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大径能動車輪を有するヘビ型ロボットACM-R8による
不整地踏破フィールド試験

古村 博隆（東工大），○難波江 裕之（東工大），鈴森 康一（東工大），遠藤　玄（東工大）

Field Tests on Rugged Terrain by Sanke-Like Robot
ACM-R8 with Large and Mono-Tread Wheel
Hirotaka KOMURA(Tokyo Tech.), ○Hiroyuki NABAE (Tokyo Tech.)

Koichi SUZUMORI (Tokyo Tech.), and Gen ENDO (Tokyo Tech.)

Abstract : This paper reports field experiments by snake-like robot ACM-R8 with large and mono-thread wheel. The robot
succeeded to climb a stair of 55 deg, manipulate a valve and door nob, and negotiate on rugged terrain.

1. 背景
災害現場や高線量領域ではその危険性からロボットによ
る代替作業が求められる．ヘビ型ロボットはその細長い形
状から車輪機構，クローラ (無限軌道)機構，歩行機構等に
比べて狭隘地や大型障害物踏破に優れる一方，従来研究で
は階段踏破やマニピュレーション能力が不十分であった．
本研究では，ヘビ型ロボットの特徴に加え階段踏破，マニ
ピュレーションが可能となるヘビ型ロボットを構成するこ
とで，従来の探査ロボットよりも様々な地形に対応可能な
ヘビ型ロボットを開発することを目標とする．

2. 実験機の機構
提案機構の概略図を Fig. 1に示す．本機構はピッチ及

びヨー方向に屈曲可能な体幹節を５つ直列に接続し，先端
にロール，ピッチ，ヨー方向に回転可能な手首及びグリッ
パ機構を有する．また，各体幹節のピッチ軸上には高い段
差踏破能力を有する「揺動グローサ車輪」[1]を用いるこ
とで機構全体の不整地踏破能力を高めた．さらにドアノブ
に届くために大型かつ出力重量比の高い干渉駆動 [2]機構
による関節機構を実現した．また冗長な関節自由度を制御
するため，連続曲線 [3]をもとに蛇行運動やロボット先端
位置についての逆運動学解を得ることでマニピュレーショ
ンを可能とする姿勢生成アルゴリズムを新たに開発した．
なお，開発したロボットは幅 380 mm高さ 300 mm長さ
2900 mm，質量 57.5 kgとなった．

Fig. 1: Configuration of ACM-R8

Fig. 2: Field experiments: (a) stair climbing, (b) valve

manipulation, (c) negotiating rugged terrain, (d) door

opening

3. フィールド実験
実験は楢葉遠隔技術開発センターのテストフィールドお
よび本学実験室で行った．Fig. 2(a)に示す斜度 55度の急
勾配階段の昇降踏破実験を行い，これに成功した．また，
Fig. 2(b)に示すハンドル操作実験を行い，これを手先に
よって回転させることに成功した．また模擬瓦礫上を通
過する実験（Fig. 2(c)）やドアノブを操作し通過する実験
（Fig. 2(d)）も行い，これらについても成功した．

4. 結論
グリッパ機構を有する全体幹 5節のヘビ型ロボットを構

成し，これにより階段昇降・バルブ操作などが実現できた
ことを報告した．
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