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１．はじめに 

学校や役所のような公共施設では，防犯のため警備が

必要である．現状の警備は常駐の警備員による定期的な

巡回や監視カメラで行われており，警備員の負担が大き

い．この負担を軽減するために巡回警備するロボットカ

ーを開発する．精度数 cm で測位可能な RTK（Real-time 
Kinematic）法/1/は，コンシューマー向け受信機メーカの
参入により，ローコストかつ高性能なマルチバンド受信

機が市販され注目されている．そこで我々は，衛星測位

を利用した GNSS ロボットカーを開発している．本稿で
は，開発した GNSSロボットカーの動作試験の一部を紹介
する． 

２．構内巡回ロボットの概要 

図 1に GNSSロボットカーの外観を示す．アンテナは小
峰無線社の QZG12aQ，受信機は u-blox社の ZED-F9Pを使
用する．ロボットカーはarduinoで制御し，測位計算は受信
機内部で行った．測位結果を元に，走行経路上に設定した

ウェイポイントを目指して進行方向を決定する． 

３. 動作試験の概要 
図 2 に試験経路を示す．試験経路は茨城工業高等専門学
校内の校舎を一周するもので，全長約 250m，道路の幅が
約 3m である．図 3 に実験環境を示す．周囲が建物や樹木
に覆われており，衛星測位にとって厳しい環境である．ま

た，試験経路には 2 箇所の渡り廊下があり，上空が完全に
遮られる場所がある．基準局は茨城工業高等専門学校MSE
棟屋上に設置した．  

４. 試験結果 

図 4に実験結果を示す．今回の実験では試験経路を完走
できた．大きな樹木周辺や渡り廊下の下では Float 解や
DGPS が見られた．特に，１つ目の渡り廊下を超えた場所
において，数十 cm ほどの測位点の飛びが見られた．しか
し，実験では経路を外れることなく走行できた． 

５．まとめ 

 本稿では，開発した構内巡回ロボットの動作試験結果の
一部を紹介した．周囲を建物や樹木に囲まれた衛星測位に

とって厳しい環境であっても走行可能であることがわかっ

た．今後の展望として，カメラを搭載した障害物の検知や

制御方法の改善があげられる． 
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図 3	実験環境 

図 2	実験経路 

図 4	実験結果 
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図 1	GNSSロボットカー外観 
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