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自動・自律型探査技術／課題解決型

遠隔操作と自動制御の協調による遠隔施工システムの実現
機関名：

プロジェクト概要

課題名

拠点建設を実現する遠隔施工システム

【目的】 【内容】

　月や火星の建設作業では人間が現場に常駐して作業
することが難しい。一方、地上においても作業員不足
や生産性・安全性の向上のため、遠隔地からの遠隔操
作による無人化施工やさらには自動化された建設機械
による作業が必要とされている。
　これらを実現するには、従来の技術として、建設作
業で蓄積された確実な無人化施工システムがあり、こ
れに建設機械の自動化を組み合わせる技術や時間遅れ
を考慮した施工技術の確立が研究課題となる。これら
の技術が実現すれば、月面においては対象範囲数十m
四方のゾーンを整地し構造物を設置・遮蔽する遠隔施
工システムが、地上では生産性や安全性の高い新しい
建設施工システムが実現できる。

　本的な自動化機能に加えて、下記の機能を開発し、
「遠隔操作・自動制御の協調」による遠隔施工システ
ムを実現する。
•遅延補償付き操作支援機能：３～８秒の大きな通
信遅延がある場合でも、遠隔操作している建機の
操作性や安定性を損なわず、作業計画に応じた遠
隔操作を可能にする支援機能。
•周囲環境に応じた動作判断機能：遅延の制約によ
り、事前に把握しにくい地形変化を検知し、現在
位置での作業内容に応じて動作を自律的に選択す
る機能
•複数建機の協調作業機能：複数の建機への遠隔指
示に干渉などの不具合があった場合に、衝突回避
などの作業変更を自律的に行う機能
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