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第３回RFP　広域未踏峰探査技術／アイデア型

フィールドのエネルギを利用した超低消費エネルギ型環境探査モニタリングシステム
機関名：

プロジェクト概要

研究
テーマ名

2017年11月～ 2019年2月

【目的】 【成果】

　環境探査対象フィールドのエネルギ(重力場、流体
場など）を利用することで移動のためのエネルギ消費
を極限に抑えた超低消費電力型の自律移動マルチエー
ジェント環境探査システム実現のための制御・推定技
術を構築する。長期間の環境探査を自律移動マルチ
エージェントで実現するためには、消費電力を抑える
ことが必要不可欠である。このため、重力場、流体場
のエネルギを移動に利用し、移動のためのエネルギ消
費を極限に抑えつつ、探査フィールド全体の状況を推
定する技術の研究開発を行う。

①自律移動型水環境モニタリング用センサの開発
水環境モニタリングのための自律移動型センサブイ
を設計・試作した（図１）。
②観測データと数値シミュレーションのデータ同化に
よる流速場のリアルタイム推定技術各センサの観測
データ（流速、温度など）をリアルタイム収集し、
数値シミュレーションに外挿して、データ同化によ
り対象とする水環境全体の流速場を推定する技術を
構築した（図２）。
③流速場推定結果と移動に要するエネルギを考慮した
効率的な環境探査のためのセンサ群制御技術計測ポ
イントの評価アルゴリズムを構築した。
④実証試験
　フィールド（猪苗代湖）において４台のセンサブイ
による実証試験を実施し、観測データからの流速場
の推定に成功した（図４。図３は観測データを用い
ない推定値で比較用）。
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第３回RFP　広域未踏峰探査技術／アイデア型

異種・複数小型ロボットを用いた確率的領域誘導による環境探査システムと要素技術の検討
機関名：

プロジェクト概要

2017年10月～ 2018年9月

【目的】 【成果】

　表面探査において異種複数の小型ロボットを用いる
ことで、対象領域内の観測情報を確率的に収集し探査
効率を向上する手法を提案し、それに関わる技術、
アルゴリズム、システム（ハード・ソフト）を検討
する。
　このために以下の課題を設定している。
①異種・複数ロボットによる領域内協調探査技術
②ロボット間相対配置認識手法の検討
③小型軽量空中移動機構を有するロボットの研究開発
　（リーダ機）
④小型軽量表面移動機構有するロボットの研究開発
　（フォロア機）
最小構成探査ユニットを想定して各アルゴリズム、
機能を検証する。また月惑星探査のみではなく、地
上における建物・インフラなどの検査、観測、調査
への応用なども検討する。

①異種・複数ロボットによる領域内協調探査技術
リーダ（１機）とフォロア（多数）を最小構成単位
とし領域探査を行う。フォロア群は低知能で環境と
のインタラクションにて確率的移動及び観測を行
い、時間と共にリーダ周囲の空間観測率を上昇さ
せ、リーダの移動に追従する。リーダは観測率に応
じ、他のリーダと協調移動する。この際の行動アル
ゴリズムを検討している。
②ロボット間相対配置認識手法の検討
フォロアがリーダを認識し、自らとリーダの相対距
離を把握する方法を検討している。
③小型軽量空中移動機構を有するロボットの研究開発
　（リーダ機）
機体の小型化に伴うスケール的移動性能低下とセン
サの低位置設置による視野狭窄問題を解決するた
め、リーダ機に跳躍移動を採用し大域的な探査戦略
決定とフォロアの位置制御を検討している。そのた
めの跳躍機構を提案し、試作を行っている。
④小型軽量表面移動機構有するロボットの研究開発
　（フォロア機）
分散観測データ取得のため、小型軽量な表面移動方
式および観測ロボットを昆虫型ロボットをベースに
検討し、移動・観測機能に関して試作を実施している。
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