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▷ ロボット工学 

▷ 制御工学 

 

１．磁気ナビゲーション 

磁性体を含む構造が多い環境では、地磁気が乱れ、コン

パスが正常に機能しない。我々はこれを逆手に取り、地磁

気の乱れを移動ロボットの目印として利用することで自

律ナビゲーション法「磁気ナビゲーション」を実現する。 

 

      

 

 

 

 

環境磁場を目印にしている移動ロボット 

 

２．物理ランドマークによる自動ナビゲーション 

我々は、信頼性の高いレーザ測域センサによるナビゲー

ション法を開発してきた。しかしこの手法は、動的な環境

では自己位置の誤認識が起こり易いという弱点がある。そ

こで、物理的なランドマーク、照明などに頼らない環境磁

場を用いて補正することでロバストなハイブリッド自律

ナビゲーション法を実現する。 
 

３. 教材開発 

制御工学において、特にシステム応答を理解することは

高専生にとって非常に難しい。そこで我々は、その理解を

支援するために、ARCS モデルを基に教材の開発を行って

いる。現在、ビジュアルフィードバックを使った小型ヘリ

コプタの姿勢制御システムの開発を行っている。このシス

テムによって学生は自らコントーラのパラメータを調整

し、その時の小型ヘリコプタの応答から制御理論を理解す

る。 

▷ 旅行  

▷ サイクリング 

▷ 釣り 

▷ 写真 

▷ バドミントン 

 

 

▷ 自律型移動ロボット  

▷ 磁気ナビゲーション 

▷ 環境認識 

▷ 環境磁場 

▷ ARCS モデル 

下記に関する技術相談や共同研究でお役に立てれば、ご相談ください。 

▷ これからの高齢社会における、もの運びや移動手段などの支援 

▷ 多様な環境におけるロボットの自動ナビゲーション法 

▷ ロボットのアプリケーション 

▷ 制御工学・画像処理に関する教材 
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