
 

 

 

 

 

 

 

 

 

はじめに 

ロボットシステム開発の分野では、開発効率の向

上を目的として、システム開発のためのソフトウェア

やツールの標準化が進められています。なかでも、

オープンソースの ROS(Robot Operating System)1)

というソフトウェアプラットフォームが関心を集めてお

り、研究分野で広く利用されています。近年、産業

用途を強く意識した最新版のROS2がリリースされ、

産業界への普及が期待されています。そのような動

向のもと、大阪技術研では ROS/ROS2 を活用した

システムの研究開発や技術支援を行っています 2)。 

ROS/ROS2 の特徴の１つとして、ロボットシステム

に求められる分散処理に適した通信機能が挙げら

れます 3)。本稿では、その通信機能を組み込みシス

テムなどに使われるマイコン(マイクロコントローラ)で

利用するために開発された micro-ROS4)を紹介しま

す。また、その活用事例として温湿度センサから取

得したデータを可視化するシステムを紹介します。 

 

micro-ROS4) 

マイコンは、ハードウェアへのアクセスの容易さや、 

リアルタイム制御の実現可能性、省電力といった点

から、ロボットシステムにおいて広く使用されていま

す。そのため、ROS ユーザから、ROS を使ったシス

テムでマイコンを容易に使用できる方法が求められ

てきました。そこで、ROSの後継となる ROS2が開発

される際に、マイコン向けの ROS2としてmicro-ROS

が開発されました。micro-ROS をマイコンに搭載す

ることで、マイコンの特徴を活かしつつ、ROS2 と同

等の通信機能をもたせることが可能となりました。 

上述のような経緯から開発された micro-ROS は

以下の特徴をもちます。 

1. ROS2 の主要な通信機能をサポートし、 

ROS2 システムとシームレスに接続可能 

2. ROS2 の API をベースとした C 言語の API 

3. RTOS(Real-Time Operating System)の上で 

 動作するミドルウェア 

4. Micro XRCE-DDS を通信プロトコルとして 

採用 

 

 

 

 

 

 

 

 

表１ micro-ROS 対応の開発ボードの例 4) 

 

  表 1 に micro-ROS を搭載できるマイコンが実装

された開発用ボードの例と、それらに用いられてい

る RTOS を示します。micro-ROS が動作する RTOS

は、FreeRTOS、Zephyr、NuttX の 3 種類です。な

かでも、FreeRTOS は無償で無制限に扱うことがで

きる MIT ライセンスであり、使える開発用ボートの種

類が多数あります。なお、micro-ROS のライセンス

は ROS2 と同じ Apache License 2.05)です。また、リ

ソースが少なく、RTOS を導入できないマイコンであ

っても、一部のものは micro-ROS を搭載できます。 

 具体的な micro-ROS の使用方法は micro-ROS

公式サイト 4)のドキュメントに記載があります。そのチ

ュートリアルには、micro-ROS 用のプログラムの例

やそれを開発用ボードに書き込む方法、micro-

ROS と ROS2 とを通信させる方法などが詳細に記

載されています。 

 

温湿度センサデータの可視化 

micro-ROSをマイコンに搭載することで、マイコン

に接続されたセンサから取得したデータを、ROS2

の通信機能を使って送信できます。つまり、ROS2

で構築されたシステムやツールは、マイコンを通じ

てセンサから取得したデータを受信できます。 

本稿では、温湿度センサを使って取得した部屋

の 3 ヶ所の温度と湿度の値を、部屋の場所とともに

ROS2 のデータ可視化ツールである rviz2 に表示さ

せるシステムを 1 つの事例として紹介します。その

システムの構築にあたり、micro-ROS を搭載可能な

マイコン Espressif ESP32-PICO-D4 を実装した開

発用ボードである M5StickC6)を使用しました。構築

したシステムの概要を図 1 に示します。 
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システム構築では、最初に、rviz2 上で現実の部

屋を表示するため、センサを設置する部屋のおお

まかな状況を 3D CAD などを用いて 3D データにし

ます。なお、作成したデータは rviz2 で読み込める

STL 形式で保存します。 

次に、温度と湿度のデータをセンサから読み込

み、ROS2 の通信プロトコルで送信するプログラムを、

micro-ROS の API で作成します。そのプログラムを

ビルドし、開発用ボードに書き込みます。その後、

計測したい場所に温湿度センサと開発用ボードを

設置します。この事例では、3 ヶ所に設置しました。

開発用ボードを起動すると、マイコンから温度と湿

度のデータが送信されます。 

 最後に、マイコンから送信された温度と湿度のデ

ータを、rviz2 が読み込んだ 3D データ上に可視化

するプログラムを作成します。それを ROS2 が搭載

された PC で実行し、さらに作成した 3D データを読

み込ませて rviz2 を起動させます。すると、図 1 右

のように rviz2 の画面上に部屋の 3D データとセン 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 2 温度と湿度の表示の様子 

 

 

サで取得した温度と湿度が表示されます。図 2 は、

図 1 右の rviz2 の画面表示において、温度と湿度

が表示されている場所を拡大したものです。円柱の

位置が温湿度センサの位置を示し、その色は温度

によって変化します。また、T の後に続く数値が温

度[℃]を示し、H の後に続く値が湿度[%]を示します。 

図 1 に示すように、センサの数に対応して、上述

の表示が rviz2 上に 3 点あります。さらに温湿度セ

ンサの数を増やすには、開発用ボードとセンサを用

意し、同様のプログラムを書き込むことで可能です。 

 

おわりに 

micro-ROS によって、ロボットシステムのみならず、

多様なシステムの開発に ROS2 が利用できます。そ

の実現において重要な機能が「分散処理に適した

通信機能」です。なお、その詳細については別報 3)

にて紹介します。当研究所では ROS/ROS2 による

システム開発を支援しております。ご興味のある方

はお気軽にお問合せ下さい。 
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図１ 温湿度可視化システムの概要 
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