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背景背景 問題問題
• プラント点検や災害対応などで、
クローラロボットのニーズ

• 狭隘路・不整地を移動

• 接触に伴う力により
車両の内力が変化

• 旋回動作が妨げられ、
指示した方向に移動
できない

外力により
移動特性が変化

壁デッドロック現象

アプローチ: 壁反力を積極的に活用した新たな移動戦略アプローチ: 壁反力を積極的に活用した新たな移動戦略

成果の応用・社会実装成果の応用・社会実装
軍艦島の老朽化建築物の内部調査

壁デッドロック回避を伴う自動走行 壁反力を活用した螺旋階段の自動踏破

https://www.mhi.com/jp/products/energy/ex_rovr_products.html

壁反力を活用した横移動

• 環境との接触を障害ではなく
「移動の資源」と再定義

• 壁反力を含むモデルに基づき
動作を生成

• 壁に沿う動き・離れる動きを
駆使した狭隘空間移動を実現

• 三菱重工社製”EX Rover”に
壁デッドロック回避を含む
自律移動機能が搭載

• 倒壊の危険があり人の立ち入りが禁止された30号棟の内部を調査
• 梁の劣化度合い・表面の剥離を高解像度カメラで目視点検

商用ロボットへの機能搭載


