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課 題 制 作 ・開 発 のポイント 

【開発（制作）のポイント】 

今回無線 LAN の部分は WiPort®を用いています。この製品には２つの通信ポートがあり、

シリアル通信を用いた制御が可能です。また、制御用パソコンの仮想通信ポートとして扱う

ことができるため、制御用パソコンに直接接続されているように見えます。従って、制御用

パソコン上で動作する通信プログラムをそのまま活用できる利点があります。 

制御用プログラムは Visual Basic2010®を使用して作成しています。ロボット本体には測

距センサを付け、前後方に障害物がある場合にはロボット自身で判断して停止できるように

しました。 
【訓練（指導）のポイント】 

Visual Basic2010®のプログラミング技術を習得する必要があります。また、ロボット側の

モータ制御にはマイコンを用いており、マイコン制御に関する知識も必要になります。難易

度としては専門課程の学生も十分理解できる範囲と考えています。完成させ、実際に活用し

てみたことから、学生も興味を持って取り組むことができたものと考えます。今後様々な応

用が考えられます。 
 

課 題 に関 する問 い合 わせ先 
 

施 設 名 ： 東北職業能力開発大学校附属秋田職業能力開発短期大学校 

住  所 ： 〒017-0805 秋田県大館市字扇田道下 6-1 
電話番号 ： 0186-42-5700（代表） 
施設 Web アドレス ： http://www3.jeed.or.jp/akita/college/ 
 

 

次のページ以降に、本課題の「予稿」および「テーマ設定シート」を掲
載しています。 

課 題 制作 ・開 発の「予稿 」および「テーマ設定シート」 



ワイヤレスネットワークを用いた移動ロボット・プラットフォームの開発 

－ 施設案内ロボットの製作 － 
                            秋田職業能力開発短期大学校 

                      電子情報技術科 
 

１．はじめに 

 
サービスロボットは 2005 年、愛・地球博において

数多くの民生用ロボットが出展されてから広く一般

にも認知されるようになった。現在、民生用ロボット

は福祉サービス、エンターテイメント分野などにおい

て「人の活動を支援するもの」として注目を集めてい

る。 
秋田校では昨年度から施設案内するサービスロボ

ットを製作するため取り組んでいる。本報告では、今

回開発したワイヤレスネットワークを用いた、低コス

トかつ短期間に製作可能な移動ロボット・プラットフ

ォームを紹介する。 
 

2.サービスロボットに求められる要件 

 
サービスロボットに求められる要件としては、以下

のことが挙げられる。 
①センシング機能を持ち周囲の状況を把握すること

ができる 
②人間との協調動作が可能であること 
③人間とのコミュニケーションが取れること 
④緊急時の安全停止機能を有していること 
⑤衝突防止など危機回避機能を有していること 
⑥物理的な危険性が無いこと（鋭い突起、回転部分が

露出していないなど） 
 人間と密接した空間で使用されるため、安全面での

配慮が必要不可欠であり、かつ人間とのコミュニケー

ションなど知能処理が必要になるなど機能面での厳

しい要求がある。これらを限られたロボットの空間内

に収めることが求められる。 
 
3.ワイヤレスネットワークの活用 

 
本研究では、施設案内ロボットの製作を目指してい

る。今回は、 
 

・カメラで相手を認識し、案内を開始する 
・音声認識機能により音声ガイダンスを行う 
 

機能を持たせることを目指した。これら、すべ

ての機能を移動するロボット側に持たせ、自律

的に制御できることが理想であるが、ハードウ

ェア・ソフトウェアの開発に時間がかかること

や、知能処理にＣＰＵパワーを必要とし、電力

消費など課題がある。したがって、ロボット側

にはセンシング機能、モータ制御、衝突回避機

能などの必要最低限の機能を持たせ、ワイヤレ

スネットワークで接続された制御用パソコン

（以下 制御用ＰＣ）にて音声認識や視覚処理

などの知能処理を行わせることとした。 
 パソコンには OS が搭載され、タスク管理、

データの保存・管理が容易であることや、各種

データベース、インターネット上の様々なクラ

ウド・アプリケーションと連携することが可能

であり大きな可能性・拡張性を持っている。 

 
図 1 施設案内ロボットの機能と処理範囲 

 
4.製作したロボットについて 

 
製作した移動ロボットの主な仕様を表 1 に示

す。ワイヤレスネットワークに接続するため、

ロボット側にはWiPort○R （LANTRONIX）を用

いた。このモジュールは、802.11ｂ/ｇでの通信

が可能である。制御用ＰＣとはアクセスポイン

ト経由にて接続する。 



 
図 2 製作した施設案内ロボット 

 
 WiPort○R は２つのシリアルポートを有し、ネ

ットワーク接続された制御用PCの仮想COMポ

ートとして動作させることができる。今回は、

１つを音声ガイダンス制御用、もう一方をモー

タ制御、センシング用として使用している。制

御用PC側からは自身に制御対象が直接接続さ

れているように見え、従来のシリアル通信用の

プログラムで対応できる。 
 音声ガイダンスは、あらかじめ MP3 フォーマ

ットで保存された音声データを組込み型 MP３
プレーヤで再生することでおこなう。音声デー

タは USB メモリに格納され追加変更が可能で

ある。 
 ロボット本体上部には、Web カメラを取り付

け、モーション JPEG 方式にて画像を送信でき

る。これは、周囲の状況の確認、動体検知用と

して用いている。 
ロボットの運動制御や音声ガイダンスの制御

として音声認識機能を活用した。登録した言葉

をマイクから入力することにより、制御可能で

ある。動体検知、音声認識は表２に示す API を
活用した。制御用 PC 上で動作する制御プログ

ラムは VisualBasic2010®により行った。 
ロボットのフレームにはDINレールを使用し

ているため、端子台やセンサ、ロボットの外装

の取り付けが容易で拡張性がある。今後、施設

案内だけでなく、室内移動をするサービスロボ

ットへの適用が可能である。 
 
 
 
 
 

表１ 施設案内ロボットの仕様 

 
表２ 制御用 PC の仕様 

 
6.まとめ 

 
ワイヤレスネットワークを活用した移動ロ

ボット・プラットフォームを開発し、高等学校

のキャリア教育支援（3 校）、オープンキャンパ

ス等で施設案内のデモンストレーションをお

こなった。 
 ネットワークを介した際の処理遅延など課

題も多く、ロボットと人間が協働する難しさを

感じている。今後、これらの課題を一つ一つ解

決し、ロボットと人間が共存する先端的な環境

を校内に構築していきたい。本研究を進めるに

あたり協力いただきました電子情報技術科の

教員の皆様、車輪製作をしていただきました生

産技術科の教員に感謝申し上げます。 

Wiport○R (LANTRONIX) IEEE 802.11b/g 



課題実習「テーマ設定シート」 

作成日： 7 月 28 日 
 科名：電子情報技術科             
 

教科の科目 実習テーマ名 

総合制作実習 ネットワークを用いた移動ロボット・プラットフォームの開発 

担当教員 担当学生 

○電子情報技術科教員   ○電子情報技術科学生  

   

   

   

課題実習の技能・技術習得目標 

電子情報技術科で行われるセンサ回路、組込み機器開発に関する各種技術を総合的に理解し、施設案内用パートナーロボットを製作する。 

実習テーマの設定背景・取組目標 

実習テーマの設定背景 

施設案内、介護分野など人間と協調するロボット技術が注目され、試作、実用化が進んできている。そこで、本総合制作では施設案内を行うロボ

ットを実際に試作し、上記ロボット開発のノウハウを蓄積するものとする。今年度は実際にオープンキャンパス、ポリテクニックビジョンなど各種

イベントに使用できる完成度の高いロボットの製作を目指す。 

実習テーマの特徴・概要 

施設内を音声にて案内するロボットを試作し、実際に各種イベントにて運用し、人間と強調動作するロボット製作のノウハウを

取得するとともに、組込み機器開発技術を向上させる。 

No 取組目標 

①  各種センサ技術について技術を習得します。 

②  人間と協調動作するロボットに求められる要件をまとめます。 

③  ロボットの安全性について文献等をしらべまとめます。 

④  電子系CADを活用して基板製作ができる技術を身につけます。 

⑤  各フロアにて来校者を案内するロボットの製作をおこないます。 

⑥  マイコン等を用いたプログラミング、デバッグ手法を学びます。 

⑦  報告書の作成、製作品の展示および発表を行います。 

⑧  5S(整理、整頓、清掃、清潔、躾)の実現に努め、安全衛生活動を行います。 
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