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研究成果の概要（和文）：自律的に移動する複数の移動ロボットによって無線通信を中継することで、無線ネットワー
ク網を構築し、探索ロボットの活動範囲を拡張すると共に、探索ロボットの移動に追従して動的に配置を最適化するた
めの制御系の開発を目的に研究を行った。このなかで、中継を行う各ロボットの最適な配置位置に制御するため、電波
強度とロボットの位置関係を考慮した手法を考案した。また、中継時に発生する遅延を含むシステムの性能を向上する
ため、性能劣化の要因となる保守性を軽減した制御法を考案した。本研究において製作した複数の移動ロボットを使用
し、電波が阻害される屋内環境において検証実験を行い提案手法の有効性を確認した。

研究成果の概要（英文）：This research was conducted to develop a control scheme which optimizes the positi
on of autonomous mobile robots that construct a wireless network by multi-hop relay of the radio communica
tion and expand the area of activities. The relay robots dynamically move following the leader rescue robo
t which is controlled by a human operator. In this research, a control method that considers the received 
signal strength and relative location among relay robots was proposed for the optimal deployment of relay 
robots. In the network system, the time delay in the transmission is crucial, thus a control scheme that r
educed conservativeness of the stability condition was proposed. Using robots developed in this research, 
experiments were conducted for evaluation of the proposed methods and the results confirmed the validity o
f the proposed methods.
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１．研究開始当初の背景 
我が国においては急速な少子高齢化によ
って労働力人口の減少が懸念されており、都
市部・地方の別に依らない均一なサービスの
提供が困難になりつつある。こうした状況の
もと、離れた場所から高度なサービスを提供
できるロボットへの期待は大きく、研究開始
当初（2011年）においては、遠隔医療などの
分野では一部実用化レベルに達している分
野もあったが，未踏の領域が残されていた。 
こうしたロボットの遠隔操作のアプリケ
ーションの多くは、固定した２点間を有線ネ
ットワークで接続した制御系を想定してい
るが、災害時の救援活動などのアプリケーシ
ョンでは(図１)、ロボット自身が移動するた
めに無線ネットワークを介した制御が不可
欠となる。しかし、建物内部では壁や床など
による電波の減衰や干渉が大きいので、通信
距離を拡大するためには、複数の中継器によ
る多段の無線中継が必須であった。 
また、オペレータが遠隔操作する探索ロボ
ットの移動に伴い受信強度が低下するため、
中継器自身も自律的に移動しネットワーク
網を維持する必要がある。この際、ネットワ
ークの通信品質も動的に変化するため、遠隔
操作を安定かつ高精度に行うためには、不規
則な通信遅延や通信の瞬断(パケットロス)な
どを考慮した制御手法の構築が必要である
と考えられた。 

 
２．研究の目的 
 本研究は，被災した建物内のような既存の
通信インフラが利用できない状況下におい
て，無線ネットワーク中継するロボット群を
最適配置することで，遠隔操作される探索ロ
ボットの活動範囲を機動的に拡大すること
を目的とした。また，無線ネットワーク特有
の通信遅延やパケットロスなど通信路の品
質劣化がある場合においても，制御系の安定
性を確保しながら，操作性や性能を維持する
ための制御手法を開発することも目的に研
究を行った。 
 
３．研究の方法 
無線ネットワークを中継するロボットの
配置およびネットワークの遅延等の問題を
考慮した制御法に関して，下記のような研究
を行った。 
1) 受信信号強度に基づく仮想力による無線
ネットワーク構築のための自律移動ロボッ
トの配置制御 
2) 通信遅延を含むシステムにおける安定性
と性能を考慮した制御器設計 
以下では，上記２つの詳細について論じる。 
 
（１）受信信号強度に基づく仮想力による無
線ネットワーク構築のための自律移動ロボ
ットの配置制御 
 各ロボットの座標情報と受信信号強度か
らベイズフィルタリングを用いて隣接する

ロボット間の通信環境を推定し，仮想力を作
用させることによって環境に対応した中継
ロボットの配置制御を実現する。またベイズ
フィルタの一種であるパーティクルフィタ
によって中継ロボット間の通信環境を推定
し，仮想弾性力に通信環境による補正を与え
る手法を開発した。 
 
① 受信信号強度を考慮した仮想弾性法 
 各中継ロボットは，隣接するロボットとの
距離とロボット間の受信信号強度に応じて
仮想力を仮定し，中継ロボット間の距離を調
整することによって，各ロボット間の通信環
境を改善する。ある空間に，ロボットの集合
P = {p1，...，pn} が存在すると仮定する。pi に
隣接するロボット pj，pj+1 の間には，以下の
式で表される仮想力が作用するように制御
する（図 2）。 
(1) 式において，Rmi は pi に隣接する全て
のロボット間の受信信号強度の平均値を表
し，Rij は pi，pj 間の受信信号強度を表す。（2）
式において， ijd


は pi から pjに向かうベクト

ルである。また，sgn(x) = x x  である。 
ΔRij によってロボット間の受信信号強度を
比較し，ΔRijの符号が正であれば，pi が pj に
近づく方向に仮想力が作用する。また，距離
が離れていれば離れているほど，受信信号強
度が低ければ低いほど，仮想力は大きく作用
する．（3）式は隣接する全てのロボットに作
用する（2）式の合力である． 
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図 1  システムの適用イメージ 

 
図 2  仮想弾性力 
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また，中継ロボットが障害物や他のロボッ
トと衝突することを防ぐために，障害物回避
のための仮想弾性力を加える。ロボット pi の
周囲にある障害物の集合を NR(i) とする．こ
のとき，piと k 番目の障害物 bk との間には，
（5）式で表される仮想力が作用する。 
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（4）式において，Kb は調整ゲイン，D は障
害物回避距離，dibk は pi と隣接する障害物
bkとの距離である．piと bkの距離が近いほど，
pi に対して強い仮想力が bk と反対方向に作
用し，pi は bkから遠ざかる．（3）式と（5）
式の合力によって，ロボット pi に与えられる
仮想力は下式となる． 
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には，（5）式で表される仮想力が作用する。 
 
② 中継ロボットの動作実験 
建物内の経路にて，実証実験を行った。本
実験に使用したロボットを図 3 に示す。各移
動ロボットにはレーザーレンジファインダ
（北陽電機社製）を搭載して実験を行った。
提案手法を含むアルゴリズムやセンサ値の
取得，自己位置推定，モータ制御及び通信な
どの処理は，移動ロボット上部に搭載したノ
ートパソコンにLinux をOS とするソフトウ
ェアを実装して行った。また実験は，図 4 に
示すように，両側を壁で囲まれた通路（分岐
路）にロボットを配置して行った。 
 
③ 実験結果 
図 5 に中継ロボットの移動軌跡を，図 6に取
得した受信信号強度を示す。図 5 中の L は
先頭ロボットを，R は中継ロボットを，B は
基地局をそれぞれ表す。黒色の部分は分岐路
を構成する壁の位置を示している（通路の幅
は 2[m]）。図 6 において，L-R1（raw）は先
頭・中継間の，R1-B（raw）は中継・基地局
間の RSSI 値の観測値，L-R1(LPF)，R1-B(LPF) 
はそれぞれローパスフィルターを介して制
御手法に用いた RSSI 値である。提案手法を
用いることで，各ロボット間の RSSI 値が均

 

図 3  中継ロボット 

 
 

図 4  実験状況 

 

図 5  中継ロボットの移動軌跡 



一になるように中継ロボットが移動したこ
とが確認できる。 
以上の実験結果から，提案手法によって，
中継ロボットが自律的に通信環境を均一す
る配置となるよう制御されたことを確認し
た。 
 
（２）通信遅延を含むシステムにおける安定
性と性能を考慮した制御器設計 
 ネットワークを介した制御系は，通信路お
よび伝送手順において時間遅れが発生する。
時間遅れはシステムの不安定化や性能の劣
化の原因となるため，時間遅れを考慮したシ
ステムを設計するための手法が必要である。 

 そこで本研究では性能劣化の要因である

従来の汎関数の代わりに，完全二次 Lyapunov 
- Krasovskii 汎関数を導入することで性能
劣化を低減すると同時に，周波数依存重みを

設定することで性能向上を図った。 
① 制御対象と制御器 

(7) 式に示す時間遅れシステムを想定し，

同システムを安定化する制御器を導出する。  

         1 2dx t Ax t A x t d B w t B u t      

     1 2z t D w t D u t 

     dy t Cx t C x t d     (7) 

ここで，d は時間遅れを表す。また，制御器
として(8)式のような出力フィードバックを

想定する。 
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(8)式の出力フィードバックのパラメータを算

出 す る た め に ， (9) 式 の 完 全 二 次

Lyapunov-Krasovskii 汎関数を導入した。 
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Lyapunov の安定定理から，同汎関数が正定で

導関数が不定であれば，(7)式のシステムは，

(8)式の制御器によって安定化される。 

 そこで，上記条件を満たす行列

, ,, ,kS X Y 1 2, , kW  を求め算出し，安定化制

御器を以下のように導出した。 
1 1
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② 提案手法を適用した実験による検証 
上記のように導出した制御器を含む制御
系の性能を検証するため，(11) 式に示すよ
うな DC モータを制御対象とする外乱抑制問
題を設定した。 
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同制御対象に対して得られた制御器は，下記
の通りである。 
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上述の手順で制御器を設計し，PC ベースの制

御装置に実装して DC モータ速度制御実験を行っ

た。モータの回転速度はエンコーダで取得し，ソ

フトウェアによって算出した制御出力を D/A コ

ンバータを介してモータのサーボドライバに与え

た。同装置において，目標速度値を 5 [rad/s] のス

テップ入力として実験を行った際の応答結果を図

 
図 6  中継ロボット間の受信信号強度 

 
図 7  速度制御実験結果 



7 に示す。破線は，従来手法の結果であり，制御

器のゲインが小さいため目標値に追従できなかっ

た。実線は，提案手法による結果であり，目標値

に良く追従し，定常偏差もほとんどないことが分

かる。以上の結果から，提案手法が制御器の性能

向上に貢献することが確認された。 

 

４．研究成果 
 受信信号強度に基づく仮想力による無線
ネットワーク構築のための自律移動ロボッ
トの配置制御においては，各ロボットの 
受信信号強度と位置情報から，中継ロボット
を適正配置する手法提案した。同手法は，中
継ロボット間に作用する仮想力を導入する
ことで，ロボット間の距離を自律的に調整 
するもので，解析的な求解が困難な多体問題
への数値解を導出するアルゴリズムに相当
する。同提案手法の妥当性については，実機
を使った実験によって検証した。実際の建物
内で行った実験では，無線中継ロボットが提
案手法によって無線通信路を中継するよう
に，自律的に配置されることを確認した。 
 また，通信遅延を含むシステムにおける安
定性と性能を考慮した制御器設計において
は，時間遅れ系を出力フィードバックによっ
て安定化する制御器を，完全二次 Lyapunov - 
Krasovskii 汎関数に基づく安定条件によっ
て導出する手法を提案した。また，同時に，
制御対象の動特性を考慮した性能重みに基
づく性能設計手法を提案し性能劣化を低減
した。また，数値例による既存手法との比較
によって，提案手法の保守性の低減を確認す
ると同時に，速度制御実験によって制御性能
の向上を確認した。 
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