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■■屋外自律移動ロボット屋外自律移動ロボット

自動走行可能なロボットの開発を行ってい
ます。地図とGPSおよび距離計測装置を用
いて、最適な移動経路を算出します。地図
とGPSを用いることで、現在地から目的地ま
での最短距離の移動経路を求めることがで
き、距離計測装置を用いることで、障害物の
検知が可能となります。
この２つの利点を生かすことで、障害物を
回避しながら、自動的に目的地まで到達す
ることができます。このロボットを車椅子な
どに応用することで、搭乗者の安全を確保
しながら目的地まで自動的に到着すること
が可能になります。
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