
小型移動ロボットの開発とマニピュレーション計画 

 
 家庭内などの環境でロボットが相対的に大きな物体を操作できれば，人の代わりに様々な作業をおこなう

ことができる．しかし，狭い空間では大きなロボットを用いることができないが，小型移動ロボットであれ

ば，このような空間を自由に移動できる．このような移動ロボットが複数協調し，かつ環境を利用すること

で，自身よりも大きな物体の操作が可能になる． 

本研究では，はじめに，たとえ大きな力で物体を押したとしても，決して転倒することのない小型移動ロボ

ットを，リニアアクチュエータと受動関節を用いて開発した [1, 2]．このロボットを組み合わせることで，

物体の搬送を始めとする様々な操作が可能となる（図 1）[3]． 

目的の物体操作を実現するには，開発したロボットの特性を考えながら，どのようにロボットを組合せ，ど

のような順序で操作を実行していくかを考えることが重要となる．この計画問題に対して，本研究では図 2の

ように，問題を階層化して解く手法を用いている．はじめに環境と物体の接触を考慮しながら，物体を安定し

て動かすために必要なロボットの組合せを考え，その遷移をロボットや物体の細かな配置を考えること無く求

める．これによって求まった遷移をもとに，細かな配置の遷移を考えることで，物体の様々な操作手順を導出

することができる． 
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図 1. 開発した小型移動ロボット（上）と 

ロボットが協調して物体を傾ける様子（下）． 

 

図 2. 複数のロボットの階層的マニピュレーション計画 
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