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Abstract：

This study addresses the performance improvement of motion of omni-directional mobile robots. 

The first approach focuses on friction around small wheels on Omni-wheels.  To reduce it, a new 

type of small wheels are developed.  The second approach is to design a trajectory tracking 

controller in the framework of model predictive control (MPC).  In particular, an MPC controller 

that the authors proposed before is extended by taking dynamics of robot orientation into account.  

The effectiveness of both approaches was validated by experimental results.  The achievement of 

this study can contribute to the advancement of cooperative actions and team strategies by multiple 

robots.

1．はじめに

本研究の目的は，移動ロボットの物理モデルを用いた予測と最適化によって，ロボット単体の走

行や複数台での連携行動の性能を向上させることである．現在，日本の科学技術基本方針（ソサエ

ティー5.0）は，ロボット技術を中核に据えている．また，掃除ロボットやドローンなどのロボット

は，一般の生活環境へ着実に普及しており，我々の身近な存在になりつつある．本研究で得られる

成果はこうしたロボット技術へ，ひいては生活環境の高度化へ還元できる点で意義がある．
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プローチした．ハードウェアからのアプローチでは，オムニホイールの小車輪に生じる摩擦の抑制

に着目し，POMを用いた2層ハブを導入した．簡易実験では，新型小車輪がロボットの姿勢変化に

対する外乱を低減することを確認した．ソフトウェアからのアプローチでは，ロボットの並進運動

に関する従来のMPCコントローラ[3][4]を，姿勢変化まで対応させる拡張を行った．実戦を模擬し

た実験から，本研究の拡張によって姿勢変化に生じる誤差が従来よりも抑制されることがわかっ

た．

走行性能の向上は，SSLロボットの基本能力向上を意味し，複数ロボットでの連携プレーや試

合戦略の高度化に貢献すると考えられる．本研究の応用展開として，著者らはボール配置タスクの

高度化で予備的な成果[8]を得ている．また，試合戦略の分析手法[9][10]をリアルタイム化について

も，並行して検討している．
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