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　移動ロボットであるドローンはカメラを用いた自動操縦など様々な技術が搭載さ
れているが，他の移動ロボットへの展開は難しい．本研究では，外乱光の影響を受
けにくい半導体レーザースキャナを用いて,操縦者からの指令を基本とし，ロボッ
ト自身が周囲状況を認識および回避することで操縦者の目的走行を継続するといっ
た移動ロボットへの実装を容易に行うことができる操作支援の要素技術を開発し
た．

　移動ロボットの複雑化する操作支援機能において,半導体レーザースキャナを用
いた新たな技術を確立した.また, PLC（Programmable Logic Controller）へ実装
可能な技術であることが証明された．図２に本技術を搭載予定の開発ドローンを示
す．

　障害物検知を行った場合の最適回避動作の判別を動作パターン毎に解析し, 旋回
方向の移動量を補正する「回避補正制御」, 減速・停止を行う「制限制御」, 旋回
タイミングの応答性を制御する「延長補正制御」の３種類の制御方法を考案した．
また前面エリアを15°で分割，さらに距離 a～f[m]毎に6分割とした72の空間エリ
アとして区分し，障害物を検知した場合は対象エリアをBit情報として認識する．
移動ロボットは,動作解析から,それぞれのエリア区分において障害物を検知した場
合,操作支援に必要な制御機能および回避動作パターンをマトリクスデータとして
内蔵しており,検知したエリアに対応した上記３つの動作制御を組合わせ選択し操
作支援を行う. 図１にレーザースキャナから得たデータのエリア区分図を示す．

図１．エリア区分図 図２．開発中のドローン


