
  

複数ロボットを用いた可動物体搬送作業 

群ロボットにより可動物体を初期位置から目標位置まで運ぶ再配置作業は生産現場にお

ける資材搬送などのアプリケーションに含まれる基本的な作業である (Fig. 1)．物体の搬

送順序から，具体的な搬送経路の構築までを計画対象とするため，ガイドラインを必要と

する従来型の AGV システムよりもより柔軟な生産システムの構築に寄与することが出来

る．複数のロボット・可動物体が関わる非常に複雑な作業であるために，従来法を用いて

ロボットの行動計画を立案することが計算時間の観点から難しい．また，ロボットが構築

した環境モデルと実際の環境の間には動的な差異があり，立案した計画を実機で実現する

ためにはこの差異に対応する必要がある． 

 計画立案の段階においては，”Territorial Approach”と呼ぶ手法によって「群ロボットに

よる再配置問題」を「Project Scheduling Problem（以下 PSP）」というある種のスケジュー

リング問題と，「単体ロボットの経路計画問題」の組み合わせで表現できるようなモデル化

を行う 1)．PSP と単体ロボット経路計画問題は長年研究が成されている，比較的小規模な

問題である．そのような問題へと帰結させることによってはじめて，現実的な時間で再配

置計画を立案することが可能になる．また，実機による実現の段階においては，立案され

た計画をいくつかの“行動要素”に分割し，行動ごとに誤差への対応を行う(Fig. 2)2)．例

えば，「ロボットが自分の位置を知る」という行動に対しては，壁のおおまかなレイアウト

と，設置したランドマーク（目印）の配置を与えておく．ロボットの周辺で観測されたラ

ンドマーク配置と，与えられていたランドマーク配置が重なるように自己位置を同定する．

ランドマークを用いることで，壁の全点を計測する必要がなくなり，高速にセンサ情報処

理を行うことが可能になる． 
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Fig.1An example of Rearrangement Task. Fig.2 An experience in real environment. 


