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 上記研究課題を実施する中で得られた知見を卒業研究テーマへと展開するとともに、引き続き移
動ロボット研究のための実験環境構築を進めることで、卒業研究指導に役立てるものである。
　また、ゼミナールを対象にした実習コンテンツや、研究紹介用デモ機としても活用する。

 研究実績の概要

　本研究では、移動体の制御に応用することを目標とした、簡易な力検出機構に関する研究を行っ
ている。
　コイルばね等の、外力に対して線形な特性で変形する弾性体に変位センサをとりつけ計測するこ
とで、弾性体に加わる外力を容易に算出することが出来る。これを用いて、平面上での前後、左右
および旋回方向の3軸の力を検出するとともに、計測した変位量を利用した移動体の制御を実現す
ることを目的とする。
　第一段階として、前後左右方向の力および旋回方向の変位及び力を検出する仕組みについて適切
な機構を検討した。このとき、検出する力は3自由度であるから、3軸の変位の計測で検出する構造
が、冗長にならず望ましいと考えられる。これらにもとづいて、3Dプリンタを用いて製作したセン
サと、スライドレール等の部材を用いて3軸の力検出装置の試作を行った。
　第二段階として、制御対象となる移動ロボットの設計と試作を行う。この試作機では、力の検出
方法と制御の部分の実証を重視して、移動機構は一般的に利用されている市販の全方向移動車輪
(オムニホイール等)を利用して製作した。
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