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T 型ロボットベースの安全性向上への取り組み  
 

○森田  裕介 *1)、中坊  嘉宏 *2) 
 
1．はじめに  
 都産技研では、サービスロボット開発支援の取り組みとして、T 型ロボットベースとい

う移動技術を提供し、製品化支援を行っている。サービスロボットは、人との接触が前提

であるため、対人安全性は必要不可欠である。最近では、生活支援ロボットの安全規格が

制定され、サービスロボットの普及が期待されている。  
 T 型ロボットベースを組み込んだサービスロボットを安全・安心に運用するため、T 型

ロボットベースの安全性を向上させることが我々の急務となっている。  
 
2．安全なロボット開発への取り組み  
（１）安全規格に基づく開発  
 サービスロボットの開発について参考にすべき安全規格と

して、ISO12100（安全設計の一般原則）や ISO13482（生活支

援ロボットの安全要求事項）が挙げられる。 ISO13482 は、

ISO12100 の考え方を基に策定されている。安全規格には、設

計者が意図する使用に対して安全な機械を製作できる枠組み

と指針が記されている。つまり、安全なロボットを開発する

ためには、規格の指針に従うことが重要である。  
 
（２）リスクアセスメントとリスク低減策  
 安全とは、人や環境、財産に対して危害を与えないことである。

規格では、危害の酷さと発生確率で総合評価したものをリスクと

定めている。リスクアセスメントは、危害の根源である危険源を

同定し、リスクを見積り、リスクを評価することである。リスク

が許容できないものには、保護方策を行わなければならない。図

1 は、リスクアセスメントとリスク低減の流れである。 
 
（３）移動ロボットのリスクアセスメントとリスク低減策の例  
 移動するサービスロボットの開発を例とする。危険源を同定

するために FTA（Fault Tree Analysis）を用いて分析を行った。

移動ロボットにおいて望ましくない状態に着目し、「ロボット

の転倒」を想定した。ロボットが転倒することによって、危害

を与えることは望ましくない。ロボットの転倒が発生する原因

は、急な加速・減速、不安定な走行、脱輪などの移動機構の故

障が挙げられた。このように発生原因を明らかにして、転倒が

起こらないように対策することで、リスクの低減が図れる。各々

の発生原因と対策方針の例を次のようにまとめる。   
①急な加速・減速  → 緩やかな制御の導入  
②不安定な走行         → 低重心化  
③移動機構の故障  → 耐久性の向上  
 ③はハードウェアの故障によるもので、改良だけでは故障を防ぐことはできない。ロボッ

トの耐久性試験（図 2）を行い、耐用年数を考慮した設計を行わなければならない。  
 
3．今後の展開  

安全なロボットの開発は、危険源を特定し、保護方策を行うことが基本的指針である。

今後は、安全なロボット開発のために、対故障設計や耐久性評価の技術開発に取り組む。  
 

*1)ロボット開発セクター、 *2)独立行政法人産業技術総合研究所  

図 2. 移動機構の耐久性試験
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図 2. カスタムロボット  

T 型ロボットベースの開発支援  
 

 坂下  和広 *1)、○益田  俊樹 *1)、矢崎  徹 *2)、大熊  栄一 *2) 
 
1．はじめに  
 近年少子高齢化が進み、労働力不足になるだろうと

いうことから、代替ロボットの需要が高まっている。

本研究では、中小企業が安心してロボットを開発でき

るように、共通となるベースロボットを研究開発し、

ロボットを提供することによって、中小企業が各種サ

ービスロボットを事業展開することを目的としている。

本研究は、セミカスタムメイド性の高いロボットにつ

いて共同で研究開発した。  
 
2．T 型ロボットベースの改良と応用について  
（１）T 型ロボットベース TYPE-II の開発  
 従来の TYPE-I のロボットベースは、独立して回転

駆動される 2 つの駆動輪を後輪として対向して配置し、

キャスター2 輪を前輪として配置する、いわゆる自動

車でいう FR 型の車輪構成になっている。その場回転

をすると、大きな円を描いて回転することが問題とな

っている。従来品の問題の解決策として提案した改良

型の「T 型ロボットベース TYPE-II」を図 1 に示す。

TYPE-II のロボットベースは、TYPE-I と同様に対向す

る 2 つの駆動輪の車軸上の中点に回転中心が位置す

るが、想定されるロボットの重心も回転中心の軸と一

致する。これにより、回転が機敏になり、従来型より

回転性能が向上した（特願 2013-134031）。  
 
（２）セミカスタムメイド性の高いロボットの開発  
 ユーザーニーズを検討したところ、デザインをシンプルにし、カスタマイズするポイン

トを絞ることにした。その結果、ユーザーの希望として、外装のペインティングを用途に

応じて変更したいという希望が強いことが分かった。これにより、着せ替えロボット「コ

ンシェルジュ」を提案し試作した。着せ替えロボットには、図 1 で示した「T 型ロボット

ベース TYPE-II」 が採用され、シンプルな構造の前面の透明アクリル板と本体の間に、印

刷した本体デザインを挟み込むことで、様々な用途に使い回しできるようにした。図 2 に
着せ替えロボットとしての様々な例を示す。このように、前面のプリントを印刷して挟み

直すことで、様々な用途に変更が可能で、セミカスタム性の高さが確認できた。  
 
3．まとめ  

本研究では、従来型の欠点を改善し、「T 型ロボットベース TYPE-II」を研究開発し、そ

れを搭載したセミカスタム性の高い「コンシェルジュ」を VECTOR 株式会社と共同で開発

した。今後のベースロボット事業の課題としては、簡単な不整地に対応可能な機構の改良、

基板のワンチップ化による廉価化、モータの低コスト化、信頼性・安全性の向上等が挙げ

られ、現在研究開発を進めている。  
 

*1)ロボット開発セクター、 *2) VECTOR 株式会社  
H24.10～H25.9【共同研究】デザインを考慮したサービスロボットベースの開発  

図 1. T 型ロボットベース TYPE-II 
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