギン
グ／可視化の仕組み

エンジニア間のコミュ
ニケーションを円滑
化する仕組み

箱庭で作成した
ロボットを公開／
利用する仕組み

クラウドベースのコン
ピューティングリソース
を活用する仕組み
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通信網
現実空間仮想空間

通信データ

デジタルツインは現実空間と仮想空間の相互作⽤を実現する基盤技術

現実空間を複製した

シミュレーションモデル

現実空間と仮想空間の

相互作⽤を実現する通信網

現実空間における

ロボットシステム

課題︓仮想と現実は簡単に繋げることができない︕

箱庭ブリッジのアーキテクチャ
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箱庭ドローンとリアルロボットの統合デモ
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バーチャル空間で安全な検証 バーチャルとリアルを融合したサービスの実現

■バーチャル信号
バーチャル空間にのみ存在する信号機。
リアルの⼈は、ARデバイスを通して確認できる。
リアルロボットは、信号データを受信し、横断歩道
の交通ルールに合わせた制御が可能になる。

■バーチャル・ドローン
バーチャル空間にのみ存在するドローン。
リアルの⼈は、ARデバイスを通して確認できる。
リアルロボットは、荷物搬送状況を受信できる。

■リアルロボット
リアル空間にのみ存在し、バーチャル世界のデータを受信して駆動可能。
バーチャル・ドローンは、ロボットの位置データを受信し、仮想の荷物をロボットに
配置したことを伝えることで、ロボットとドローンの相互運⽤テストを可能にする

バーチャル空間のデータ

箱庭ブリッジ
既存のROSシステムを仮想空間と⼿軽に繋げることができることを⽬指す︕

箱庭ブリッジ仮想空間 現実空間

箱庭PDU 箱庭PDU

Zenoh

データ交換の互換性の確保

多様な開発環境への対応 通信のリアルタイム性の確保

システムの拡張性の確保

システム導⼊の容易化

ROS2箱庭

箱庭：シミュレーションハブ

https://toppers.github.io/hakoniwa/
https://github.com/toppers/hakoniwa
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