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本研究開発の概要 
本研究開発課題では、平成 15 年度から 19 年度の 5 年間に、以下の項目について研究開発を行い、それぞれについて

有益な成果を得た。(1)通信インフラが途絶した広域災害現場において適切な情報収集と遠隔地への伝送を行うため、無

線通信を用いたアドホック型通信網を構築しその性能評価を行った。(2)無線により遠隔操縦される情報収集用不整地移

動ロボットシステムを開発した。ロボットシステムは屋外で使用される親ロボットと、屋内で使用される複数の子ロボッ

トからなり、お互いに協調しながら被災地の画像および 3 次元環境情報を収集することを可能とした。(3)ロボットによ

って収集された画像情報等を再構成し的確な状況把握を可能にするための拡張現実感の技術を開発した。(4)技術試験衛

星 VIII 型（きく 8 号）を用いて被災地の状況を遠隔地に伝送し、またロボットシステムを遠隔地より操縦する技術を開

発し、技術実証試験を行った。 
 

Abstract 
This project aims to develop key technologies for a teleoperated multi-robot system for the investigation tasks in a 
disaster area using an integrated multi-media sensors and display system. The robotic system consists of a 
large-scale outdoor robot and a group of smaller indoor robots. The large-scale robot serves as a carrier for the 
smaller robots which are deployed inside the partly-collapsed buildings. The effectiveness of ad-hoc wireless 
communication networks and a satellite-based communication link were studied. For the tasks of post-disaster 
investigation and robot navigation, a combination of an on-board three-dimensional range sensor and an 
omni-directional camera, and an interactive display to generate mixed-reality sensation were developed as a tool to 
ease the remote operation of the robot system by human operators. These technologies were manifested in a public 
demonstration using ETS-VIII, a JAXA’s communication test satellite. 
 



 

戦略的情報通信研究開発推進制度（SCOPE） 
第４回成果発表会（平成 20 年） 

１．まえがき 
本課題では、広域自然災害（主に地震災害）の被災地に

おける初動情報収集活動を行う遠隔ロボットシステムと

それを可能とする情報通信システムの開発を目指して研

究を行った。 
 

２．研究内容及び成果 
本課題においては、都市圏における震災によって建物の

何割かが倒壊、あるいは半壊しており、さらに舗装道路の

地割れや車両の放置などにより、地上交通は混乱している

状況を想定する。このような環境では、通常のレスキュー

隊員が、広域の情報収集を行うことは困難であり、また、

余震などのために生ずる二次災害の危険もある。さらに、

地上の通信インフラは、地震によるダメージを受けて利用

不可能である状況も想定される。 
そこで、本課題では、遠隔操作可能な不整地走行ロボッ

トがコンクリート等の瓦礫上を走破して倒壊建物に接近

し、梯子を利用することで搭載した複数台の小型ロボット

を上層階から被災ビル内に展開し、倒壊建造物内の人命探

索を行うことを可能とする「親子型の複数台移動ロボット

システム」を構築する。また、地震による影響を受けない

「衛星通信を含むロバストな無線通信回線システム」を

構築し、複数台ロボットの操作を遠隔で行う技術開発なら

びに、ロボットが得た画像情報等を再構成し、オペレータ

に対して的確な状況把握を可能にするための「拡張現実感

の技術開発」を行った。図 1 にシステムコンセプトを示す。 

 
図 1 遠隔操作ロボット／情報通信システム 

 
３．むすび 

研究開発の成果を示すため、2007 年 11 月に JST 主催

サイエンスアゴラの会場（東京お台場）にて、きく 8 号

(ETS-VIII)を使った衛星通信を含む公開実験を行い、以下

の成果を確認した。 
(1) 災害現場における親子型移動探査ロボットの開発と

その遠隔操縦技術の確立 
(2) 効率的な画像データの収集と拡張現実感を用いた臨

場感の高いデータ提示技術の開発 
(3) 情報伝送のためのアドホック通信インフラストラク

チャの評価、および通信容量制限および時間遅れがある

場合のロボット遠隔操縦法の確立 
 

 
 

図２ サイエンスアゴラ会場での公開実験風景 
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