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研究成果の概要（和文）：本研究では，積載物または搭乗者が乗る部位を水平に保ったまま，段

差も含めた不整地を移動できる移動ロボットを開発した．本ロボットは，自動車のような 4 車

輪型に，車輪以外の駆動軸数が最小の機構を付加したものであり，移動機能として，脚モード

と車輪モードを持っている．コストも含めた実用性を念頭に置き，駆動軸数を最小とし，機構

もシンプルなものとした． 
 
研究成果の概要（英文）：There is a strong demand in many fields for practical robots, such 

as a porter robot and a personal mobility robot, that can move over rough terrain while 

carrying a load horizontally. We have developed a robot, called RT-Mover, which shows 

adequate mobility performance on targeted types of rough terrain. It has four drivable 

wheels and two leg-like axles but only five active shafts. A strength of this robot is 

that it realizes both a leg mode and a wheel mode in a simple mechanism. 
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１．研究開始当初の背景 
ロボットが屋内屋外ともに活躍するには

移動能力は必須であり，特に不整地移動が可
能になるとその活動範囲は飛躍的に広がる． 

脚と車輪の機構をそれぞれ持った脚車輪

ロボットの研究により，高い不整地移動技術

を提案することができた．ただし，これまで

の研究で用いた脚機構主体型の脚車輪複合

機構よりも，車輪機構を主体にして，対象不

整地の移動を実現できる最低限の補助脚機

構を備えた機構構成にすべきことが，安全

性・実用性・簡易性などの面から明らかにな

った． また，愛知万博での実演ロボット「チ

ャリべえ」の研究により，搭乗できる不整地

移動ロボットが社会的に強く望まれている

ことも分かった．特に以下の例のように，福

祉工学やレスキュー分野において，搭乗可能

な不整地移動ロボットが求められている． 

・障害者，高齢者などの歩行困難者が，車い

すで屋外を自由に移動したいが，凹凸があり

移動できない． 

・歩行困難者がＱＯＬの向上につながる山林

浴をしたいが，移動できない屋外自然地形が

多い． 
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・大規模災害時には瓦礫上を避難する必要が

あるが，車いすでは移動能力が不足し避難で

きない． 
 

２．研究の目的 
 本研究では，車輪機構を主体とし，不整地

移動能力向上のための補助腕を供えた，福

祉・レスキュー分野での応用を意識した搭乗

可能な不整地移動ロボットの機構を開発し，

制御手法を構築する． 

つまり，本研究の目的は，車輪主体型機構

と内界センサの構成により実現できる不整

地移動能力を明らかにすること，および，本

成果により，搭乗した状態で 0.2[m]程度まで

の凹凸地形を移動可能とする不整地移動手

段を提案することである． 

 
３．研究の方法 
（1年目） 

都市環境程度の屋外不整地を対象路面とし，

搭乗者または積載物が水平を保ちつつ，不整

地路面を移動できる移動ロボットの機構を

検討し，基本的な動作シミュレーションを行

う． 

（2年目） 

1 年目の成果をもとに全長 0.8[m]程度の移

動ロボットを開発した．これは，4 つの能動

車輪を持った車輪型であり，その他 5軸の能

動的な軸を持つことで，ステアリング機能や

姿勢水平制御機能，簡易的な脚機能をもつも

のである． 

（3年目） 

ランダムな凹凸地形での移動制御方法と，

より難しい不整地路面（具体的には車輪半径

以上の段差地形）での移動戦略と移動制御手

法を理論的に検討し，提案する 

（4年目） 

企業からの受託研究資金を獲得し，搭乗可能

な実物サイズの不整地移動可能なパーソナ

ルモビリティビークルを開発し，基本的な移

動動作を実現する． 
 
４．研究成果 
・新しい不整地移動機構を検討し提案した．
これは，積載・搭乗部を水平に保ったまま段
差や溝などを越えることもできる，車輪移動
体である．安定性，エネルギ効率性などを考
え，陸上輸送機械の覇者である自動車をベー
スとした．自動車をベースに，最小の駆動軸
数のシンプルな機構を付加することで，脚移
動モードを実現した． 
 
・上記の新しい機構を実験機サイズで開発し，
その基本的な移動能力を理論的，実験的に検

証した（図 1）． 
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図 1.開発した実験機サイズロボット
RT-Mover (a)全体図, (b)フレーム図，(c)段
差を上り実験の様子 
 
 
 
 
・外部資金を獲得した上で，搭乗可能な実用
サイズのロボットも開発し，基礎となる移動
能力の検証を行った（図 2）． 
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(d) 
図 2：開発した実用サイズロボット RT-Mover 
P-type (a)左前から, (b)左横から, (c)段差
上り実験の様子, (d)段差下り実験の様子 
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