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論　　文　　の　　要　　旨

　本研究は雪移動ロボットが自偉的にセンサ情報に基づいて実環境に対応しながら作業を実行するヨ

自律行動を実現するためのプログラムについて新しい開発の方法を与えたものである。本論文では害

ロボットの自律行動のプログラム開発に特有の問題点について検討を行いヨこれらの問題点に対し

て有効な手法を提案している。また曾提案した考え方に従って雪実際にロボットの行動プログラム

を記述し骨その有効性を明らかにしている。

　本論文は以下の10章により構成されている。

　第亙章は序論であり害研究の背景と目的について述べている。

　第2章ではヨ従来の研究を概観し繧代表的な移動ロボットに関する研究を取り上げヨその中でプ

ログラムの開発法がどのように考えられてきたのかをまとめている。また、移動ロボットの自律行

動のプログラム開発に関して。一般の計算機とマニピュレータにおけるプログラミング言語の利用

の可能性について検討を加えている。

　第3章ではヨ移動ロボットにおける行動プログラムの役割についての位置づけを明らかにした上

でヨこの開発法を確立するために検討するべき課題を示している。

　第4章では、移動ロボットの行動の分析法とアルゴリズム設計の考え方について述べている。こ

こでは行動の基本となる単位として動作モードの概念を提案し、またラロボットの行動を動作モー

ドの遷移によって表現する方法を提案している。

第5章ではヨ動作モード表現に基づいて表された自律行動をプログラムとして記述するため方法

としてヨプログラミング言語「ROBOL／O」を提案しこの使用を定めている。
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　第6章では，移動ロボットの行動プログムの開発における問題点を整理し，これに有効なプログ

ラミング1ツールを設計し提案している。

　第7章ではラ提案した方法に基づくシステムの実現法にっいて述べている。ここではヨ自立型移

動ロボット「山彦」とUNIXワークステーションを対象としヲROBOL／0言語の実行系とプログラミ

ング1ツールを実現している。

　第8章ではヨ自律行動のプログラミング例を示している。ここではヨ行動例として与えられた経

路に従って目的地に到達する行動を取り上げヨこの行動を動作モードを用いて解析しラROBOL／○言

語を用いてプログラムを記述している。また冒作成したプログラムを自立移動ロボット「山彦」上

で実行し，所期の目的とした行動が実現されているこ’とを確かめている。この結果から提案した方

法が移動ロボットの自律行動を実現する方法として有効であることを主張している。

　第9章ではラ本論文で提案した各方法にっいての検討を行いラその有効性を述べている。

　第10章は結論でありヲ本研究をまとめている。

審　　査　　の　　要　　旨

　本研究はヨ移動ロボットの自律行動のプログラムについてヨアルゴリズム設計の考え方、プログ

ラムを記述するための言語事およびプログラム開発の効率化のためのツール類など，プログラム開

発に欠かせない諸技術を提案し守またヨ実際のロボットによる実験を通じてその有効性を示したも

のである。

　本研究において提案された方法はう移動ロボットの自偉行動を実際に詳しく解析し、それを一っ

ずつ丁寧にプログラムとして記述してロボットに与えるラという考え方に基づいている。そのためラ

複雑な行動のプログラミングには莫大な手間が必要となり害どの様な自律行動でも容易に実現亡き

るわけではない。

　しかしながら、本研究は移動ロボットの自律行動のプログラム開発方法という未確立の研究分野

においてヨ実用的な新しい概念を示して一っの方法を確立しヨ今後の技術開発の基礎を築いたもの

でありラこの点では新規性1有用性ともに大きく評価できる。また雪この手法はロボットが整備さ

れていない環境でセンサ情報に基づいて働くための基礎技術となるものでありラロボットエ学の発

展のみならずヨ産業等へも直接的に寄与することが期待できる。

　よってヲ著者は博士（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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