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論　　文　　の　　要　　旨

　本論文はラ車輸式の移動機構を有しヨそれ自身に動作に必要な電源ラハードウェアラソフトウェ

アの全てを内蔵しヨケーブルやレール、磁気テープなどの誘導手段を必要としない自立型の移動ロ

ボットのための走行制御システムの構成法について論じたものである。本研究ではラ移動ロボット

が現実の環境下を実時間で走行することを目的とし害これに必要な走行制御技術を開発しヨ実際に

屋内用の自立ロボットを用いた走行実験を行ってその技術の有効性を明らかにした。

　本論文は全五〇章より構成されている。

　第互章は導入部であり、移動ロボットの研究の背景と現状および本研究の目的が述べられている。

　第2章では官本研究に関連した従来の研究のレビューを行っている。

　第3章ではヨ本研究における走行制御システムの適用環境とその有効性の検証に用いた実験ロ

ボットシステムについて述べた上で雪自立移動ロボットのための構造化された走行制御システムの

構成法を提案しヨそのシステムの特徴を述べている。

　第4章から第7章では雪走行制御システムの構造化された構成法に基づき雪各部を構成するサブ

システムおよびコントローラの詳細を述べている。まず第4章ではヨ移動ロボットに走行軌跡を指

示する走行制御コマンド系を提案している。このコマンド系はヨ移動ロボットの走行軌跡の表現カ

が豊富でありラかつ，実時間で容易に無理のない軌跡の設定ができるという特徴を有する。

　第5章では雪指示された軌跡に沿って移動ロボットを走行させる方法を論じている。ここでは雪

ロボットが軌跡を追従するの．に適切な直進速度と回転角速度を計算するフィードバック制御のアル
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ゴリズムを提案し里必要なパラメータの決定法を示している。

　第6章ではヨ移動ロボットの左右に取り付けられた二つの駆動輸回転角速度制御を実現するコン

トローラの構成法について述べている。このコントローラには移動ロボットの動特性を補償する機

能があることろにその特徴がある。

　第7章では言ロボットの車輸を駆動するモータのトルク制御を目的とした、モータ電流の制御方

式にっいて述べている。この電流制御はヨ完全にディジタル化されており害小型のコントローラで

エネルギー効率の高い駆動が実現できることろに特徴がある。

　第8章ではヨ本走行制御システムを用い雪自立移動ロボットによる現実の環境下でのリアルタイ

ムナビゲーションの実現法を提案し事実験結果を示してその有効性を主張している。

　第9章には雪本研究で開発した自立移動ロボット用の走行制御システムの各部について検討が加

えられラその特徴および有用性が述べられている。

　第10章には本研究のまとめが与えられている。

審　　査　　の　　要　　旨

　本研究はヨ移動ロボットの走行制御システムについて雪ロボットが走行すべき軌跡の表現法から、

走行軌跡の追従制御法およびアクチュエータであるモータの制御法に至るまでヨ統合された設計法

を提案し里実験システムを構築してその有効性を検証したものである。すなわち、本研究はヨ対象

がある程度整傭された平面上を走行する車輪型移動ロボットに限定されているとは言え芽移動ロ

ボットにとっても最も基礎的でかつ重要な領域を取扱い里提案した設計法に基づく具体的な実現法

とその有効性を論じており。ロボットエ学の発展への寄与のみならずラ産業等への直接的な応用可

能性にっいても大きな価値が認められる。

　よってヨ著者は博士（工学）の学位を受けるに十分な資格を有するものと認める。
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