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実用化を目的としたフィールド・ロボットの開発を行っています． 	
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海上(水上)移動ロボット

海上（水上）の作業の支援
人命救助
安全，環境監視
漁業資源の監視(養殖場，密漁など)
海洋調査など

海上(水上)での作業の省力化，自動化
主な研究内容目的

メールによる指令の送信など
特徴

風力の利用
安全で効率の良い
推進装置の開発

農地作業用小型移動ロボット 安心，安全な作物生産の労力を低減
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Fig.28 Model of Contact Type Position Sensor

Fig.29 Function of Contact Type Position Sensor
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圃場(畑)での農作業支援
農薬の局所的散布
農作物の管理(育成状況，固体管理)
農地の巡回，監視

うね間の自律走行など

目的

特徴
ロボットの機構 株認識センサの開発

災害対応（レスキュー）ロボット

要救助者の探索
狭小空間への侵入
不整地での高い移動能力など

要救助者の探索，ガレキ内の調査
目的

クローラ機構の開発

新しい移動機構の開発

主な研究内容
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Fig.25 Instructions of the Autonomous Turn

Fig.26 Turn Finished
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Fig.25 Instructions of the Autonomous Turn

Fig.26 Turn Finished
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半自律動作のための操作システムの開発

　 

　また，ベルトには，３軸方向において均等な柔軟性が求められるため，断面形状は円形

が望ましい．そこで，一般的に市販されている軟質塩化ビニール性のホースを使用するこ

とにより，均等で高い柔軟性の実現を図った．また，3軸の動きを 1本のホースで実現さ

せることで，ベルトの構成部品が大幅に減少し，破損や，構造の複雑化を回避している．

Fig. 2.2-3に本研究で開発した単一柔軟クローラベルトの概観を示す．また，ベルトとク

ローラピースの固定方法は，ベルト内に配置したナットに，クローラピースを 2点で固定

することで，ベルト上におけるヨー軸回りの回転を防いでいる．

Fig. 2.2-3　提案した単一柔軟クローラベルトの概観

平成 23 年度 修士論文　新潟工科大学　高度生産システム工学専攻　大金研究室
五十嵐　健生 
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RoboCup レスキューロボットリーグ
    �世界大会への参加

 ���        2004年から2012年まで連続参加
 ���         （世界で新潟工科大学チームのみ）

軽量・小型ロボット
可搬性，脆弱路面での高機動性

簡単な操作
タブレットPCによる操作
受動可動クローラによる障害物乗越え
の自律化
半自律動作

特徴

その他


