
建設現場におけるROS2を使った自動化・遠隔化の紹介



2建設現場での自動化・遠隔化技術開発の取り組み
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ROS2を使った取り組み

導入事前検討・説明 Drone SfM地形データ

CICD環境

Unity+ROS2+AGX Dynamics

お客様の現場導入 - Simulation/CICD  – 3次元地形アプリ 連携活用



EARTHBRAINブースでお待ちしております(エスカレータ前)
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