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1．は じ めに

　従来，我 々 は 屋 内 に お け る 簡 便 な ロ ボ ッ ト制 御を 目的 に，
蛍光灯通 信 に よ る 位置情報提供 手段 の 研 究 を進 めて きた，
こ の 方 式 は ，屋 内監 視 ン ス テ ム や 竜動 車椅 子 の 制 御 な ど，
移 動 体 制御 へ の 応 用 が 考 え られ る．そ こ で ，今回 は基礎研

究 と して 蛍 光 幻 が 送 信 す る 位 置情報 を利 用 し た 卩 ホ ッ ト制

御 方式 に つ い て 検 討 す る．具 体的に は ，蛍 光灯 か ら の 位 置

情報を専用の 小型 受信機 で 取得す るた め の 下 り回線 とその

情報 に 対 す る 応 答 信 号 を ン ス テ ム 管理 者 に フ ィ
ードバ ッ ク

す る 上 り回 線 の 実 環 境 に お け る 動 作礁 認 で あ る．
2．シス テ ム 構成
　 シ ス テ ム 構 成を 図 1に 示 す．

　本研究 で 使用す る r」 ポ ッ トは，LEGO 　 MINDSTORMS

M （T で あ る，ま た実験環境 は 新潟大 学情報理 ⊥ 棟 8 階廊下

に 設 置 され た 22 台の Tiil見光通信 対応 型 蛍 光灯 環 境 で あ る．

蕁聯
鑑 ， 赤

外
線

通
信
装
置

　 　 　 　 　 　 　 　 図 1 ： シ ス テ ム構成

　 ま ず，蛍 光 灯 か ら の 信 弓
．
を受 信 す る 下 り同線で は ，位置

情報相 当の 固有 ［D を 光セ ン サ に よ り受 信 し，卩 ホ ッ ト制御

に使用 す る，次 に ，ヒ り回 線 に つ い て も病 院 な ど電 波 の 使

用 が 制 限 され る環 境を想定 し光 通 信を利 用す る［1］，今回 は

赤外線 通 信装置 （ACTiSYS ：IRIOOSL−M ）を ｛吏用 す る，
3．実験方法

　 下 り回線の 実験 で は ，NXT 用 赤外線距離セ ン サ （ROBO
Preduct） とジ ャ イ ロ セ ン サ （HiTechnic） を組 み 込 ん だ ロ ボ

ッ トを使 用 す る．次 に こ の Pt ポ ッ トで 実験 環 境 を 自律 走 行

し なが ら蛍光灯 か ら の 位 置情報 を 順 次 取 得 し，ID の 画 而 表

示 を行 う．図 2 に 移 動経 路 を 示 す ．図 中の 番 号 は 各 蛍 光 灯

の 送信 ID を示 して い る ．

　次 に 上 り回線の 実験 で は，ロ ボ ッ ト側 か ら赤 外 線通 信 装

置 を通 し て 管理 者側 に漉 信 を行 う．具体 的 に は、通 信 装 置

を 2 台 用意 し，ロ ボ ッ ト本体 と大井 部 分 に それ ぞ れ 設 置 し，
管理 者側 PC と の 問 で 送 受信テ ス トを 行 う．
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　　　　 図2 ： ロ ボッ トの 走行経路と通過する蛍光灯

4．実験結果

　 図 3 に，白律走行中の ロ ボ ッ ト上 の 液晶画 面 に現 れ る ID

表示 結果 を 示 す，図 2 で 示 した 経路上 に 存在す る 蛍光灯 の

位 置情 報 を順 次 受 信 し，受 信 メ ッ セ ージ とと もに表 示 され

る事 を確認 した ．

　　　　　　　 図 3 ： 受信 ID 情報 の寂示結果

　 次 に 赤 外 線通 信 装 置 を 用 い て ，ロ ボ ッ ト と 管 理 者 側 PC
の 聞で の 接続確 立 を 確認 し た．こ こ で は ，ロ ボ ソ ト設 置 場

所 と天 井 との 問で 9600bpsで の 非 同 期 通信 を行 t
， た．

5．考察 。 ま とめ

　蛍光灯通 信 に よ る ロ ボ ッ ト制御 の た め の 基礎研 究 と し て ，
蛍光灯か らの ID を受信する 下 り回 線 と，亦答信号 を送信す

る ．日り回 線 の 動 作 を 実 験 に よ り確 認 した ．そ の 結 果，ロ ボ

ソ トの 移動 中に お い て 液 晶画 面 上 に 蛍 光灯 か らの ID が順

次 表 示 され位 置情報取 得 が 可能 で あ る こ とを確認 した．

　また，ロ ボ ソ ト側か ら PC 側 へ の 情報 送信 につ い て は，
赤外 線通 信装置 の 接続 動 作 を確 認 した．現 存，ロ ボ ッ トと

赤外 線通 信装置 を接 続 す るイ ン タ
ー．

フ ェ
…

ス 回 路［2］の フ ァ

ー
ム ウェ ア を作成中で あ り，最終的に は 双 方向の 実時問通

信 動作 を確認す る 予 定で あ る ．

　 本研 究 の
一

部 は，総 務 省 戦略 的情 報 通 信 研 究 開 発 推 進 制

度の 援助を 受けた．
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