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[1] A. Kamimura, et al. “Automatic Locomotion Design and Experiments
for a Modular Robotic System”, IEEE/ASME Trans, 2005.




HRTBICHRITDRAA A —-—Y CERFIR

OEMRONY MHAEZ21—)L
% Jith T [E P 25 C 385

| EE8BE2E | Copyright: Rui Fukui 0




HRLBICHIT DM X —I EHER=

OEONY MR EZ21—)L
% It L &R CaE S

:’,‘_ | E% a TR“J I\

QEfFO/NRY MO EZ1—)L
HZITED., EiE T D

H Bk A H Copyright: Rui Fukui 10




HRLBICHIT DM X —I EHER=

O&RONY MO EZ2—IL
% e T &P K CTHE/S

QEfFO/NRY MO EZ1—)L
HZITED., EiE T D

21— ILEEU
ERROAY SNISRZE &
BRI B> CIEIT D

H SRl ER S Copyright: Rui Fukui 11




HRTLBIC BT DRI A X — I &

L

,l
-~ —d

8

O&RONY MO EZ2—IL
% e T &P K CTHE/S

QEfFO/NRY MO EZ1—)L
HZITED., EiE T D

21— ILEEU
ERROAY SNISRZE &
BRI B> CIEIT D

ESa—-)b - ORY FODBUEIC KD EE(L

H Bk A H Copyright: Rui Fukui

12




X CO - HHKRE

ORI RIT DBEBN_—XDID it C TEND AT DUNTHBIT LI,

S>BEDEBHMEUTE, "F£ExE” Ohy ~E@U, DFD
[REDOV 2=y 3VEmzE50 "BEN" afEHET
BHARL, EmIDCNOMY FRRBEDEREITHD]
ENDRRZEMNTZ

OFA (Factory Automation) DE A3, IENHBIRERESILD
EEREEltZE > EB A UICHRR - BREMNMEEOREREREREZ LT,

OFADEZ B ZE ALK EXMOMN Y ~OREIAIEE LT
[OMy FRABSHRBEMI ISy b7 —A ZRE
SV FEORA 21T DS,

<PFRERE >
o2 ARI CICHWFH ZNEIRBIC TEIMINDT (ORREJEND?) IC
CEIEEDDBERIBZTT D,
.éblc_ MERDZRNETHIEEY ) a—2 3 V5 - BHED
BER BEEEimIdCC,

BRElERZE | Copyright: Rui Fukui

13



	国富を守るロボットとその安全の社会実装研究�（フィールドロボティクスの社会実装研究）
	本研究のミッション(実施計画書より)①
	本研究のミッション(実施計画書より)②
	被災地における潜在的ニーズの掘り起こし①
	被災地における潜在的ニーズの掘り起こし②
	環境構造化・空間の知能化という考え方の導入
	ロボット用構造体自動施工�プラットフォームの全体イメージ
	本研究の特徴
	地下坑道における利用イメージと運用手順
	スライド番号 10
	スライド番号 11
	スライド番号 12
	まとめ・将来課題

