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施設案内用バルーンロボットの開発 

バルーンロボットで施設内の案内を行うために、空間で自由に動くことができる姿勢制御機構、

および画像処理によるマーカーの判別を応用した自己位置推定システムを開発しました。 

本技術の内容・特徴 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

            図 1 バルーンロボット動作例       図 2 マーカーを用いた自己位置推定 

 

独自に姿勢制御に用いる重心移動機構を開発しました。バルーンに搭載すると図 1 のようにその場

での宙返りなどが可能となります。施設内の案内をするために、画像処理によるマーカー判別を応用

したシステムを開発しました。図 2 のように施設内にマーカーをいくつも用意することで、マーカー

の判別による大域的な自己位置推定が可能となります。 

 

従来技術に比べての優位性 

➊ 

 

➋ 

機構をバルーンに搭載することで、困難で

あった宙返りなどの姿勢制御が可能 

マーカーを用いた画像処理により大域的

な自己位置推定が可能 

予想される効果・応用分野 

➊ 

➋
                      

施設案内、見守り、点検ロボット等での活

用 

遊具、広告等での活用 

 

提供できる支援方法 

 共同研究 

 製品化利用、技術活用 

 オーダーメード開発支援 
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