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図１ 環境地図上の指定箇所を走行
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図２ 一次元イメージング（ＳＡＲ）

図３－２ 音源方向呈示の聞き取り評価図３－１ 音源位置と音源方向推定結果
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工業プラントの点検では、巡回ロボット

の自動走行により、画像、音、振動等の点

検データを自動で取得し、異常有無診断が

行えることが期待されています。 

 

 

(1)屋外環境下でロボットの自律走行、

(2)レーダの一次元イメージングによる対

象物幅計測、(3)異常音検知及び検査者へ

の音源方向提示に取り組みました。 

 

 

(1)屋外対応の LiDAR を使用した自己位

置推定技術により、屋外環境下でロボット

が自律走行できることを確認しました。ま

た、地図上に経由地点を設定することで、

床面障害物を避けた走行ができました。

(2)ミリ波レーダを図２のように移動させ

て、対象物幅の計測を行った結果、対象物

反射強度の SN比の低下から実寸法との誤

差が生じました。(3) 図３-1 のように複数

の音源が配置されている際に、2つの音源

方向の推定と、その結果を用いた音源毎の

異常音検知ができることを計算機シミュ

レーションで確認しました。また図 3-2 の

ヘッドホンを用いた立体音響再生システム

を構築しました。現状はまだ、方位角方向

の前後の誤り率が高い状態です。 
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詳細な試験研究報告書はこちら！ ハイテクプラザ 試験研究報告書

・「自律走行外観検査ロボットの研究開発（第２報）」 
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