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1. 緒言 

 我が国における災害探査活動支援用モバイルロボ

ットの研究は，阪神淡路大震災後の調査研究から今日

まで大きく発展した．我々はこれまでの実証実験か

ら，災害時に必要となる探査ロボットには"遠隔操縦

を基本とした半自律制御系"が最も重要であるという

結論に至った(1)．また一方で，ロボットの全行動判断

に対して，人間が全てに介在することは大きな負担に

なることが挙げられた．さらに災害現場において 1 台

のロボットで探査活動を行うには限界がある．そこ

で，ロボット群を少数のオペレータにより操作できる

探査効率の高いシステム構造へ拡張する必要がある．

探査ロボットを群として制御することの利点はこの

他にも，ロボット単体での離散的な点としての探査に

比べ集団としての戦略的探査が可能なこと，ロボット

間メッシュネットが破れにくい隊列を組んでの探査

行動が可能であることなどが挙げられる．この戦略的

探査は，レスキューロボットが搭載しているマニピュ

レータを用いた協調作業によって，瓦礫や危険物の撤

去など戦略の幅を広げることができる． 
 そこで本研究では，ロボット群制御のための全体統

合として OpenRTM-aist を用いたモジュール化につ

いてと各モバイルロボットのための共通マニピュレ

ータについて述べる． 
 
2. 試作機 

災害現場において，災害の規模や内容，時間帯など

によって時々刻々と環境は変化していく．また，環境

の変化によってモバイルロボット群の行動自体も臨

機応変に対応する必要があり，時にはモバイルロボッ

トの指揮権を受託することもある．さらにこれらの環

境の変化によって，モバイルロボットのソフトウェア

自体も逐次変化させる必要が生じ，その切り替えポイ

ントは以下の 3 つの場合に分けられる． 
 
 ①群行動のための指揮権受託 
②協調作業のための操縦権受託 
③オプションの変更 

 
3. 共通マニピュレータ 

共通マニピュレータの使用用途として，協調作業に

よる瓦礫や危険物の撤去が上げられる． 
そのためリンク機構としては，人間の代替作業が容

易で，設置面積に対して可動範囲が広く，スピードが

出せる一般的な産業用ロボットと同じ 6 軸垂直多関

節型を採用した． 

Figure 1とFigure 2に設計した共通マニピュレータ

の 3D データ(SolidWorks)を示す． 
 

 
Fig. 1  Linkage of Manipulator (SolidWorks) 

 

 
Fig. 2  Manipulator (SolidWorks) 

 
4. 結言 

 今回，遠隔協調作業のための共通マニピュレータ

について，リンク構成とシステム構成を中心に述べ

た．今後はより汎用性を高めるための改良を加える

とともに，各ロボットに搭載して実際に作業を行い

評価する予定である． 
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