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1.はじめに

壁面移動ロボットは,外壁面の検査,ビル災害などの救援手

段の1つとして,さまざまなタイプのものが研究開発されてき

た1)～8).今回製作したタイプは前回,宮崎工業高校の日高ら

の推力押付タイプの基礎研究6)で立証された問題点,特に反 ト

ルクによる機体回転を打ち消すため,原動榛を1機から2機-

変更し,機体の強度を増すことにした.安全条件を満足する機

体を設計製作し,このテス ト結果について報告する.

2.安全に移動するための条件

2.1 機体モデル

今回製作した壁面移動ロボットは,機体形状を四角形とし,

原動機を2機搭載し,プロペラを高速回転させることによって

得られる推力を利用,また原動機の取り付け方により回転によ

り発生する反 トルクを防ぎ,壁面上を押し付けて移動するタイ

プである.図1に推力付けタイプのモデル図を示す.
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2.2安全条件

2.2.1 鉛直壁面上での安全条件

壁面移動ロボットでは,すべりとはがれ落下が考えられる.

このモデルで鉛直壁面上を安全に移動する条件は,図2より下

式のとおりになる.

すべらない条件

Tl+T2-ココL>o
〟

はがれない条件

上車輪

F.･F2-It(L-Ll)･,1.L2･T2-a･mg･cOSel>o･･･2)

下車輪

F3･F･-†fLl.Tl･(L-L2)･T2+a･mg- Sel>O-･3)

右車輪

F2+F4-忘†号(Tl+丁2)-a･mg･SinOl>o･-4)

左車輪

Fl十F3-忘t号 (,1+TZ)+a･mg･SinOi>0-5)

ここでFl～F4は各車輪が推力によって壁に押し付けられ

る九 Tl,TZはプロペラから得られる推九 L蛾幾体の全高,

L1,L2は上及び下車輪から推力中心までの臣醜 Wl潮幾体楓

aは車輪から機体重心までの臣艶 mgは機体質量,郎ま鉛直

壁面上機体の傾いた角度である.
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2.2.2 僚斜壁面上での安全条件

次に傾斜壁面上での安全条件は,図3より下式のようになる.

ここで,¢は傾斜壁面の角度である.また,機体の傾きβはOo
としている.
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すべらない条件

･l+T2-普 (C｡S恒 〟 ･s in¢)'〇 ･･･6)

はがれない条件

上車輪

Fl÷F2=It(L-Ll) .T 一十し2･T2-mg(a ･ 両 +Lg ･S 刷 )o

下 車輪

F "F･=I 恒 十 ttL - L 2° "n両 osi- (し-Lg ) ･S叫 o
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3.モデルとシミュレーション

3.1 機体モデル

機体モデルの諸元を表 1のように設定し,2章の条件式が満

足されるかをシミュレーションにより確かめた.図4は鉛直壁

面での安全条件に関するもので,図5は壁面傾斜時での安全条

件である.この結果より安全条件以内であるため,試作モデル

を製作 し実験を行なった.

Tatxll.Thestx iBcadonofthemdel

Thedistancethe∝nterofgraviQ, a-0_08m
Frictional∝方瓜cient p-0.7

Totalweight mg-25N Maximum thrustT-44N

Height L=0.45m Width W=0.39m
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3.2 試作モデルの実数

推力押付タイプの試作モデルを図6に示す.図7は傾斜壁面

上 図8は天井面での実験である.この実験では,壁面の傾き

を変化させて実験を行なった.また,機体重量が設計より上回っ

たため,今回すべりのテス トは行なわなかった.
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4.さいごに

これまでの理論をもとに今回,鉛直壁面 ･傾斜壁面 ･天井面

の移動が可能なロボットを開発,検討してきた.前回問題になっ

ていた反 トルクによる機体回転は京動機2機を搭載により解消

された.しかし,機体重量が上回りすべりテストが出来なかっ

た事,その他車輪の改良,制御糠梓の改良をする必要がでてき

た.また無風時の実験しか行っていないため,今後これらの対

策も含め鉛直壁面から天井面-移動できるロボットを目指し検

討 したい.
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