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研究成果の概要（和文）：葦などの背が高く，茎が硬い植物が密生する場所を，植物を踏み倒さずに移動できる
二重螺旋移動ロボットの開発を進めた．このロボットは螺旋パイプを回転させて進ませ，その上を特殊な脚によ
り歩行する．直進移動や円弧を描く旋回移動や，傾斜地においてバランスを保つ動作法を考案し，動力学シミュ
レーションによって有効性を確認した．また，ロボットの片側部分を試作して稼働し，このロボットが実際に製
作可能であり，想定通りに動作することを示した．

研究成果の概要（英文）：We have progressed the development of the double spiral mobile robot which 
can noninvasively travel the place where plants with high and hard stem grow densely. It makes 
spiral pipes rotate and move forward, then walks on the spiral pipes with special gantry-shaped 
legs. We proposed several moving methods, such as going forward, turning along the arc, or keeping 
balance on a slope. We tested the methods on the dynamics motion simulation to show the efficiency. 
Further, we built a half-model prototype of the robot. It is shown that the robot can be actually 
built and operated as expected.

研究分野：制御工学，ロボット工学

キーワード： 湿原調査　環境保全　移動ロボット　フィールドロボット　泥濘地　丈長草密集地
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研究成果の学術的意義や社会的意義
葦などが密生する場所を，植物を踏み倒さずに移動できる機構は他になく，二重螺旋移動機構は独自性のある仕
組みである．その機構の実現可能性および適用可能性を実証するために，コンピューターシミュレーションによ
る動作検証，プロトタイプを製作して動作確認ができたことに学術的な意義がある．開発した技術や知見は，葦
が密生する湿原地帯の調査のみならず，笹やぶなどが生い茂る山林などにも適用できる．
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