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箱 庭mROとは︖
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• 分散システムのエッジの省電⼒化に繋がる
• リアルタイム性の保証が期待できる
• 既存パッケージ資産の再利⽤が可能となる

mROSが提供する機能
üROSマスタとの通信
üノード間のpub/sub通信

ROS
ノード

ROS
ノード

ROS mROS

ROSの関数を使って
プログラミング可能ミッドレンジ

組込みデバイス

貢献



箱 庭Athrillとは︖
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Athrill

• CPU命令セットシミュレータ
-V850/RH850に対応中

• リアルタイムOSが動きます︕
-ROS/mROS対応版もっ︕



箱 庭『箱庭』とは︖︖
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Athrill組込みマイコン向け
ROS 1ノード実⾏環境

組込みマイコン
シミュレータ

箱 庭
IoT/⾃動運転時代の

仮想シミュレーション環境



箱 庭
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箱 庭『箱庭』の⽬指すところ
• IoT／⾃動運転時代のシステム全体を検証するための
シミュレーション環境
-各機器がネットワーク接続されたシステムアーキテクチャ

（要するにIoTシステム）を想定
•箱庭の利⽤者
-システム開発者 ­ システム提供者
-箱庭アセット(システム構成要素)提供者

• ⽬指す強みと新しさ
-IoTの各要素を連携させて任意の精度で検証可能
-検証の対象／抽象度／レベルを任意に変更できる
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箱 庭利⽤シーンの想定

7

41T_bdeJfYM

41DOmSeJfYM

+�)E
`Rb

.%�
`Rb

c\mS
��`Rb

���&*+,$
	����#�#/�"

WmGFdTJfWf-FdLUD

c
\
mS�

0
F
d
L
U
D

c\mS?��"�W>U@
DZaO�#B"�<9A

R
)E<�$��B�0<9;SA7"�<9A

R
<c\mS�0DbI
aN^� <9A

41DOmS

�

	
-
F
d
L
U
D

���
�
0

F
d
L
U
D

P*]bed

]bed
�0

��'�
JfYM

�C
JfYM

c\mS
�0

'�DZa

��DZa

��!
��JfWf

R
</KMQ^=�,
"�<9A

'.)-&��!���� 
������������"

����



箱 庭
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箱 庭利⽤シーンのイメージ
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箱 庭現状のデモ
• Athrill/mROSで
Unity仮想⾞両の
制御を机上で
デバッグします
-まだ検証範囲は

狭い^^;
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箱 庭
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箱 庭箱庭のアセットと配置
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箱 庭We are hiring!!?
•でっかく語って，少しずつ育てております︕︕

• 『箱庭』の狙い・趣旨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，活動内容へのご要望，

コア技術や各アセットの開発，などに参加したい⽅
-箱庭の活動で期待される技術成果を

活⽤・展開してみたい⽅
• 現在はTOPPERSプロジェクトの傘下にて活動中です
問合せ先︓ secretariat@toppers.jp Twitter: @takasehideki

13

mailto:secretariat@toppers.jp
https://twitter.com/TAKASEhideki

