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フィジカルAl時代の到
現場の知能化を加速する戦略的プラットフォ ーム 、 USaa
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産業界の地殻変動：労働力不足とフィジカルAlの交差点

深刻化する労働人口の減少
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建設、 インフラ保守、 製造、 小売といった現場が

抱える課題は、 もはや単一のロボット製品を導入

するだけでは解決不可能。

フィジカルAlの台頭

フィジカルAlとは、 サイバー空間で学習された知

能が物理的な身体を持ち 、 現実世界の複雑な稟境

下で自律的に判断・行動する技術です。



なぜロポット革命は進まないのか？ ： 「複雑性の壁」という課題

既存の
AMR製品

←
 

帯に短し

欅に長し
現場の

多様なニ ーズ

汎用パッケージの限界

物流倉庫など平滑な床面を想定した設計。 日

々状況が変化する建設現場や、 不特定多数の

人が往来する商業施設には対応できない。

内製化・カスタム開発の壁

SLAM 、 経路計画 、 群管理など、 高度なソフ

トウェア開発はモ ー タ ーや躯体の専門家だけ

では困難。 開発コストと時間が高騰する。



答えは、 ロボットのための「OS」 :USaaSIDrive 

USaaSはハー ドウェアの制約から開発者を解放し、
アプリケーションの価値創造に集中するための開発エコシステムです。

圏
モジュ ール性(Modularity)

機能ごとの独立した開発・テスト•更新が可能。

特定機能の変更が他へ影響しにくい。

口
拡張性(Extensibility)

標準化されたインターフェ ースにより、Alエンジンや
カスタム 1/0など、独自の機能を容易に統合。

乞悶
HW非依存 (Hardware Agnostic)

HW抽象化層により、 最新のセンサーやアクチュエーター

ヘ迅速に追随。 ベンダー ロックインを回避。

◎
ROS2準拠（ROS2 Standard) 

業界標準フレ ームワ ークの活用により、高い信頼性と豊富な
オープンソ ース資産、開発者エコシステムを利用可能。



4層構造で理解する USaaSアー キテクチャ

ぐ
ら］ロ

瘍袢 ROS2
C↓つ

燐戸＞

畠＇

[Layer4]リモー ト＆UI層
ユーザーと外部システムとのインタ ー フェ ース

[Layer 3]プラットフォーム層
システムの頭脳。 ROS2ベースのコア機能群

[Layer2] HW抽象化層
ハ ー ドウェアの差異を吸収するアダプタ ー群

[Layer 1]ハー ドウェア層
ロポットを横成する物理的なデバイス群

USaaSアー キテクチャは、 物理的なハー ドウェアからユ ーザ ー インタ ーフェ ースまで、 明確に分離された

4つの階層で構成され、 各コンポ ー ネントの独立性とシステム全体の拡張性を高めています。



AMR/AGV開発を加速させる 「3つのコアモジュ ール」
下記モジュ ールを組み合わせることで、センサー情報の取得、 経路計画、 障害物回避、 運行管理までを実現。

ゼロからの開発が不要になり 、 開発期間を劇的に短縮します。

彎
頭脳
(The Brain) 窪茫�ervous System)

USaaS-BOX 
AMR/AGVの頭脳となる制御ユニット 。

主要ソフトウェア(ROS2)をパッケージ化
し、 複雑なセットアップを不要にします。
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USaaS-1/0-Board 
安全と拡張性を両立する1/0ポード。

緊急停止スイッチ等に接続し安全を確保。

柔軟なカスタマイズに対応します。

賃
司令塔
(The Command Center)

・
ーニ

USaaS-Web App 
運用を最適化する管理システム。

ウェブブラウザからAMR/AGVの運用・設
定・管理を行えます。



PROOF POINT: USaaS IN ACTION 

「待ち」のビジネスから「攻め」の小売

Background:

自動販売機製造の国内トップランナ ー
。

Challenge:

設置型の自動販売機という「待ち」のビジネスモ

デルの限界。収益機会を最大化できていない。

Vision: 

自販機をAMRに搭載し、 人の集まる場所へ自ら

移動して販売を行う「移動型 ・ 自律型リテール

ロボット」を開発。



新しい顧客体験：インテリジェントAMRが創る未来

Comes When Called 
（呼ばれ来る）

ユーザーが「すみません」と呼びかけ
ると、 AMRが音源を特定し 、 ユーザー

に注意を向ける。

DoA (Direction of Arrival) & 
VAD (Voice Activity Detection) 
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 人と障害物を認識し 、 最適な経路で自
律的に接近。

YOLO-NAS & ROS2 Navigation 

Orders via Dialogue 
（対話で注文）

ー ヒーのブラック
――(9ピ'll.、__ -

all 

自然な対話で注文を理解・確認し 、 自
販機APIヘリクエストを送信。

Whisper & LLM (Local)



業界変革のブループリント： 一つのコア、無限のソリュ ー ション

旨 I 拿 I 詈 I幹

動的な実環境への対応
Example：建段現湯のレイアウト変更、 商業施設の人切

高度な人間・環境インタラクション
Example：音声対話、 危険前回避、 群衆認識

専用ハ ー ドウェア・センサー統合
Example：特殊な足回り（クロ ー ラー ） 、 各種測定器

の搭載

リテール 建設 部品製造

v/ 

v/ 

v/ 

各業界の固有課題は、 共通の技術的基盤（プラットフォ ーム）で解決できます。

USaaSは、 その共通基盤を提供します。

インフラ保守

v 

v/ 

v/ 



STRATEGIC TARGETS 

【建設】開発の民主化：
現場が育てる建設ロボットOS

Core Need:既存AMRは物流倉庫向けで 、 動的な 
建設現場には不向き。 自分たちでアプリケーシ ョ
ンを容易に実装できる『OS』としてのプラット
フォ ームを求めている。

Solution:ハー ドウェアの呪縛からの解欣。 現場
に合わせた足回り（クローラー

、 大径タイヤ等）
の変更をUSaaSが請け負い、 アプリ開発に集中可
能

。

【部品メ ーカ ー】 「筋肉」に「知能」
を：l\ー ドウェアの価値を最大化

．．． 
●’

Core Need:高品質なモーターという『筋肉』は
持つが、 AMRを自律走行させるための高度なソ 
フトウェアという『脳』が最大のポトルネックと
なっている。

Solution:システムブロパイダーヘの進化。 部
品売りから高付加価値なソリュ ーション売りへの
シフトをUSaaSが全面的にバックアップ。

贔 ＋疇 ＝ふ
「筋肉」 「知能」 「高付加価値システム」

Strategic Gold UNITEC Blue UNITEC Blue 

【インフラ保守】極限環境の守護者：
四足歩行ロポットによる自律点検

Core Need:トンネル内や地下設備など、 GNSS
が届かない環境下での安定した自律走行と、 色種
測定器（ガス検知器 、 カメラ等）を統合したァー

タ収簗・解析。

Solution: USaaS Solution。 極限国境での信頼性。

LiDARと深度カメラを組み合わせたマルチモーダ
ルSLAMにより、 視界不良な環境でも安定した自
己位置推定を実現。 点検データの資産化。 取得し
たデータをAlで解析し、 予防保全に繋げる「イン
テリジェント点検」を可能に。
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我々の答え：事業モデルの戦略的転換

Before（従来）
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After（これから）
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1件ごとの労働集約型 スケーラブルな価値提供

フィジカルAlという巨大な波に乗るため、 我々は最も価値ある資産ーー数十年にわたり蓄積した技術ーーの提供形態を変革し

ます。 一件ごとのサ ー ビス提供から 、 我々の技術を核としたスケ ーラブルなプラットフォ ームヘと進化させます。



ェコシステムによる価値の共創とスケール

〶リリニック
Core Technology Provider

最ソリュ ーション控
（カスタマイズ・導入）

@ UNITEC 
Core Technology Provider

中核となる制御モジュール
(USaaS)と設計間発支援を提
供。

。 ピジネスパー トナー

C. 0 Solution Integrator & Customization
e.g.,ARRK社

願客ニ ーズに合わせた躯体の設計・
機構・デザイン・セールスを担当。
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0) エンドユーザー

r―‘‘ End User

疇解決のための最週なソリュ
ーションを短期問で導入可能。

久／ーふ

収益モデル(Revenue Model) 

・プラットフォ ーム・ライセンス
料と、プロジェクトベースの開発
費(NRE)の組み合わせ。

• RaaS (Robotics as a Service)
モデルの提案も視野に入れ、 顧
客の導入障壁を低減。



商用化を見据えた技術基盤：信頼性とライセンスコンプライアンス

Proven Open-Source Foundation

::: ROS2 
Robot Operating System 

業界標準「ROS2」をベ ースに構築。 高い信頼
性、 豊富な資産、 広大な開発者コミュニティを
活用し、 堅牢なシステムを効率的に開発しま
す。

Risk-Managed Al & Software Stack

商用利用を妨げないライセンス戦略。 PoCから商
用化へのスムーズな移行を保証するため、 ライ
センスを厳格に管理しています。

| 

Technology I License Commercial 
Viability 

物体検出

音源方向推定

YOLOv8 (AGPL v3) X 非採用

YOLO-NAS 
(Apache 2.0) 〇継続利用

ODAS (GPL v2) 1 X 非採用

言よば勺。�DK LI継続利用
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Al搭載AMRデモ開発計画：

次世代サ ー ビスロボット

の実現に向けて

--T

「自動販売機」 「スマ ー トオフィス」

市場をタ ーゲットとした技術実証 しL
一．

 



AMR市場の拡大と、 開発現場が直面する「3つの壁」
AMR市場は労働力不足と自動化の推進により急速に成長しています。

しかし、 開発者、 Sier、 IT部門は重大な課題に直面しています。

臨。 ｛R猛孟芯烹I)
開発リソ ースの不足、 厳しい
納期要求、 生産性向上の課題
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ユーザー要望の多様化により、

既製品での対応が限界に

遍

蚕忌芯認
IT/DX導入に伴う費用と
専門人材の確保が困難
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「対話し、 認識し、 予測する」インテリジェントAMRで、

新たな市場価値を創造する

,111,11, 
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Vis ion

姿 Data/Al

テー マA:AI音声対話

,111,111 ユ
ー

ザ
一体験を劇的に向上させ

る音声インタ ーフェ ースを構
築。

Project Goal: AMRにAlを統合し、
「自動販売機業界」および「スマー ト
オフィス業界」向けの革新的なデモ
を実現する。

テー マB:Al画像認識・状況理解

自律移動の安全性と効率を飛
躍させる「眼」を実装。

⑨



テーマA：音声対話が実現する、直感的で新しいユーザ一体験

Use-case Al: Use-case A2: Use-case A3: 

「呼べば来る」自律移動 雑音環境下での命令抽出 音声による注文と自動連携

畠)))) 岩
口

に点 唖い屋
シナリオ： シナリオ： シナリオ：

「すみません」という呼びかけで 「コ ー ヒ ーを一つ」など、周囲 音声で注文を受け、 復唱確認後、

音源を特定し 、 ユーザーの元へ の会話ノイズの中から意図を含む 自販機APIヘリクエストを自動送
接近。 命令のみを認識。 信。

インパクト： インパクト： インパクト：
駅や商業施設での回遊販売など、 実用性を高め 、 既存設備の稼働 高齢者やインバウンド客の購入
新たなサー ビスモデルを創出 。 率と売上を向上。 ハー ドルを下げ、 利用者を拡大。



テ ー マB ：高度な状況認識で、自律移動をより賢く、安全に

Use-case Bl: 
群衆を認識し、 自ら接近
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能力：

人、 少人数の集団、 大人数を認
識し、 人が集まる場所へ自律的に

移動。

活用例：

オフィスでの受付案内、 イベント

トでのPR、 自販機の自動営業。

Use-case B2: I Use-case B3: 
障害物・危険物を検知・回避 渋滞の遠距離予測とルー ト変更

能力：

段ボール、 ケーブル、 床濡れと
いった静的・動的な障害物をリア
ルタイムで検知し、 安全に回避。

効果：

オフィスや工場での安全性を確

保し、 管理コストを削減。

能力：

廊下の先の混雑などを事前に
予測し、遅延を未然に防ぐため別
ルートを選択。

効果：

運用効宰を最大化し、 ロポット
ならではの高度な知性をデモン
ストレ ーション。



技術スタック：最先端かつオ ープンな技術で構成

必要なハー ドウェア構成 ソフトウェア・Al技術
口 メインコンピュ ー タ：

NVIDIA Jetson Orin （音声Al ＋画像Al推論）
l回) 音声Al:

(] Whisper/WhisperX (STT), Denoiser, 

り マイク：
VAD, DoA, OpenJTalk (TTS), 
Ru le-based/FSM （ロ ーカル対話）

360゜ マイクアレイ（音源方向推定）

直 カメラ：
区 画像Al:

YOLO-NAS （物体検出） ， CrowdRGB-Dカメラ (Realsense D435/D455), Counting, Optical-flow 
超広角カメラ

圏 その他：
スピーカー

， モニタ ー （レビュ ー指摘事項）
怠＠｝ プラットフォ ーム：

ROS2 Navigation Stack 

臼 AMR躯体：
UTC様よりご提供



本デモは、AMR開発を加速する
統合プラットフォ ーム「USaaS」の実力証明

．さ USaaS
UNITEC Sensing as a Service 
UNITECセンシングサー ビス

---

御））Sense
＝ （センシング）

Q Analyze
（分析・解析）

このプロジェクトは単発の開発ではありません。

センサー、 アルゴリズム、 システムを統合し、

Poeから量産までを最短でつなぐ当社のコア技術

基盤「USaaS」上で構築されます。

巳 serve
。 一 （実装・運用） g Drive

(AMR) 



USaaSが提供する価値：モジュ ール化により、 開発期
間の短縮と柔軟なカスタマイズを実現

USaaS custo．mer． lModules Custom 1zat1on

• USaaS-BOX •センサー

（制御ユニット）

＋
(Sensors) 

• USaaS-1/0-Board
・モ ータ ー

(Motors) 

• USaaS-Webアプリ ●躯体
（運行管理） (Body) 

I Final Product 

疇
顧客仕様の
AMR/AGV 

①開発期間の短縮
制御モジュ ー ル提供によりゼロか

らの開発が不要。

②柔軟なカスタマイズ
顆客要望に合わせ、 モジュ ー ル単
位での機能追加・変更が可能。

③ワンストップ支援
要件検討からハー ド・ソフト、 導
入後の運用まで一気通貫で提供。



商用化を見据えた技術選定：ライセンスリスクを
排除し、 スムーズな製品化を担保
Poe段階から商用利用可能なライセンスを意図的に選択。
GPL等のリスクが高いライセンスを避け、事業者継続性を確保します。

採用技術

STT (Whisper, WhisperX)

ライセンスと商用化方針

MIT->◎継続利用可

〇非採用
YOLOv8 (AGPL v3), 
ODAS (GPL v2) 音源方向推定（ReSpeaker SDK) Apache 2.0->◎継続利用可
·意図的にリスクを回避

物体検出(YOLO-NAS) Apache 2.0->◎継続利用可

Agent制御（LangChain) MIT->◎継続利用可



開発評価用サンプル躯体：本プロジェクトの基盤となる「UNITEC-1」

寸法 I 360 x 480 x 330 mm 

搬送重量 30kg

最大速度 1.5 m/s 

稼働時間 約6時間

搭載センサー
3D LiDAR

，
バンパーセン

サー、超音波センサー

その他 I LEDライト ， スピー カ ー

，

操作表ホモニタ ー



次のステップへ

本提案内容を基に、 戦略的ジャ ーニ ーの第一歩を計画するため、

経営層の皆様とのエグゼクティブ・ワークショップの機会を賜りたく存じます。

貴社の未来を共に創造するパー トナーとして。

 UNITEC

https://www.unitec-ccs.co.jp/




