
J Q A - Q M A 1 4 0 0 6
本 社 ・ 愛 子 工 場

J Q A - M D 0 0 8 0
本 社 ・ 愛 子 工 場



本日の内容

◆会社案内及び受託製造事業
◆自社開発卓上型産業ロボット（ＳＰＬＥＢＯ）

◆震災以降の取り組み
・卓上ロボットモーションコントロ－ラの開発
・医療機器 圧・量・CO2／O2モニター装置

◆今後の展望



会社案内及び受託製造事業



本社：仙台市青葉区栗生

工場：仙台市青葉区愛子

宇都宮営業所

山形営業所

代表取締役 吉村 直幸

設立

所在地

資本金

従業員数

1 9 8 9 年 1 1 月 ( 平 成 元 年 )

宮城県仙台市青葉区栗生5丁目４－１

７ ， ０ ０ ０ 万円

５５名 (役員・嘱託含む 2016.9.1現在)

会 社 概 要会 社 概 要

敷地面積
本 社 ： 8 5 0 ㎡

愛 子 工 場 ： 6 6 0 ㎡

J Q A - Q M A 1 4 0 0 6
本 社 ・ 愛 子 工 場

J Q A - M D 0 0 8 0
本 社 ・ 愛 子 工 場



(人員) 年 月 主 な 沿 革 及 び 主 要 イ ベ ン ト

1989年11月 株 式 会 社 コ ス モ ス 設 立 （ 資 本 金 １ ， ０ ０ ０ 万 円 ） 吉 村 直 幸 取 締 役 に 就 任

1999年 1月 吉 村 直 幸 代 表 取 締 役 に 就 任

2001年 7月 株 式 会 社 コ ス モ ス ウ ェ ブ に 商 号 変 更 、 本 店 を 仙 台 市 青 葉 区 八 幡 町 に 移 転

2004年 3月 宇 都 宮 営 業 所 開 設

￥ 7月 資 本 金 を ３ ， ０ ０ ０ 万 円 に 増 資

2005年 6月 本 店 を 仙 台 市 青 葉 区 下 愛 子 に 移 転

2006年4月 ア ー ト ワ ー ク 設 計 用 Ｃ Ａ Ｄ 〝 Ｃ Ｒ － ５ ０ ０ ０ 〟 導 入

■ 2007年 6月 〝 卓 上 ロ ボ ッ ト 〟 の 受 託 生 産 を 本 格 的 に 開 始

(22) 2 008年11月 山 形 営 業 所 開 設

(23) 2 009年 6月 本 店 を 仙 台 市 青 葉 区 栗 生 に 移 転 、 前 本 店 を 愛 子 工 場 と し て 設 置

7月 経 営 革 新 計 画 ( 宮 城 県 ) 承 認 [ 中 小 企 業 新 事 業 活 動 促 進 法 ]

■ 8月 「 S P L E B O 」 商 標 登 録 （ 電 子 部 品 製 造 用 ロ ボ ッ ト 第 5 2 5 5 7 2 4 号 ）

10月 I S O 9 0 0 1 ： 2 0 0 8  認 証 取 得 ( 本 社 / 愛 子 工 場 )

■ 12月 「 宮 城 県 中 小 企 業 経 営 革 新 支 援 事 業 補 助 金 」 交 付 。 〝卓上型コーティング ロボットの自社開発製造〟

(27) 2 010年11月 「 C O S M O S W E B 」 を 商 標 登 録 （ 電 子 部 品 製 造 第 5 3 6 6 1 5 2 号 ）

￥ (28) 2 011年10月 ( 財 ) み や ぎ 産 業 振 興 機 構 様 よ り [ 少 人 数 私 募 債 ] 引 き 受 け

11月 2 0 1 1 国 際 ロ ボ ッ ト 展 ( 東 京 ﾋ ﾞ ｯ ｸ ﾞ ｻ ｲ ﾄ ) に 卓 上 ロ ボ ッ ト 出 展

￥ (32) 2 012年 3月 資 本 金 を ６ ， ０ ０ ０ 万 円 に 増 資

■ 4月 「 中 期 ( 5 ヶ 年 ) 経 営 計 画 」 を 策 定 し 活 動 開 始

6月 メ デ ィ カ ル シ ョ ー ジ ャ パ ン 札 幌 （ ２ ０ １ ２ ） に 出 展

11月 「 T O H O K U も の づ く り コ リ ド ー 2 0 1 2 組 込 み 総 合 技 術 展 ( パ シ フ ィ コ 横 浜 ) 」 に 出 展 。 制 御 機 器 等 を 展 示

￥ (36) 2 013年 1月 「 富 県 チ ャ レ ン ジ 応 援 基 金 助 成 事 業 」 採 択 に よ り 〝 Ｄ ｉ ｓ ｋ 型 ロ ボ ッ ト 〟 の 開 発 事 業 開 始

4月 ア ー ト ワ ー ク 設 計 用 Ｃ Ａ Ｄ 〝 Ｃ Ｒ － ８ ０ ０ ０ 〟 導 入

■ 11月 「 富 県 チ ャ レ ン ジ 応 援 基 金 助 成 事 業 」 で 開 発 し た 〝 Ｄ ｉ ｓ ｋ 型 ロ ボ ッ ト 〟 を 特 許 出 願

11月 2 0 1 3 国 際 ロ ボ ッ ト 展 ( 東 京 ﾋ ﾞ ｯ ｸ ﾞ ｻ ｲ ﾄ )  に 卓 上 ロ ボ ッ ト 出 展

￥ (37) 1 1月 「 も の づ く り 中 小 企 業 試 作 開 発 等 支 援 補 助 金 」 の 交 付 決 定 に よ り 開 発 事 業 開 始

(38) 2 014年 2月 東北ポリテクニックビジョンの産学共同開発セッションにて Ｄｉｓｋロボット製作の共同研究の成果で〝奨励賞〟を受賞

2月 機 械 設 計 用 ３ 次 元 Ｃ Ａ Ｄ （ ｉ － Ｃ Ａ Ｄ ） 導 入



Ｅ Ｍ Ｓ
●基板実装
●計測機器
●制御装置

電子回路設計
●回路図

●設計仕様書

卓上ロボット

開発・設計・製造

●標準機・カスタマイズ機

プリント基板
設計製作

●片面/両面/多層
●環境対応

ソフトウェア設計
●組込系ソフトウェア

●業務系システム

制御システム
開発設計

●各種検査装置
●メカ制御システム

事 業 内 容



製品製造

製品開発

開 発 ～ 製 品 ま で の 流 れ

お客様の
製品

仕様検討・確立

ソフト設計

部品調達

基板製作

基板設計

試作品製作

評価・試験

機構設計回路設計

部品選択

部品調達基板製作

製 作

検査・出荷

アイディア

改良・コストダウン
安く・楽に・早く

部品見直し基板改良



パターン設計 プリント基板

（基板実装）制御盤製作

電子回路図

製品
ソフト
ウェア
組込

コス モ ス ウ ェ ブ の コア となる 技 術



自社開発
卓上型産業ロボット

（ＳＰＬＥＢＯ）



自社開発のモーションコントローラ

( ３ 軸 ・ ４ 軸・ ８軸 制御 )を 搭載 して

カ ス タ マ イ ズ 機 の設 計・ 製 作に 対 応

ベ ー ス 機 カ ス タ マ イ ズ 機

卓 上 サ イ ズ に こ だ わ り ぬ く ロ ボ ッ ト
・ ・ ・ ・ ・ ・



●本体部 → 各機共通化

①制御 → ３軸・４軸・８軸制御

②加工ヘッド → 多用途化

③ワーク冶具 → カスタマイズ

④ティーチング方式 → ＰＣ

①

④

③

②

S P LEBO の 構 造



の特徴

Oカスタマイズ機
お客様のご要望に、道具のような使いやすさ

O操作が簡単
操作が簡単なので、新人も即戦力になる

O安い
ロボット製作のノウハウを生かしローコストを実現

SPLEBO



応 用 系

Ｄ ｉ ｓ ｋ 機 構

パラレルリンク機構

マルチ駆動機 構
●ダブルアクチュエータ

多機能・複合機構
●組立加工機

●巻線機

S P LEBO 製 品 分 野

SPLEBO

ｼﾘｰｽﾞ

SLD
半田付け

PAD
タンポ印刷

SCR
ネジ締め

RUT
基板分割

GRS
グリス塗布

COT
液体塗布



● 座標位置の設定、条件などの編集作業が簡単

ＰＣを使ったティーチングの利点ＰＣを使ったティーチングの利点



■ ブ ロ ッ ク 図 （ 4 軸 コ ン ト ロ ー ラ ）

■モーションコントロール基板（４軸）

■ ブ ロ ッ ク 図 （ ８ 軸 コ ン ト ロ ー ラ ）

■モーションコントロール基板(８軸）

ロ ボ ッ ト 用 ハ ー ド ウ ェ ア



震災以降の取り組み
・ロボットモーションコントロ－ラの開発
・医療機器 圧・量・CO2／O2モニター装置



モーションコントローラ開発コンセプト

Ø アプリケーションのクロスプラットフォーム対応
Ø 無線ＬＡＮによるＬＡＮ、ＷＡＮ対応
Ø Ｃｌｏｕｄ ｓｅｒｖｉｃｅ 使用による更なる多機能化（将来的）

１．ソフトウェア開発方針

２．ハードウェア開発方針

Ø モータコントロール軸数の拡張性（１軸／１ＭＰＵ構成）
Ø 低コスト
Ø 市販のモーションコントロールＩＣを使用せず安価なマイコンによる実現

ＩｏＴを見据え、ﾈｯﾄﾜｰｸ技術を取り込んだﾓｰｼｮﾝｺﾝﾄﾛｰﾗの開発



小型モーションコントローラの構成小型モーションコントローラの構成

モーター基板
(6軸同時制御/枚)

メイン基板
(CortexM3 CPU搭載のArduino 

互換・拡張ボード)

I/O(WiFi)基板

I/O基板

HTML5用基板
(Raspberry Pi )

カメラモジュール
(Pi Camera )

中継基板
(3軸/枚)



ネットワークシステム構成（小型ﾓｰｼｮﾝｺﾝﾄﾛｰﾗ）ネットワークシステム構成（小型ﾓｰｼｮﾝｺﾝﾄﾛｰﾗ）



ハードウェア構成（小型ﾓｰｼｮﾝｺﾝﾄﾛｰﾗ）ハードウェア構成（小型ﾓｰｼｮﾝｺﾝﾄﾛｰﾗ）

USB
Aｺﾈｸﾀ

SDｶｰﾄﾞ
ｽﾛｯﾄ

USB
ﾐﾆB

ﾓｼﾞｭﾗｰ
ｺﾈｸﾀ

MPU

USB
HOST

SD
CARD

USB
DEVICE

ETHER
NET

USB(OTG)

MPU 入出力ﾊﾞｯﾌｧ 軸ｺﾈｸﾀ

MPU 入出力ﾊﾞｯﾌｧ 軸ｺﾈｸﾀ

MPU 入出力ﾊﾞｯﾌｧ 軸ｺﾈｸﾀ

MPU 入出力ﾊﾞｯﾌｧ 軸ｺﾈｸﾀ

拡張 I /O 入出力ﾊﾞｯﾌｧ I/Oｺﾈｸﾀ

通信ライン

MPU 入出力ﾊﾞｯﾌｧ 軸ｺﾈｸﾀ

MPU 入出力ﾊﾞｯﾌｧ 軸ｺﾈｸﾀ

MPU 入出力ﾊﾞｯﾌｧ 軸ｺﾈｸﾀ

MPU 入出力ﾊﾞｯﾌｧ 軸ｺﾈｸﾀ

拡張 I /O 入出力ﾊﾞｯﾌｧ I/Oｺﾈｸﾀ

制 御 軸

１ ユ ニ ッ ト 4 軸

× 2ユニット

8 軸 制 御 可

パルス出力

オープンコレクタ

差動出力

両方とも搭載

ﾓｰﾀｺﾝﾄﾛｰﾙ １ 軸 １ Ｍ Ｐ Ｕ 搭 載

MAIN_CPU Atmel SAM3X8E ARM Cortex-M3 CPU 84MHz

ﾒ ﾓ ﾘ ｰ

512KBytes of Flash memory

96KBytes of SRAM.

外部 SD カード

USB

ｲﾝﾀｰﾌｪｰｽ

USB 2.0 Device/Mini Host: 480 Mbps x1

USB 2.0 Full-speed Device Module x1

USB v2.0 On-The-Go (OTG) x1

ｱﾅﾛｸﾞ入力
入力CH: 1２ch、入力電圧範囲: 0～3.3V、

分解能:  12ﾋﾞｯﾄ、変換速度: 1 MHz

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ

入出力

入力ﾋﾞｯﾄ: 54ﾋﾞｯﾄ (内 12 PWM可)

コントローラ

*   8 フォトカプラ入力

*   8 オープンコレクタ出力

モータ一軸あたり

*   4フォトカプラ入力

*   4オープンコレクタ出力

注 (*) 入出力ピン共用

電 源

DC24V(18V～35V)

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ用外部供給電源は、この電源が

そのまま供給される

そ の 他
イーサネット

10Base-T/100Base-TX IEEE802.3

■ブロック図■主な仕様



ソフトウェア構成（小型ﾓｰｼｮﾝｺﾝﾄﾛｰﾗ）ソフトウェア構成（小型ﾓｰｼｮﾝｺﾝﾄﾛｰﾗ）

Raspberry Pi board

SD Card USB/WLAN GPIO/SerialIF

Linux(Raspbian 7.5)

samba Node.js VNCserverMinicoｍ

Windows Android Mac os iOS

PC / Tablet / Smart phone

Browser(IE/Chrome/Firefox/Safari)

HTML5 Three.js(WebGL)

Serial I/F

W
e
bS

o
c
ke

t
(o

f W
iF

io
n
)

Windows

PC

C# (Visual stadio .net)

Android

Java(Android Studio)

Tablet
W

iF
i
(so

c
ke

t)

W
iF

i
(so

c
ke

t)

Motor board

CPU board

WiFi board I/O board

Arduino IDE(C++ on gcc)(Open software)

PIC Compiler( MPLAB XC )

Windowsﾌﾟﾗｯﾄﾌｫｰﾑ向け Androidﾌﾟﾗｯﾄﾌｫｰﾑ向けｸﾛｽﾌﾟﾗｯﾄﾌｫｰﾑ向け



卓上磨きロボットの製品化
ロボットとゴム砥石＆ダンパー機能により自動磨きを実現

（ ト リ オ 商 事 様と の連 携）

◆特徴
・砥石のゴム弾性とツールのダンパー機能

にロボットの３軸制御機能を組み合わせる
ことで自由曲面への追従を容易に

・高剛性ツールによってセラミックスや
超硬合金の自動磨きを可能に

・専用ソフトウェア（標準付属品）により簡単に
プログラミングが可能

・磨き専用スピンドルの小型／高精度／静粛性
を実現

・研削ガードユニットはバイスの取付、研削液
飛散防止が可能



第1回/2回/3回みやぎ医療機器創生産学官金連携ﾌｪｱへの出展
第39回日本呼吸器内視鏡学会（＠名古屋国際会議場）への出展

圧・量・ＣＯ２／Ｏ２モニター装置参考出展

ご指導 宮澤 輝臣 先生 聖マリアンナ医科大学 呼吸器内科 特任教授

CH7 CH6 CH5

ZEROGAINZEROGAINZEROGAIN

+-+-+-

FLOW

CH1

ZEROGAINZEROGAINZEROGAIN

+-+-+-

CH4 CH3 CH2 流量計

シリカゲル管

O2/CO2_IN

CAL_OUT
O2/CO2Exhaust

CO2/02 測定部

電源SW（表示灯付き）

ｷｬﾙｶ゙ｽ出力：ﾊ゚ ﾏーﾋ゚ｭｱﾄ゙ﾗｲﾔー入力を接続

CO2/O2測定部入力ｺﾈｸﾀ：ﾊ゚ ﾏーﾋ゚ｭｱﾄ゙ﾗｲﾔー接続

呼気流量測定部

ON

POWER

ＣＯ２／Ｏ２モニター 呼気流量測定



今後の展望



開発志向の小さなメーカー開発志向の小さなメーカー

卓上ロボット 医療機器

受託開発を事業の柱としつつ、合せて自分達の開発した
製品を販売していく、開発志向の小さなメーカーを目指します

・製造販売業の取得
・商品化（機器認証の取得）

・稼動状況／稼働率の把握
・稼動累積時間／消耗品交換時期の把握

による効率的保守＆故障診断＆故障予知
・リモートメンテナンス（リアルタイムサポート）



国内だけではなく海外への事業展開も考え、
宮城県を拠点に世界の製造業を支える企業を目指します

●M M I ： Maquinados, Manufactura
e Intergracion (Mexico)

海外事業展開海外事業展開



株式会社コスモスウェブ
宮城県仙台市青葉区栗生５－４－１
営業部 Te l : 022－302－8520
URL :h t tp ://www.cosmosweb . com


