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搬送ロボットにおける走行制御技術の開発
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　本研究では,搬送ロボットの重要な要素
技術となるトレースおよび追尾機能など
のセンシングによる自動走行制御に関す
る開発を目的とした．

　本研究では，走行制御技術の詳細仕様
の決定から設計および要素技術の実用化
を検討し，総合評価試験を実施するため
の搬送ロボットを試作した．さらに, 評価
実験を行い，それぞれの走行制御におけ
る基本動作を確認し，良好な結果を得
た．今後はフィールド試験に向けた課題
の抽出および改良を実施し研究を進める
予定である．

　搬送用ロボットの付加機能となる走行
制御において，上位制御に関する研究開
発を実施した．図1に開発車体，図2に各
種センサ，図3に内部機能を示す．
　開発した走行制御技術は，①磁気セン
サにより,磁気テープの走行経路をトレー
スし，自動走行を行うライントレース自
動走行，②測域センサを用いた人検知に
より，一定距離を保ちながら自動追尾走
行を行う自動追尾走行，③無線式操縦装
置の手動操作に，測域センサの周辺情報
を利用し，人操作に加え自動障害回避を
行う操作支援走行，④GPSからの情報を
用いた屋外における自律走行を行うGPS
自動搬送走行である．

図１　開発ベース車体

図３　内部機能

図２　各種センサ


