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論　文　の　内　容　の　要　旨

　本論文は，屈曲操向型の移動体を主に対象とした，経路計画と経路追従制御に関するものである。ホイー

ルローダに代表される屈曲操向型の移動体は，前後の車体を結合するセンターピン部に油圧モータがついて

おり，ここで車両の屈曲を行なって操向する。またセンターピンから前後の車輪車軸までの距離が等しく内

輪差が生じない特徴をもつ。この車両による典型的な作業は，採石場において製品化された破砕岩石の一時

保管場所における堆積からこれを掬い取り，さらにこれを運び，ダンプトラックに積載することである。こ

の作業において，砕石堆積からの掬い取りと，ダンプトラックへの積載の時には，ステアリング角が零，す

なわち，ローダの前部車体と後部車体とが一直線上に並ぶ姿勢となるように操作されることが通例である。

また途中の移動では，走行軌跡の曲率が滑らかに変化することが必要である。本論文はこのような作業の自

動化を目的としている。

　本論文は，2つの主要部分からなる。ひとつは，移動の開始点と終了点，およびそれぞれにおける車両の

方向を入力とする経路計画法の提案と経路生成実験であり，もうひとつは，ホイールローダの 1/10スケー

ルモデルを用いて生成された経路に追従走行させる方式の提案と実験である。

　経路計画においては，移動の開始位置から，線分→双クロソイド→線分→双クロソイド→線分を経て移動

の目的位置に到達する経路を標準スケルトンとし，走行経路長が準最適となるよう経路計画を行なっている。

移動体の機械的制約から生じる最大屈曲角の制限，および物理的制約から生じる屈曲角速度の上限を考慮に

入れている。経路計画は 2段階に分かれており，前段の計画では GAを使って，前進後進の離散的な選択と，

経路長の準最適化の混合問題に対処している。後段の計画は，一般的な線形計画法を用いている。本論文では，

様々な初期条件により経路生成を行なっているが，単一のアルゴリズムで妥当な経路生成が行なわれている。

　計画された経路に沿う走行方式においては，計画された経路とオドメトリによる現在位置との差を漸近収

束させるようにステアリング角加速度を決定する状態フィードバックを行う方法を提案している。1/10の

スケールモデルにより実際に経路沿い走行が実現できることを確認した。
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審　査　の　結　果　の　要　旨

　本研究では，ホイールローダに代表される屈曲操向型の移動車両のための経路計画と経路追従制御を対象

としている。経路計画において 2段階による最適化を行なうアルゴリズムを考案しており，考え方にオリジ

ナリティが認められる。経路追従制御においては，ホイールローダの実機による検証はまだこれからである

ものの，1/10スケールモデルにより，計画された経路上を走行する実験はすでに行なわれており，経路追

従制御の原理的な有効性は確認されている。

　よって，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。




