
⾞輪移動型サービスロボット向け
人追従制御ソフトウェア

⾞輪移動型サービスロボット向けに⼈追従制御ソフトウェアを開発しました。
RTMとROSの両⽅に対応し、都産技研で試作した案内・搬送ロボットに使⽤され
ています。この技術により、ロボットが⼈の後をついてくる追従機能が実現できます。

� 障害物回避により狭い道での追従性を向上
� 複数センサの組み合わせが可能
� 動的な実⾏レート制御により省電⼒化
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従来技術に比べての優位性

今後の展開
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� 協同作業型ロボットへの応⽤
� AGVへの⼈追従機能の増強
� サービスロボット分野への展開

特徴

特開2017-219389

ロボット

研究員からのひとこと
既存のロボットに⼈追従機能を追加できます。
この技術に興味のある企業様との共同研究・
オーダーメード開発支援をお待ちしております。

様々なロボットに対応

先導案内ロボット
Libra

案内ロボット
チリン

屋外⽤搬送ロボット
Taurus

⼈に追従している搬送ロボットLibraカーゴ

⼈追従制御ソフトウェアの構成

追従時の速度・距離変化

⼈が離れたので前進 ⼈が近づいたので後退

- 37 -


