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論文内容の要旨

我々人聞が活動する環境において、環境中の物体の状態は時々刻々と変化する。そのためロボットは、作業を達成

するその場で、作業を達成するための情報を取得することが望まれる。本研究では、環境中に存在する物体や環境に

ノ〈ーコードや IC タグなどの記憶媒体を添付し、ロボットが容易に物体や環境に関する情報の蓄積、取得を可能にす

る手法を適用する。本論文では、この手法を物体や環境の情報化と呼ぶ。

物体と環境の状態と蓄積情報との一致は、添付型記憶媒体を用いて物体と環境の情報化を実現するための課題であ

る。本論文では、添付型記憶媒体が持つ、環境や物体に関連した情報を環境や物体そのものにもたせる特徴をもとに、

記憶媒体が持つ機能と、機能を発揮させることでもたらされる効果を論じる。そして、ロボットによる環境内での有

用な作業情報の蓄積、組み合わさった物体に関する作業の進捗に伴う物体情報の更新、ロボットによる物体の位置姿

勢情報の取得を具体的な課題として取り上げ、解決を試みる。

最初に、ロボットが作業を達成する場合にその作業情報を利用することで、単位時間あたりに削減が期待できるコ

ストの量を作業情報の有用さとして評価し、環境内でより有用な作業情報を蓄える手法を提案する。複数の移動ロボ

ットによる繰り返し搬送シミュレーションにより本手法の有用性を示す。

次に、物体が組み合わさる場面を想定した作業の進捗にともなう物体'情報の更新法について述べる。組み合わされ

た物体を 1 つの作業対象の物体として取り扱えるように、物体情報が蓄えられたデータベースを更新する。組み付け

作業におけるデータベースの更新実験を行い、本手法の有用性を示す。

最後に、物体に添付された複数の記憶媒体を読み取ることで物体の位置姿勢を推定する手法を提案する。物体と読

み取り器との幾何学的な関係、を導出する。物体の位置姿勢推定実験を行い、本手法の有用性を示す。

論文審査の結果の要旨

本論文は、ロボットが作業を達成するために必要とする、物体や環境に関する情報を容易に蓄積、取得することが

できるよう、バーコードや IC タグなどの記憶媒体を添付する手法、すなわち、物体と環境の情報化に関する研究を

まとめたものである。物体や環境の状態と記憶媒体によって関連付けられた蓄積情報との一致は、本手法が成立する
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ための必要条件である。そこで本論文では、添付型記憶媒体が持つ環境や物体に関連した情報を、環境や物体そのも

のにもたせる特徴をもとに、記憶媒体が持つ機能と、その機能を発揮させることでもたらされる効果を論じている。

そして、ロボットによる環境内での有用な作業情報の蓄積、組み合わされた物体に関する作業の進捗に伴う物体情報

の更新、ロボットによる物体の位置姿勢情報の取得を、物体や環境の状態変化への適応の具体的な課題として取り上

げ、解決を試みている。

主な結果は次の通りである。はじめに、ロボットが作業を達成する場合にその作業情報を利用することで、単位時

間あたりに削減が期待できるコストの量を作業情報の有用さとして評価し、環境内でより有用な作業情報を蓄える手

法を提案した。次に、物体が組み合わされる場面を想定した作業の進捗にともなう物体情報の更新法を提案した。組

み合わされた物体を 1 つの作業対象として取り扱えるように、物体情報が蓄えられたデータベースを更新する。組み

付け作業におけるデータベースの更新実験を行い、有用性を示している。最後に、物体に添付された複数の記憶媒体

を読み取ることで物体の位置姿勢を推定する手法を提案した。物体の位置姿勢を推定するために必要となる物体と読

み取り器との幾何学的な関係を導出し、位置姿勢推定実験により手法の有用性を示している。

以上のように、本論文では、物体と環境の情報化を実現するための課題に対し、添付型記憶媒体の特徴をもとにし

た具体的な事例への適用という形で解決を試みている。学術的に価値ある知見をもたらすとともに、ロボット分野に

おける実用的な情報の取得、蓄積手法の構築に大きく貢献するものであり、博士(工学)の学位論文として価値のあ

るものと認、める。
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