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RoboCar® 1/10 
～ロボットと自動車の融合～　省スペースで手軽に自動車分野の実験ができるプラットフォーム 

1/10サイズ　ロボットカー	


アプリケーション
開発環境�

カーロボティクス・プラットフォーム	


RoboCar® 1/10（外装なし）	
 RoboCar® 1/10 Z （外装付）	


※MATLAB,Simulinkは米国The MathWorks, Inc.、LabVIEWはNational Instruments社の登録商標です。 

1/10サイズ�
ロボットカー�

充実した�
環境認識機能�

PC上のユーザアプリケーションと連携	


スケールモデルカー本体にOSを搭載	


スケールモデルカー本体には、Linux（汎用OS）
を採用し、ユーザアプリケーションを搭載可能と
します。また、スケールモデルカーの各機能を操

作するために、ZMPライブラリを提供します。	


スケールモデルカーは、無線通信を介してPC上
のユーザアプリケーションと連携することができ
ます。PC上で非リアルタイムなアプリケーション

を動作させたりログを収集することが可能です。	


MATLAB̈/Simulink̈, LabVIEẄ連携 

高度な制御アルゴリズムの構築を、 MATLAB /
SimulinkやNI LabVIEWを活用することによりプ
ログラミングなしで実装できます。 

実車1/10サイズのロボットカー	


省スペースで自動車分野の各種実験ができる
1/10サイズのロボットカーです。ECU（電子制御
ユニット）としてのメインコントローラからモータド

ライバ等を制御します。 

ベクター CANapeとの連携	


ベクターのECU適合ツール「CANape」との連携
により、RoboCarのECU/センサ等の情報を可視
化やチューニングすることが可能です。最先端の

開発環境を研究開発・教育にご活用ください。	


自動運転や運転支援の研究開発に	


ステレオカメラや測距センサにより人・他車など
を検出し障害物を回避したり、白線を検出し自動
運転を行う、といった実験が可能です。自動車分

野の先端技術の研究開発や、自動車・モビリティ
を題材とした教育にご活用頂けます。 

（オプション）	

（オプション）	


ステレオ画像処理モジュール搭載	


小型レーザレンジファインダー	


赤外線測距センサー 

ステレオカメラと画像処理ボードをスケールモデ
ルカー本体に搭載し、リアルタイムで画像処理を
実行する「RoboVision」を搭載。自律移動システ

ムのアルゴリズムを研究室内で検証可能です。	


障害物検知や駐車サポート等に利用できる赤外
線測距センサーを搭載します。センサーは車体
の前後，側面の取付バーを用いて、ユーザ自身

で自由に設定可能です。	


オプションで小型レーザレンジファインダーを取
付可能です。本格的な自律制御システムの研究
用途に最適です。	


（オプション）	


www.zmp.co.jp/e-nuvo/jp/robocar-110.html	


ステレオカメラ 
（CCD!2 ）	


レーザレンジ 
ファインダ 

（オプション）	


赤外線測距 
ユニット（!8 ） 

（前・後方／側面）	


エンコーダ（!4 ） 
（車輪内）	


WiFiアダプタ	


画像認識 
モジュール	


CPUボード	
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■ RoboCar® 1/10の主な仕様	


製造元：	


株式会社ゼットエムピー	


〒112-0002 東京都文京区小石川5-41-10  
住友不動産小石川ビル6F 
TEL:  03-5802-6901  FAX:  03-5802-6908 
http://www.zmp.co.jp  E-Mail:  e-nuvo@zmp.co.jp 

■ システム構成	


販売代理店：	


PC	


■ 使用例	


障害物回避アルゴリズム検証	


人，他車を検出，衝突回避	


自動運転の研究	


レーン追従，標識 / 信号認識	


群制御，インフラ協調の研究	


群制御：前車に追従	


インフラ協調：交通情報の取得	


自動車と人間のインタラクションに関する研究	


自動車情報の共有	


事故体験情報	

事故体験情報を	

利用した安全運転	


※RoboCarは株式会社ゼットエムピーの日本国内における登録商標です。 
※IMAPCAR Ⓡはルネサスエレクトロニクス株式会社の日本国内における登録商標です。 	

※予告なく内容を変更する場合がありますので、ご了承ください。	


Supported by 

商品名 / 型番	
 RoboCar® 1/10　/　ZMP RC-Z	


サイズ / 重量	
 429.0 x 195.0 x 212.2，約3kg	


システム基本構成	
 ステレオカメラ	
 VGA CCD 30fps　(x2)	


画像認識モジュール	
 ZMP製モジュール (IMAPCARⓇ: ルネサスエレクトロニクス社製並
列プロセッサ)	


メインコントローラ	
 CPU: AMD GeodeⓇ LX800 Processor 500MHz	


通信モジュール	
 WiFi通信モジュール IEEE802.11 b/g/n	


内界センサ	
 ジャイロ1軸	


加速度3軸	


ロータリーエンコーダ （車輪 x4，駆動モータ軸 x1）	


外界センサ	
 赤外線測距センサ (x8)	


レーザレンジファインダ *オプション	


シャーシ，フレーム	
 カーボンFRPシャーシ，ダブルウィッシュボーンサスペン
ション，ZMP製アルミフレーム	


モータドライバ	
 ZMP製モジュール	


サーボモータ	
 ロボット用サーボモータ	


駆動用モータ	
 小型DCモータ	


バッテリ	
 制御システム用バッテリー 単三ニッケル水素電池 (x12)	


駆動用バッテリー　ニッケル水素バッテリパック (x1) 7.2Ｖ	


スケールモデルカー本体	


ソフトウェア	


メインコントローラOS	
 Linux (ソフトリアルタイム)	


コントロールソフトウェア	
 制御ソフトウェア，ZMPライブラリ，ネットワークソフトウェア	


画像処理プロセッサ	
 専用コード	


PCソフトウェア	
 OS	
 WindowsⓇ / Linux	


開発環境	
 gcc	


■ MATLAB® /Simulink®との連携	


■ NI LabVIEWとの連携 
RoboCar® 1/10 シングルボードRIOパッケージ	


■ UC-win/Road for RoboCar®（VRとの連携）	


VR空間でのドライビングにより、実
車の 1/10スケールモデルカーを模

型道路上等で制御させるVRシミュ
レーションシステム。仮想実空間を

利用できることで精緻な空間表現、

多様な交通環境・シナリオを設定、
試行することが可能です。	


RoboCar1/10に、ナショナルイン
スツルメンツ「シングルボード

RIO」を搭載。グラフィカル開発環
境NI　LabVIEWで設計・構築し

たアプリケーションをすぐに実験

可能です。LabVIEWによる、周
回走行や追い越し、切り返しと

いったサンプルプログラムも付属
します。	


RoboCar 1/10がMATLAB/Simulinkから利用で
きるようになりました。自動車制御分野で広く利

用されているMATLAB/Simulinkとの連携により、
ユーザの皆様がお持ちのMATLABアプリケー

ション資産をRoboCar1/10に適用し、実験ができ

るようになります。	

	


■ MATLAB® コネクション2	


RoboCar 1/10をMATLAB/Simulinkプログラムに
より現在位置から任意の位置と向きまでの経路

を設計することができます。MATLAB/Simulink
プログラムによりRoboCar 1/10の実機の動作が

可能なため、シミュレーションおよび実環境での

センサデータを用いた実験を効率的に行うこと
が可能となります。	



