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箱庭とは
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箱庭と mROS 2 を組み合わせると何ができるか︖
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Virtual
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リアルとバーチャルの融合体験︕

Real



リアルとバーチャルを融合するアーキテクチャ
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マイコンシミュレータ
のバリエーション

QEMU
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Windows
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アーキテクチャ詳細
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ROSノード
(Ubuntu)ROSノード

(Ubuntu)ROS Node
(Ubuntu)

遠隔マシン
遠隔マシン

組込み機器
組込み機器

Hakoniwa APIs

Hakoniwa Asset

Domain-Specific Processing Logic

PDU APIs

ROSのデータ型ROSのデータ型ROS Data

Time Sync APIs

Hakoniwa Asset

Hakoniwa APIs
（Python）

Hakoniwa Core（Shared Library）

Shared Memory(PDU)

AI Analysis

Hakoniwa Asset

Generative AI 
Agent

Hakoniwa APIs
（C#）

Hakoniwa Asset

Unity Robot

Hakoniwa APIs
（C/C++）

Hakoniwa Asset

RTOS/Task

Hakoniwa Asset

Hakoniwa APIs
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mros2-posix

Embedded Device

mros2
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デモ
ARアプリ@iphone
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箱庭@M2Mac


