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1. 研究の背景と目的
日本工業規格(JIS)では，移動ロボットを「自

動的に移動できるベースを持つロボット」と

定義している．自律・移動型ロボットの主な

用途は，非製造業用およびパーソナル用で,社

会参加支援，生活支援，教育・アミューズメ

ント支援などが挙げられる．分野としては医

療・福祉，オフィスサービス，消防・防災，

土木・建築，原子力，宇宙，運輸・倉庫，ゴ

ミ処理・清掃，サービス，ライフラインメン

テナンスなど多岐にわたる．

ロボットにとって周りの環境がどのように

なっているか知ることは重要である．移動ロ

ボット制御のための環境学習の一環として，

本研究では環境地図の作成を行う． 

移動ロボットが作成する地図として，従来

２つの方法が研究されてきた．ひとつは環境

の正確な計測を行わず，環境中のランドマー

クをノード，ランドマーク間を移動するため

の行動をアークとして表現したグラフ構造の

地図（トポロジカル地図）．もうひとつは環境

を正確に測量することによって作成した地図

（メトリック地図）である．

本研究では，移動ロボットが自由に環境を

動き回ることを想定しメトリック地図の作成

を行う． 

2. 環境地図作成方法
2.1 システム構成

本システムの構成は天井に設置された全方

位カメラおよび PC，移動ロボット搭載単眼カ

メラおよびノート PCによって構成される．

移動ロボットへの直接的な命令(回転・直進)

は Ariaライブラリによって制御される．ロボ

ット搭載 PCと天井カメラ接続 PC間は無線

LANによって通信でき，プログラム間のデー

タ転送はMFCのソケット通信によって行わ

れる．（図.2－1）

図．２－１ システム構成

2.2 環境地図作成の流れ 

天井カメラから物体を観測した場合，その

上面や側面は観測できるが隠れ領域が存在す

ることがある．本研究では，机などの高さの

ある物体の下側がどのようになっているかロ

ボットを用いて自動的に検出するシステムの

構築を目指した．検出する一般的な机の形状

として四角形を検出の対象とした．

環境地図作成フローチャートを図.２－２

に示す．まず，天井カメラ画像から四角形を

検出し，四角形の重心から頂点方向および辺

の中点方向に観測点を設定する．設定された

観測点から次期移動観測点を選択し，回転お

よび直進によって観測点へロボットを移動さ

せる．観測点への移動後，四角形の重心方向

に回転し，ロボット搭載カメラ画像にて自由

空間検出を行う．検出結果を用いて環境地図



を更新する．なお，ロボット位置の同定には

ロボット上部につけたマーカー（赤色の紙）

を用いる．天井カメラ画像においてマーカー

を検出することにより現在のロボット位置を

取得する．ロボットの向きについてはロボッ

ト内部エンコーダの値を用いる．

図．２－２ 環境地図作成フローチャート

3. 実験結果
情報棟２階実験室において環境地図作成を

行った．

四角形の検出結果（緑の枠線）と観測点の

設定結果（シアンの点）を図 3-1に示す． 

図．3-1 原画像(左図)，観測点設定結果(右図)

マーカー検出時の色相・彩度・隣接数から

絞り込んだデータとロボット位置同定の結果

（赤色の点）を図 3-2に示す． 

図．3-2ロボット位置同定結果 (右図)

自由空間検出結果（緑色）を示す． 

図．3-3 自由空間検出結果

4. 考察
環境地図作成における各タスクの処理は実

装できた．移動ロボットの制御方法がリニア

であるためエラー回避処理が必要である．
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