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1.はじめに

本研究室では25年にわたる壁面移動ロボットの研究

の中で､遠鰍 御により鉛直平面壁上を高速移動でき

るプロペラ推進壁面移動ロボットを1994年に完成し

た1㌔

前報ではこの形式が壁面上の障害物を乗り越えて移動

するための帆 布牌機構およ漸 硝葡叔榊の

コンピュータシミ､ユレーション結果を報告したちFlg.1参

照)｡この移動法他につき電動テストモデルで確静 験を

行ったところ､良好な移動性能が確毘されたので鞍部 ~る｡

2.実験紐

鉛直方向移動実験装置をFig2に示T.直径302mmの車

輪2個Dひ直径25h のプロペラ2枚T.♪ プロペラ推

力の方向角を300○変化できるサーボモータ2個αuなど

で触 始 れる約45kgの電軌テストモカ 叫も 縦験2自由

度のヒンジで支えられた長さ3mのサポートバーの尭轍こ

重心軸周りに自由に姿勢角¢を変化できるよう取り付け

られている｡プロペラ推力が不足するため､モデル重量の

83%をカウンターウェイ トで支えているO

電動モデルの移動はオペレータがマニュアルで車輪の

回転を操作して行い､操縦支援コンピュータは自動的にプ

ロペラ推力とその方向角を制御してモデルを車輪既観点

に向かって押し付ける｡

車輪が壁などに2点で接触したときどちらの接触点に

車輪を押しつけるれ 凹部を通過する方法として連続を行

移動と車輪駆動トルクによる機体の回転移動 (4.参照)の

何れを選択するかま､移軌モードスイッチを使って指令す

る.

また､仕様検討中の車輪蛙触角センサーもこのスイッ

チを代岡している｡
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3.1走行移動中の推力･方向角柵

移動中､接触点に卓輪を押し付けるため塊従支援コンピ

ュータが刻々算出するプロペラ推力Tと方向角αは以下

のとおり｡添字は 1が前輪側､2が後輪剛を示す｡

Tll-(fiiXi2(βI4,Mmg2-h-f速坤 l〆 f)La

αL2-冗仏¢-血~1(叫 βLT¢y(p -丘一柳 )))

ここで ftlは輪 を接触点に押し付ける力で 毛はカウン

タウェイトによる力｡何れも固定設醜 ¢は水平を基準
㌔

とする機鮮慎鈍角､βuは前後の車輪中止を結ぶ線を基準

とする車輪接触角｡

3.2 行移動実験

Fig3はこの実験を収録したビデオ画像をである｡実験中

凸コーナー⊥都分で瞬間的に車輪が浮き空転することがあ

ったが､移動自体に影響はなかった｡

4.車輪駆動トルクによる機械 移動

4.1銭角凹コーナ傭 移動

連続走行移動は平面壁や庇のような凸軒､5げ 以上の凹

部の移動に遭すが､卯○以下の凹部の移動では車輪の駆動

操作がこみいって安全性を維持できなし㌔

Fi83加 代b00mt血Jltest

これiこ代わる方法を検討した結果､車輪酬 こ機体に

加わる逆 トルクを利用して機体全休を回転移動する方法

を考案した 幹也4参照)0

4.2蜘 中の推力･方向角紳

機体回転移動中のプロペラ推力Tとその方向角αに対

する命令を次に承れ

前輪 (コ一二トー)側 :

Tl-(f12dn20I+(mg2-{+flCXB0J)la
α1-7tJ2-めitan'1((flSin0ly(rnga-S+fl∝追OJ)

後輪側:

T2-mg2-i
α2=花a-¢

5.おわりに

ここまでの実験より､プロペラ推力とその方向角の操縦

支援制御噛幾体傾斜角と車輪接触角の情報があれば確実

に行えることが確落された なお､車輪触 角センサーに

は少々浮いた状態でも複数の接触方向が検出 (珊 でき

る非法触式のものが適当であると現状では考えている｡

この研鞄ま科学研究費補助金 (課題番号136502&)を利

用して行っており､今後車輪既触角センサー一一の仕様に関す

る検討結果等をまとめる｡
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