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｢水難救助用ロボットの研究開発｣
＜概要＞ 水難救助のために新型水中探査ロボット“アンカーダイバー”とそれのための捜索作業補助システムの開発を行

った。日本全国での水難事故は 1500 件以上発生している。現状では水難救助隊のダイバーが直接水中に潜って捜索を

行っているが、 ダイバーに危険が伴うなどの課題があった。一部の消防庁では水中探査ロボットを導入しているが、 「装置

が大型で搬送性が悪い」「ロボットと制御装置を結ぶワイヤが障害物に絡まりやすい」などの理由からほとんど使用されてい

ないという現状がある。そこで本研究ではワイヤ牽引型水中ロボットを提案し、 ワイヤを常に張らせながら作業することで異

物に絡むことが軽減され、 さらに動力部とセンシング部を受動軸で繋ぐことにより小型、 軽量且つ安定性の高い水中ロボッ

トを実現した。2011 年の東日本大震災にも実際に被災地でアンカーダイバーを用いて水中探索を行った。

｢サーチ＆レスキュー用不整地移動探査ロボットの性能向上に関する研究｣
＜概要＞ これまで， サーチ＆レスキュー用不整地移動探査ロボットの性能向上に関する研究として， 以下に示す三つ

のテーマを継続して進めてきた．

(1) クローラ機構で走行するロボットは， 旋回時にスリップが生じ， 推定位置に誤差が生ずる． そこで受賞者は， ジャイ

ロスコープを用いてスリップ推定を行い， 位置推定性能を向上させる手法を提案した． これにより， 不整地移動ロボット

の高精度な三次元自己位置推定が可能となった．

(2) レスキューロボットの多くは， 不整地走行を可能とするための可動サブクローラを有しているが， これらの遠隔制御は，

非常に困難である． そこで受賞者は， 距離センサを用いた路面の凹凸情報獲得によるサブクローラの自動制御に成功

した． これにより， 操作員の負担の大幅な軽減が可能となった．

(3) レスキューロボットに期待される機能として， 被災環境の三次元環境情報の取得がある． そこで受賞者は， 上記の二

つの機能と三次元距離センサを統合し， 三次元環境情報取得システムを構築した． これにより， RoboCupRescue 2009

世界大会では， 広域模擬被災地の三次元情報を取得することに成功した．

永谷　圭司　　Keiji Nagatani
1968 年 9 月 21 日生．
1997 年 筑波大学 大学院 工学研究科 修了 博士 （工学） 取得
同年   カーネギーメロン大学 ポストドクトラルフェロー．
1999 年 岡山大学 工学部 講師
2005 年 東北大学 大学院 工学研究科 助教授
2007 年 東北大学 大学院 工学研究科 准教授， 現在に至る．

黄雅雯 （ふぁん　やうぇん） Ya-Wen Huang
1981 年 7 月 11 日生

2003 年　台湾大同大学機械工学科卒業

2007 年　電気通信大学大学院　知能機械工学科知能機械工学専攻　博士前期課程修了

2012 年　東京工業大学大学院　理工学研究科機械宇宙システム専攻　博士後期課程 5 年生

特別賞

Quince 開発チーム

千葉工業大学 ： 小柳栄次、 吉田智章、 西村健志

東北大学 ： 田所諭、 永谷圭司、 桐林星河、 岡田佳都、 大竹一樹、 大野和則、 竹内栄二朗、

                 東和幸

工学院大学 ： 羽田靖史 （順不同 ・ 敬称略）

東日本大震災において復旧支援活動を通し、 ロボット技術を活用して、 福島原子力発電所で

の事故の対応を実施した 「Quince 開発チーム」 の極めて高い貢献を認め、 特別賞を授与する

ことに決定した。 他国のロボットがクローズアップされる中、 日本のロボット技術で災害対応を実

施した実績が高く評価された。


