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■業務DXロボット「ugo」（ユーゴー）とは
　業務DXロボットugoは、人が現地でおこなっていた様々な作業
を遠隔化・自動化することで、現場で働く人の生産性を高めること
を目的に開発されたロボットです。主な用途として、オフィスビルや
商業施設の警備業務、データセンター、発電所や工場などにある設
備の点検業務で多く利用されています。ugoは、使用環境や要件に
応じて選べる「ugo Pro」「ugo Ex」「ugo mini」の3つのモデルを
用意しています。
　フラッグシップモデルである「ugo Pro」は、２本のアームを備え
ており、建物内の設備にアクセスすることが可能です。「ugo Ex」は
カスタマイズ性が高く、ユーザーが必要とするカメラやセンサーを
追加できるデザインとなっています。コンパクトな「ugo mini」は、
狭い空間でも高い機動性を発揮します。さらに、「ugo Platform」
を使用することで、ユーザーはノーコードでロボットを自動化し、業
務フローを最適化することができます。

■開発に至った社会的背景
　日本では少子高齢化が進行し、生産年齢人口の減少が深刻な問
題となっています。特に保安・保全に関わる職種では、人手不足が顕
著であり、これが社会全体の安全性や効率に大きな影響を与えて
います。例えば、警備やメンテナンスといった業務は高い需要があ
るにもかかわらず、人材確保が困難です。このような背景からロボ
ティクス技術を活用した自動化が求められています。
　ugoは、そんな保安・保全に関わる業務の人手不足を解決するた
めに開発されました。警備業務においては、ロボット自身がエレベー
ターを操作し、フロアを移動して巡回などの業務を自動化すること
で、警備員の負担を軽減することができます。また、点検業務におい
ては、各種計器類の目視確認や温度・空気質の確認など、人が五感を
使って行うアナログ的な点検作業をカメラやセンサーを活用してデ
ジタル化することで、効率的かつ正確なデータ取得を実現します。

■導入事例
　警備の導入事例として、東京都内のオフィスビルでugoを導入し
た結果、日中の立哨業務と夜間の巡回警備の効率が大幅に向上し
ました。従来は人手で行っていた夜間の巡回業務を2台のugoが担
当することで、不足していた警備員のポストを補い、現場警備員の
肉体的負担を大幅に軽減しました。これにより、警備員はより人が行
うべき重要な業務に集中することができ、全体的な警備体制の質が
向上しました。また、ugoの導入により、「ロボットを使った新しい働
き方」として注目を集め、警備員の離職率が低下し、新規の警備員
募集においても応募者数が増加するという効果も見られました。
　点検業務では、データセンターの機械室にて従来人が毎日95分
かけて行っていた日次点検業務を、ロボットとAIを活用することに
より従来比80％削減の最大20分まで短縮することができました。
また、人が1日1回実施していた点検業務をugoが1日複数回行う
ことで、点検頻度を向上することができ、常に同じルートで点検を行
うため、点検漏れといったミスの削減にも効果を発揮しています。
　ugoの導入により、人材不足が深刻な現場業務を少人数でも成
り立つサステナブルなオペレーションへと変革することができ、これ
からの日本社会における課題解決に貢献していきます。
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社会インフラサービスを支えるロボット

点検するugo mini

■背景と概要
　日本農業は農業就業人口の減少や高齢化に直面する一方で、担い
手農家の経営規模は拡大しています。限られた人員による効率的な
農業へのニーズの高まりから、政府はロボット、AI、ICTなどの先端技
術を活用した「スマート農業」の社会実装を推進しています。そのよう
な状況下で、主たる農業機械のうち、トラクタと田植機は、使用者が
搭乗せずに目視できる場所からの監視による自動運転を実現し、販
売を開始していましたが、コンバインでは安全性の確保や作業の難
易度、作業継続性などに課題があり、販売に至っていませんでした。
無人ロボットコンバインはこれら課題を先進技術と制御技術によって
克服し、業界で初めて販売を開始することができました。

■無人ロボットコンバインの特徴
①収穫作業に適応した周囲監視用センサーシステム
周囲監視用センサーシステムには、圃場内に作物が存在する状況
で人や車両などの障害物を検出することが求められる一方で、作
物や雑草、圃場に入ってくる鳥などには反応しない性能が求められ
ます。これらを実現するために、人の検出は機体に搭載したカメラ
を使用し、AIによる画像認識を行います。収穫作業環境下で人が
写った画像データを学習させることで、人のみを検出することが可
能となりました。一方、車両はミリ波レーダが照射した電波の反射
波によって検出します。車両などの金属体は作物や雑草よりも反
射波が強いため、反射波の判定閾値を高く設定することで、作物や
雑草に反応することなく車両を検出することができます。
②圃場の約9割を無人自動運転で収穫作業
無人自動運転で収穫作業をするため、3つの技術を開発しまし
た。まず、圃場の畦や作物の高さに応じた効率的な動作と収穫物
の損失を抑える技術です。機体に搭載した2D-LiDARで畦や作
物の高さを検出し、畦の高さが低い場合は機体の一部を畦上ま
で飛び出す効率的な旋回動作を行います。また、圃場内の作物

高さは均一ではないため、作物の高さに応じて刈取部の位置や
車速を調整することで収穫物の損失を抑えています。次に、圃場
角部の刈取り技術です。手動で圃場の最外周を刈取りした後の
圃場角部の作物領域は多様な形状となっています。この多様な
形状に対応した自動運転経路の生成と刈取り動作を可能にしま
した。最後に、刈取部詰まり解除の自動化技術です。収穫中、刈取
部の詰まりを刈取り回転センサーで検出すると収穫作業を一時
停止し、刈取部を逆回転させて詰まりを自動で解除した後に収穫
作業を再開します。これらの技術により、圃場最外周の作物を手
動で収穫した後、圃場の約9割を無人自動運転で収穫することが
可能となりました。

■実績と今後の展望
　無人ロボットコンバインによって、人が搭乗することなく稲や麦の
収穫作業が可能となり、担い手農家が抱えている人手不足や作業効
率の改善といった経営課題の解決に寄与することができました。今後
もロボット技術の更なる発展とスマート農業の普及を加速させ、農業
に貢献していきます。
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稲や麦の収穫作業を行う業界初の無人ロボットコンバイン

無人ロボットコンバインが稲を収穫する様子
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