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バルーンロボットの開発  
 

島田  茂伸 *1)、益田  俊樹 *2)、森田  裕介 *2) ○小林  祐介 *3)、後濱  龍太 *1) 
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1．目的・背景  

本研究は、人との距離が近い、あるいは接触が必然となる「案内」、「見守り」、「警備」

などのサービスで用いることができるロボットの開発が目的である。しかし、一般的なロ

ボットは重くなるため、対人衝突のリスクが高くなる。そこで、空中を移動する飛行船ロ

ボットに着目し、開発を行った。本発表では、飛行船ロボットの運動性能を向上させ、姿

勢を制御する機構を試作して、動作確認を行った結果を報告する。  
 
2．研究内容  
（１）重心移動による姿勢制御  

運動性能を向上させた飛行ロボットを実現す

るには、簡単な運動で姿勢を変えられる機構が

必要になる。そこで、飛行船の浮心と重心の関

係より重心位置が自由に移動できれば、重心移

動による姿勢制御が可能となり、機体の運動性

能を向上させることができるのではないかと考

え、ピッチ方向とロール方向の重心を移動させ

る機構を試作した。試作には、3 次元ナイロン

粉末造形装置を用いた。試作した機構を図 1 に

示す。機構には、重心を移動させる重り台を搭

載しており、ピッチ方向は、レールを 360°這

わせて重りを回転でき、ロール方向は、中心か

ら左右に 150mm 移動できる設計とした。  
 
（２）飛行船ロボットの動作確認  

試作した機構を飛行船ロボットに搭載して、

動作確認をした。ピッチ方向の重り台を動かし

たときの動作を図 2 に示す。図 2 の左図は重り

台の動きを示している。ピッチ方向は、重心が

移動することで自由に姿勢を制御でき、その場

での宙返りを可能とした。回転翼を用いている

従来方法と比べて、姿勢を制御するためのエネ

ルギー消費が少なく、機体の運動性能も向上した。 
 

3．今後の展開  
本研究では、「案内」や「見守り」などのサービスを実現できる飛行ロボットを開発する

ため、飛行船ロボットに着目した。ロボットの運動性能を向上させる機構の試作を行い、

実際に搭載して動作確認をした結果、ピッチ方向は簡単な運動で宙返りなどの動きが可能

であることを確認した。今後は、機構部を軽量化し、ロボットを小型化させていきたい。

遊具への展開や、「案内」のために軽量なセンサやカメラを用いて自己位置推定を可能にす

ること、「見守り」のために人に追従することを可能にし、産業へ応用していきたい（特願

2013-159010）。  
 

*1)生活技術開発セクター、*2)ロボット開発セクター、*3)機械技術グループ、*4)電子半導体技術グループ、

*5)情報技術グループ  
H23.10～H25.3【基盤研究】天井移動型ロボットの開発  

図 1. 重心移動機構  

初期状態  

180°回転  

    図 2. 飛行船ロボットの動作  
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1．はじめに  
 少子高齢化、労働人口不足に対して、サービスロボッ

トの普及が社会的に望まれている。都産技研では、ロ

ボット開発セクターを新設し、少量多品種産業で中小

企業の事業活動に適したサービスロボット産業の事業

化の技術支援、製品化支援を充実させている。サービ

スロボット向け移動ベースの研究開発に加え、支援メ

ニュー、設備の新設を計画している。  
 
2．新設ならびに予定している支援内容  
（１）ロボット開発支援室（通称：東京ロボットガレージ） 
 新技術・新ビジネスが東京から数多く産声をあげら

れるように、ロボット開発支援室（通称：東京ロボット

ガレージ）という開発支援室の今夏の開設にむけて準備

を進めている。ここでは、複数台のサービスロボット（図 1）
ならびに、産業用ロボット（図 2）の開発支援環境と技

術支援が利用可能で、簡単な走行スペース等の提供も計

画中である（機器利用、依頼試験、オーダーメード開発

支援等）。  
 
（２）ロボット開発・走行試験室（仮称）  
 サービスロボットは、人間と触れ合うことが宿命づ

けられており、それゆえ、安全に対する開発が事業化

に対して重要なポイントになる。例えば、走行試験ス

ペース（約 10m 四方）を設け、ロボットの走行経路、

ダイナミックな姿勢の変化を複数のカメラでとらえる

ことが可能なモーションキャプチャシステム（図 3）
等を設置して高度な位置推定をし、安全性に配慮した

移動ロボットの開発に寄与する（機器利用、依頼試

験、オーダーメード開発支援）。  
 
3．支援メニュー  
【依頼試験】  

・往復動耐久試験  
・小型製品落下試験機と高速度カメラ  
・産業用ロボットシステム  
・モーションキャプチャシステム 等  

【機器利用】  
・サービスロボット開発ベンチ  
・産業用ロボットシステム  
・モーションキャプチャシステム  
・LabVIEW 等  
これらを組み合わせたロボット開発に関するオーダーメード開発支援、実地指導等のメ

ニューも実施する。  

 *1)ロボット開発セクター  

図 1. サービスロボット開発システム  

図 2. 産業用ロボットシステム  

図 3. モーションキャプチャシステム  
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