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1.はじめに 
レスキューロボット（Rescue robot）とは、地震や水
害などの災害が起こった際に被災した人命を救助

することを目的として開発されたロボットである。現

在開発が進められているものの多くは要救助者の

探索を目的としており、瓦礫や建物内の中を移動

するための特殊な移動機構や、人間を発見するた

めのセンサ技術などの開発が焦点となっている。 
本研究では、災害時などにおける荒地や段差な

どもスムーズに走行できる要救助者発見用ロボット

を設計・製作し、その制御を可能とするのが目的で

ある。 
 
2．概要  
 全体の構成としては、災害時などの荒地を想定し

てキャタピラを 4機、キャタピラとロボットの関節部に
モータを設置しピッチ軸方向（縦方向）への回転を

可能とした。また、カメラを装備し、その映像を無線

でパソコンに送信する。操作方法はパソコンからの

USB-I/Oでの制御とする。 
 本研究では、 （ロボット）－（パソコン）間を無線
LAN を用いた制御を予定していたがパソコンとマ
イコンとのデータ通信の信頼性が低く、期待通りの

制御を実現出来なかったので急遽 USB-IO による
ロボット制御に変更した。荒地や段差などにおける

走行性能、ネットワークカメラによる映像の受信を

可能とし、USB制御ロボットの製作を目標とする。  
 
3．結果 
①ロボットのサイズ 
・ サイズ・・・650mm×350mm×520mm 
・ 重量・・・約 3.7kg 
・ 電源・・・パソコンからの USBによる電源 
・ バッテリー（予定）：（アルカリ電池００６Ｐ型９Ｖ 

ＧＰ１６０４Ａ ゴールドピーク製） 
②走行性 

 走行機構には荒地

や凸凹に強いキャタ

ピラを用いて製作した。

ロール軸方向に回転

可能なキャタピラを一

輪ずつ装備し、路面

に合わせてキャタピラ 
図１.ロボットの外観    を回転させることで荒

地や段差での安定走行を向上させる事ができた。 
 

③視覚性 
視認にはネットワークカメラ

を使用し、ネットワークカメラ

にパン・チルト（上下左右方

向）機構を搭載したことで、

上下(145 度)・左右(360 度) 
の視野が確保された。 
その映像は無線でパソコン

に送信することが可能となっ 
    図２.カメラ   ている。      
④操作性 
ロボット及びカメラの操作はパソコンに接続したコ

ントローラー（PC ゲームコントローラー）を使用して
いるので操作性の向上と誤操作を防ぐことを目指

している。 
 
⑤制御方式 

 
          図３.制御方式 
通信信号の通信規格は USBーIO とし、カメラの
映像の通信は無線 LAN を使用し、（ロボット）－
（パソコン）間で送受信が可能となっている。 

 
4．今後の発展 

現在、ロボット本体の製作はほぼ完了している。

パソコンでの制御方法の設定と、制御回路の改

良を今後の予定とする。操作方法は直接パソコン

からの操作で行っているので、コントローラーでの

操作を確実なものにする必要がある。 
また、本研究では、災害用ロボットの基本的な部

分に取り組んだが、今後、無線を搭載した遠隔操

作タイプのレスキューロボット製作の参考にしても

らいたい。 
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