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追加障害物センサ
（3種）

アップグレード可

ソフトウェア基盤（DNE）を整備開始

追従機能基礎開発

筑波大学 知能ロボット研究室
（技術顧問：油田信一名誉教授）

2019

応用性の高い山彦ロボットPJ

姿は大きく変わらず、中身は常に進化し続ける Doog製品を買えばできる！ を目指して拡充移動ロボットで産業発展に貢献したい想い

筑波大学発
ベンチャー

ライントレース基礎開発

コントローラ部品販売

つくばチャレンジ
～ Real World Robot Challenge ～
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