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・Feedback to robot control on a regular basis.
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Time series Graph
Distribution map

VM or Container



Administrator
Status etc..



Cloud

IoT data
Realtime feedback
Dynamical action
Maintenance

mongodb

分析補助ツールAI学習モデル⽣成

データ加⼯
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■デモ 
■対象︓コンポーネント/モジュー
■⼤きな流れ 
 ①ライブラリ登録
  ■クラウド
    app層

⾛⾏波形分類(学習) ⾛⾏



ールベンダー、サービサー向け 

⾏環境分類(学習) ゆば製造分類(学習)
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今回のAGVはcloseなシステムなため、 
この部分は無し



※理想は⾷品⼯場に設置しているものに
デプロイ出来ることだが、

NWセキュリティ等の関係から難しい。 

代替①GCP 
代替②FJ内のラズパイ＋MSM借⽤

      ⾛⾏波形分類(学習)、⾛⾏
    ライブラリ層
      学習モデルをエッジに展開
      波形分類(timeserieskmea
      分析補助ツール
         時系列グラフ、⾏列分布
      python
      mongo db atlas

  ■IoT Gateway(MSM、上位と
    Node red flow(MSMから受
    Node red

  ■エッジ
    app層
       ⾛⾏波形分類(判断)、⾛
    ライブラリ層
       分析補助ツール
          MSMデータの加⼯
       python
       mongo db atlas

 ②カタログ作成
  カタログ候補
  ①AGV上のMSMからの慣性デ
  ②AGV上のMSMからの慣性デ
   また、環境データ基に、異
  ③MSMからの環境データを基

 ③デプロイ⽤設定作成
 ④デプロイ
 ⑤デプロイ後に実際のシステム
  ・リアルタイムなデータで⾒
   タイミングよく異常が起こ
  ・⽤意したデータを解析して



⾏環境分類(学習)、ゆば製造分類(学習)

開
ans)、分類⽊、回帰⽊

布図、MSMデータの加⼯

と通信するためのスタック)
受信＆タイムスタンプ打って上位へ転送/mongodbへinsert)

⾛⾏環境分類(判断)、ゆば製造分類(判断)、

データを基に、AGVの異常予兆検知 
データを基に、AGVの異常予兆検知 
異常予兆が表れやすい環境条件算出
基に、⾷品製造が最適となる環境条件を算出 

ム動作
⾒せたいところだが、
こらないので、データは⽤意しておく。
てその結果をユーザーに表⽰(⾊分けした波形、異常波形を異常として検出)
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