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任意視点俯瞰映像
遠赤外線パノラマ映像

(煙の透過視)

有線給電ドローン

建設ロボット 1号機，2号機
(2重旋回・複腕機構，タフ多指ハンド)

遠隔操縦システム (力覚・触覚の提示)

建設ロボット



評価試験（2017年12月 土木研究所）

2倍速



力覚フィードバックのための
建設ロボットの手先負荷力推定

（神戸大：横小路泰義，荒木亮次，竹内優佳子）

• 上部アームの手先負荷力を高精度に推定
– シリンダ圧とリンク加速度の情報を利用

• 操縦者に手先負荷力推定値をフィードバック
– ６軸ハプティックデバイスを介した力覚提示

• 【必要条件】衝撃に強く，タフな推定法
– シリンダ圧センサと加速度センサの利用

• 【特徴１】静的負荷力に加え衝撃力を推定可能
– 静的負荷力：アームの重力項や摩擦力の考慮

– 衝撃力：加速度センサ信号から計算される
アームの慣性力の考慮

• 【特徴２】静的負荷力と衝撃力での
提示スケールの適切な変更

– 静的負荷力と衝撃力を計算上で分類可能



触覚を用いた極限ロボットの操作支援
昆陽雅司，永野光，齊藤真也（東北大学）

⚫ アームに伝播する高周波振動
を計測

⚫ 間接的に触覚情報を抽出

提案する手段

⚫既存機に後付け可能
⚫建機由来のノイズを抑制
⚫ヒトが知覚しやすい波形に変調

特長

目的 エンドエフェクタの触覚を操縦者に伝えて
繊細な作業を実現，遠隔操作の効率を改善

ピエゾ振動センサ
（2ch：低感度・高感度）

下部アームの振動計測

計測ユニット
（ → 無線LAN）


