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１．研究の目的 
 ロボットの普及に伴い，警備ロボットのように複数のロ

ボットが協調して動作するケースが想定される．ロボット

の協調動作において，効率的に作業を行うために他のロボ

ットの行動を把握することが重要となる． 
本研究では，自律移動ロボットを二台用いて相互追跡を

行うシステムを構築することを通して，ロボットの行動を

把握することを目的としている． 
２．処理の流れ 
 相互追跡ロボットにおける追跡側と被追跡側の個々の

処理の流れを図１，図２に示す． 

 
図１．追跡側処理の流れ 

 

図２．被追跡側処理の流れ 
2-1 障害物検出 
 カメラ画像からエッジ画像を作成し障害物を検出する．

小さいエッジはロボット移動の障害となり難いため，小さ

いエッジは削除する． 
 カメラの死角方向に関しては，ソナーセンサーの距離情

報を用いて障害物の有無を判断する． 
 また，ロボットが隠れることができる障害物が存在する

場合は，そこに隠れる． 
2-2 ロボット検出 
 ロボットは，側面にタイヤを持つなど方位によって特徴

が異なる場合がある．そのため，本研究では全方位に共通

した色特徴を使用してロボットを検出した． 
３．実験結果 
3-1 障害物回避 
障害物の存在する室内において，一回３分間の障害物回

避動作を５セット行い回避に成功した回数と失敗した回

数を計測した．一回毎に障害物の位置を移動させた．実験

の結果を表１に示す．障害物回避の成功率は 93.75%とな

った． 
表１．障害物回避実験 

 １回 2 回 3 回 4 回 5 回 合計 
成功 22 33 28 23 22 128 
失敗 2 2 1 0 3 8 

 
図３．追跡実験 

3-2 追跡（１） 
 図３のように，障害物の存在しない空間において，矢印

方向へ進むロボットを追跡する実験を行った．１０回中８

回追跡に成功した． 
3-3 追跡（２） 
 追跡対象が追跡の途中で障害物に隠れるようにして追跡

実験を行った結果，１０回中８回追跡に失敗した． 
 ４．まとめ 
 障害物の回避とロボットの追跡ができることを確認し

た．しかし，障害物が存在する場合の追跡がうまく出来な

かった．また，カメラの死角にあり，且つソナーセンサー

の情報が正しく取得できない環境において，障害物に衝突

する場合があった．これらに関して，改良を加える余地が

ある． 
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