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1．はじめに

近寧ロボットの遠隔操作技術が注目を浴びてきている。

ニニで問題となるのは操作を行う釣ほあくまで太閤である

ということ3　つま㌢大間碍オペレ山ションが重要であり、

いかにそのインターーーフェースを自然にするかということて

ある草　この問題についてはテレイダジスタンス技術を取り

Åれることで解決を詠指す方法が主流であ遷占　二離職諸凋

ットの存在サる空間と全く同じ空間をÅ間碍存在する空間

に作り出サニとを目指す技術であり、ニれにより存在する

空間の違いによる違和感を軽減する。具体的にはロボット

に種々のセンサを搭載ずることで得られる力覚情報、視覚

倍率凱　触覚情報を操縦者にフィ山トパックすることでロボ

ット掛存在空間を操縦者の存在する空間に作り出サニとで

あるく∋　峯研究ではフィードパックするデ皿タを種々に変更

することで様々な条件で碍ロボットの操軒性について評価

する。

2．遠隔操作システム

ニニでは遠隔操作対象として模型輩両を用いるよコ　遠隔操

作システムほロボットの存在空間を操縦者の存在する空間

に作牒出すという、いわばロボットのシミュレ山タとして

考えることができる。現在、運転シミュレ山タが日動輩俄

挙動を如ことができる、実車ではできない危輪状況を棒儲

できるなどの理由から注目を浴びてお琴、賽システム勘運

転シミュレータとしての利用も考えられ・うe

峯システムは、既存の模型車両に種々センサを搭穀する

ことで模型車両の連動デふタ碍計測を可能にし、そして計

測したデ脚タの送信システムといった改良を加えることで

運動データの送揺を可能にLデ脚タの双方向通信が可能と

なっている。

2．1　模型車両システム

使用する模型車両とLて∵鯨に市販きれている竃蘭ラジ

コンカ鎚を使用するゥ　模型車両にほ車両の運動を計測する

センサとしてモーションセンサ、ステアリング反カセンサ、

山梨講演会講演論文集（共催

およびステレオCC‡）カメラを措鶴Lた；Lj　ニ鈍らにより輩

画紺種身走行デ⊥タを計測し、細腰膚麗々ィふヰ宰薄牒せ

ることで模型酎萌銅凄艶を操縦者側で再現ずる。

2．2　操縦システム

操縦者側では従来碍模型鋸南げ∋ようにジョイ式ティッタ

による操作びうばかにアクセル、ステアリングを摩軋旨L∴実

際の自動車と同じような操縦による模型張和ぎ〕操作ができ

るようになケてい計澤　蓋た模型華南に搭鶴Lたステレオ

〔当CDカメラから甜塊捜馴映し出す｝巨ニタを用昔Lた

罰蟻闇掛翫絹テ轟鯨控ド射げ磯鳳雛津蘭に

制御齢流動を壬ご唱⊇に示す毛J

こ王．センサシステム

3．1　モ・－一ションセンサ

模型軌謹挿プ運動計測用打〕モ仙シ≡〕ンセンサとし∈蜂欄童並

進加速度計を脅計6個用いた6軸加速度詐を使踊L苦い

る。ニれにより横型軌荷田ヨ軸動責jの並進加速度、およ日吉

角加速度を計測できるウ

キ巨蚕拶硝皇告ではこ消モ山ションセンサから得られる加速

度デ血タを梗塞た窟駿は行毎ていないが今後拇塵層凄Lぺ

得られた加速度転ブイ脚ドバッタL㌔　操縦者側で模型車両

幻動きを再現することで、より模型車両に近い空間を持主プ

だサニとが耶挺であるヂ）

3．2　ステアリング反カセンサ

ステアリング反カセンサとしてぴずみゲ脚ジを佳瀾は言

いる。ニれにより模型寮両碍ステアリング短力を計測がで

きる缶　三幻デ山タを榛擬音にフィ脚勘ドバッタすることでよ

りリアルなステアリング操作が可能になる。

3．3　ステレオCし：工）カメラ

模型車両㌍牒テレオC∈Dカメラを鰐鼓したことで遊行

中のビジュアルデ加タも操艇者にブイ皿章ギバッタできる＄

ニれにより模型寮画が走行している即を興部から見ながら
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