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ロボット言語による全方向移動台車の自律誘導
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ThecurrentAGV(AutomatedGuidanceVehicle）inafactorymovesbysensingtheguidanceｌｉｎｅ

ｗｈｉｃｈｉｓｌａｉｄｄｏｗｎｏｎｔｈｅｆｌｏｏｒ・Ｔｈｉｓｍａｙｂｅｇｏｏｄｆｂｒｓａｆｅｔｙａｎｄｒｅｌｉａblity，buttheguidanceline

needstobelaiｄｄｏｗｎａｌｏｎｇｗｉｔｈｔｈｅｒｏｕｔｅ,sothatitisdifficulttochangelayoutinthefactory・We

proposedthemethodofchanginglayoutflexiblybyusingadevelopedomni-directionalvehicle

whichcanmovefOrward，backward，ｓｉｄｅｗａｒｄａｎｄｔｕｍｗｉｔｈｔｗｏｄｒｉｖｉｎｇｍｏtorsandasteermg

motor・

ThiSpaperdescribesthedevelopedprogramminglanguagefbrtheomni-directionalvehicleto

moveautonomusly,andaoperatingexsampleofthevehicleusingthelanguage．
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１．はじめに

工場などにおいて規定のルートを走行する無人搬送車

（ＡＧＶ）の誘導には，誘導ラインを床に埋設する方法、

磁気テープや光学テープを床面に貼付する方法などが利

用されている．これらの方法はＡＧＶの作業空間が明確

で，安全性や信頼性の面から広く用いられているが，誘

導ラインの設置工事を伴うため，設備のレイアウト変更

を困難にしている．当研究所では，２個の駆動輪と操舵

機構による前後進，横行，斜行，その場での方向転換な

どの移動機能を持つ全方向移動台車'）を開発し，これら

の機能を生かしたレイアウト変更に柔軟に対応できる運

用方法2)３)を提案してきた〆

この提案を具現化するため，全方向移動台車の自律運

転に必要な動作記述レベルのロボット言語を開発し，移

動台車を規定ルート（誘導ライン）から一時的に離脱さ

せ，台車が自ら作業目標点を探索，接近し，作業終了後

すみやかに規定ルートに復帰する自律誘導を試みたので

報告する．

ボモータを備えている．左右の駆動モータによるＰＷＳ

運動および，操舵モータによる斜行運動の組み合わせに

より，全方向への種々の移動パターンが選択可能である．

図，に開発した全方向移動台車の概要を示す．
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（２）計測制御系の構成と制御ソフトウェア

本移動台車は，

（１）パソコンによるリモート運転モード

（２）操作ボックスによるマニュアル運転モード

（３）ロボット言語による自動運転モード

の３つのモードで制御することができる．自動運転のた

めのセンサとして，走行速度や移動距離計測のための内

２．全方向移動台車

（１）全方向移動台車の概要

全方向移動台車は，左右の２輪を独立して駆動するた

めの２台のＡＣサーボモータと，操舵のためのＡＣサー

図ｌ全方向移動台車の概要
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