
(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】

【請求項２】

【発明の詳細な説明】
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予め定められた走行経路にしたがって走行し、監視装置からの指示により走行モードを当
該監視装置からの遠隔操作にしたがって走行する遠隔操作走行モードに移行する自律型移
動体と、該自律型移動体に対し遠隔操作走行モードの開始または終了を指示し、当該自律
型移動体を遠隔操作する監視装置とを有する自律型移動体の走行制御システムにおいて、
前記自律型移動体は、監視装置からの遠隔操作走行モードの開始の指示により遠隔操作走
行モードに移行して走行するとき、所定の間隔で通過した通過地点を記憶し、監視装置か
らの遠隔操作走行モードの終了の指示により遠隔操作走行モードを終了した場合、記憶し
た通過地点を逆にたどって予め定められた走行経路に戻ることを特徴とする自律型移動体
の走行制御システム。

予め定められた走行経路にしたがって走行し、監視装置からの指示により走行モードを当
該監視装置からの遠隔操作にしたがって走行する遠隔操作走行モードに移行する自律型移
動体と、該自律型移動体に対し遠隔操作走行モードの開始または終了を指示し、当該自律
型移動体を遠隔操作する監視装置とを有する自律型移動体の走行制御システムにおいて、
前記自律型移動体は、監視装置からの遠隔操作走行モードの終了の指示により遠隔操作走
行モードを終了した場合、現在位置と予め定められた走行経路との最短距離をとって予め
定められた走行経路に戻ることを特徴とする自律型移動体の走行制御システム。



【０００１】
【産業上の利用分野】
自ら所定の経路を走行し、火災その他異常事態の検知を行う警備用移動体の走行制御装置
に関する。
【０００２】
【従来の技術】
火災その他異常事態の検知を行うためのＴＶカメラや炎センサ、煙センサ等各種異常事態
を検出するセンサを搭載し、自ら予め定められた経路に従って巡回走行する所謂自律型移
動体が種々開発されている。このような自律型移動体は通常は予め定められた経路のみを
走行するものであるが、経路上に予期せぬ障害物があったりすると、その障害物を自ら回
避することができない場合があり、人間がその場に赴き、障害物を除去するか、あるいは
人間が回避する経路を明示する必要があった。また、移動体が何らかの異常事態を検知し
た場合、移動体をさらにその異常事態発生現場に接近させて、その異常事態を詳細に把握
したり、例えば、火災であれば、消火活動を行わせる等必要な処理活動を行わせることも
考えられているが、この場合、移動体を経路から離脱した目的地へ遠隔操作によって誘導
する必要があるが、移動体が所定の作業の終了後、巡回の所定経路に復帰させる場合も再
び遠隔操作を行う必要があり、そのために余分な操作と時間を費やすという問題があった
。
【０００３】
【発明が解決しようとする課題】
本発明は上記問題点に鑑みなされたもので、所定経路を自ら走行する自律型移動体を、監
視装置の入力操作で遠隔操作により所望の地点に誘導させることを可能にし、遠隔操作が
終了した時点で、遠隔操作が開始された時点から走行してきた地点を逆に戻って元の地点
に復帰させる制御装置、及び遠隔操作が終了した時点で、走行経路へ最も近い経路を選択
して復帰する制御装置を提供することにより、上記問題点を解決することを課題としてい
る。
【０００４】
【課題を解決するための手段】

【０００５】

【０００７】
【実施例】
以下、本発明を巡回警備用の移動体の走行制御システムに適用した実施例について説明す
る。
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請求項１記載の発明の自律型移動体の走行制御システムは、予め定められた走行経路にし
たがって走行し、監視装置からの指示により走行モードを当該監視装置からの遠隔操作に
したがって走行する遠隔操作走行モードに移行する自律型移動体と、該自律型移動体に対
し遠隔操作走行モードの開始または終了を指示し、当該自律型移動体を遠隔操作する監視
装置とを有する自律型移動体の走行制御システムにおいて、
前記自律型移動体は、監視装置からの遠隔操作走行モードの開始の指示により遠隔操作走
行モードに移行して走行するとき、所定の間隔で通過した通過地点を記憶し、監視装置か
らの遠隔操作走行モードの終了の指示により遠隔操作走行モードを終了した場合、記憶し
た通過地点を逆にたどって予め定められた走行経路に戻ることを特徴とする。

請求項２記載の発明の自律型移動体の走行制御システムは、予め定められた走行経路にし
たがって走行し、監視装置からの指示により走行モードを当該監視装置からの遠隔操作に
したがって走行する遠隔操作走行モードに移行する自律型移動体と、該自律型移動体に対
し遠隔操作走行モードの開始または終了を指示し、当該自律型移動体を遠隔操作する監視
装置とを有する自律型移動体の走行制御システムにおいて、
前記自律型移動体は、監視装置からの遠隔操作走行モードの終了の指示により遠隔操作走
行モードを終了した場合、現在位置と予め定められた走行経路との最短距離をとって予め
定められた走行経路に戻ることを特徴とする。



本実施例による自律移動体の走行制御システムは、図１に示すように基本的に警備用の移
動体１と例えばビルの監視センター等に設けられ、移動体１を監視制御する監視装置２と
から構成される。
【０００８】
移動体１は、走行するための走行部３、移動体１が走行する予め定めた経路や走行した位
置を記憶しておく記憶部４、移動体１の走行に必要なデータ処理あるいは演算処理を行う
演算処理装置（ＣＰＵ）を含む制御部５、移動体１の位置を推定する位置推定手段６及び
監視装置２との間で情報の通信を行う移動体通信部７を基本構成要素としている。
【０００９】
また、監視装置２は、移動体１の移動体通信部７との間で通信を行う監視通信部８、監視
通信部８を通して移動体１に対し各種の命令を送出するための命令入力部２２及び移動体
１が収集する各種情報や移動体１自体の状態を表示する情報表示部２１を基本構成要素と
している。尚、移動体１は、図示していないが、巡回警備に必要なＴＶカメラや赤外線セ
ンサ、炎センサ、煙センサ等各種検知手段を具備するものである。
【００１０】
図２は、前述の各構成要素を更に詳述するもので、記憶部４は、移動体１が走行する予め
定められた巡回経路を記憶しておく経路記憶手段４１と移動体１が実際に走行した経路及
び位置を記憶する走行位置記憶手段４２を有している。
走行部３を制御する制御部５は、移動体１が経路記憶手段４１に記憶された所定の巡回経
路を走行する経路走行モードに従って走行部３を制御する経路走行制御手段５１と、巡回
経路を離れて任意の地点に向けて遠隔操作で走行する遠隔操作走行モードに従って走行部
３を制御する遠隔走行制御手段５２を有する。
【００１１】
制御部５は、図３に示すように演算処理装置（ＣＰＵ）１１を有し、このＣＰＵ１１は、
記憶部３及びインターフェイス（Ｉ／Ｆ）９がバスラインによって相互に接続されている
。そして、インターフェイス９には、走行部３の車輪あるいは無限軌道車等の駆動系統や
走行速度や走行距離等の走行状態を示す各種計測器類や警備用の各種センサに接続され走
行部３の制御やデータの収集が行われる。また、インターフェイス９は監視装置２との間
で行う通信を司る移動体通信部７が接続されていて、制御信号や移動体情報の通信が行わ
れる。
【００１２】
位置推定手段６は走行距離、走行方向等の走行記録やＴＶカメラからの環境情報に基づい
て移動体１の地図上の位置を推定するものである。
移動体通信部７は、監視装置２から送られる移動体１に対する命令を受信する命令受信手
段７１及び移動体１の位置や走行状態、移動体に取り付けたカメラの映像やマイクからの
音声、その他移動体１が収集する警備情報を監視装置２に送信する移動体情報送信手段７
２を有している。
【００１３】
監視装置２については、移動体に搭載されている移動体通信部７との通信を分担する監視
通信部８には移動体通信部７の命令受信手段７１に命令を送出する命令送出手段８１及び
移動体通信部７の移動体情報送信手段７２から移動体情報を受信する移動体情報受信手段
８２を備えている。
【００１４】
そして監視通信部８には、監視装置２が受信した情報を表示するＣＲＴからなる情報表示
部２１と、移動体１に対する制御信号を入力する命令入力部２２が接続されている。
移動体１は、通常、記憶部４の経路記憶手段４１に予め記憶している走行経路上を走行す
る経路走行モードで走行し、監視装置２に移動体１の情報を常時送信している。この経路
走行モードでの走行時においては、移動体１は経路記憶手段４１から移動すべき経路を経
路走行制御手段５１が読み込み、かつ位置推定手段６によって移動体１自身の位置を確認
しながら、進むべき進路を走行部３に与えて走行する。
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【００１５】
また、現在の位置や状態、カメラからの映像や音声を移動体情報送信手段７２で監視装置
２に送信する。
一方、警備室で監視装置２により監視している監視者は、移動体１から送られてくる情報
を、移動体情報受信手段８２により受信して移動体情報表示手段２１に表示させて警備区
域を監視する。
【００１６】
監視者が何らかの異常を自らの目で移動体情報表示手段２１上に発見するか、あるいは移
動体１からの警報等の情報により発見した場合、移動体１を経路走行から離脱させて遠隔
操作によって誘導しながら走行する遠隔操作走行モードに切り換える。この遠隔操作走行
モードへの切り換え命令は、命令入力手段２２により入力され命令送信手段８１により移
動体１に送信される。移動体１は命令受信手段７１によって遠隔操作開始命令を受信し、
これを経路走行制御手段５１に送る。この遠隔操作開始命令によって走行制御は遠隔走行
制御手段５２に移される。すなわち、経路走行モードから遠隔操作走行モードに遷移した
ことになる。
【００１７】
図３は遠隔操作時のフローチャートを示す。
上述のごとく遠隔走行モードは命令入力手段２１により遠隔走行開始命令を入力すること
により開始する（Ｓ１）。遠隔走行開始命令を受けた後、遠隔制御手段５２は遠隔操作走
行モードの各種の命令が与えられるまで待機する。
【００１８】
遠隔操作走行モードの命令には前進、後進、回転、停止等の走行命令の他、移動体に対し
て移動位置を直接座標として与える走行命令もある。移動や回転等の遠隔走行モードの命
令を入力され（Ｓ２）、命令受信手段７１は受信した遠隔走行命令を遠隔走行制御手段５
２に伝える。遠隔走行制御手段５２は受け取った走行命令を記憶するととに、位置推定手
段６から得られる移動体の位置を走行位置記憶手段４２に記憶する（Ｓ３）。
【００１９】
遠隔制御手段５２は走行命令を解析し（Ｓ４）、その走行命令が遠隔走行終了命令でなけ
ればその命令を実行し、走行部３へ進むべき進路を与える（Ｓ５）。監視者は何回かこの
走行命令を移動体１に与えることにより移動体１を目的地に誘導する。
【００２０】
移動体１を目的地まで誘導し、所定動作の行使を終了した後、移動体１を元の所定の巡回
経路に復帰させたいとき、監視者は命令入力手段２２から遠隔操作終了の命令を送信する
。遠隔走行制御手段５２は遠隔走行終了の命令を受け取り、命令を解析した結果、遠隔走
行終了の命令であると判断する（Ｓ４）。移動体１は走行経路地図に記述された先の巡回
経路に復帰して、経路走行モードに切替る。以下に巡回経路に復帰する際の方法を記述す
る。
【００２１】
巡回経路に復帰する方法には２つある。第１の方法は、命令入力手段２１への操作が行わ
れ、遠隔操作によって走行してきた地点を逆に通過して、モード変更した地点に戻る方法
であり、第２の方法は、現在位置から最も近い巡回経路上の地点に直線的に戻る方法であ
る。
【００２２】
先ず、上記第１の方法、すなわち「走行してきた地点を逆に通過して、もとの地点に戻る
方法」について説明する。
遠隔走行制御手段５２が遠隔走行終了命令と同時に巡回経路に復帰する上記２つの方法の
うちどちらの方法を選択するかの終了条件を受け取ると（Ｓ６）、遠隔走行制御手段５２
は走行位置記憶手段４２から、現在地点より１つ前の位置を読みだすことにより、走行し
てきた位置を順次逆に読みだして（Ｓ９）、移動体１の現在位置が遠隔走行の開始位置と
同一であるかどうかを判定する（Ｓ１０）。現在位置が遠隔走行開始地点と同一でない場
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合は、走行命令を走行部３に与え、同様の操作を繰り返す（Ｓ１１）。同一となったとき
、すなわち、遠隔走行を開始した位置に戻ると、遠隔走行モードは終了し（Ｓ１２）、遠
隔走行制御手段５２は走行制御を経路走行制御手段５１に移して、経路走行を継続する。
【００２３】
上記第２の方法、すなわち「現在位置から巡回経路上の最も近い地点に直線的にで戻る方
法」について説明する。
遠隔走行制御手段５２が現在位置から走行経路上の最も近い点までの経路を計算し（Ｓ７
）、進むべき進路を走行部３に与え、巡回経路に復帰する（Ｓ８）。
【００２４】
移動体１が走行経路上の最も近い点にもどると、遠隔走行モードは終了となり（Ｓ１２）
、遠隔走行制御手段５２は走行制御を経路走行制御手段５１に移し、経路走行モードとな
って走行を続行する。なお、走行経路への最も近い経路とは、言うまでもなく、現地点か
ら走行経路への垂直線分である。
【００２５】
上記第１の方法の記憶している位置を通過して元に戻る方法は、遠隔操作モードである間
に、遠隔操作命令を発して長距離を走行させて、走行経路と現在位置の間に障壁や障害物
が存在する場合に有効である。この第１の方法により走行経路に復帰した方が良い例を図
５により説明する。移動体が走行経路上を走行しているとき、Ｐ１ 　 移動体に搭載してい
る異常事態検知センサ、例えば煙検知センサが異常を検知した場合を仮定する。そして、
煙発生の原因となる火点がＰ４ 　 にあったとすると、オペレータは移動体の走行を遠隔操
作走行モードに切り換えて、Ｐ２ 　 を経由してＰ３ 　 まで走行させて、煙検知の原因を確
認する。その後原因が判明して、巡回業務に戻る場合、走行経路上の最も近い点Ｐ５ 　 に
戻るには、復帰経路上に障害物があるので（図４（ｂ））、走行経路に一直線の経路で戻
ることは不可能である。そこで、Ｐ１ 　 からＰ４ 　 に至る過程でＰ２ 　 やＰ３ 　 の位置や
、各地点における回転角度等を記憶しておき、通過してきた順序と逆に読みだして遠隔操
作開始地点Ｐ１ 　 に復帰する。
【００２６】
この方法によれば、遠隔操作走行モードにおいても、監視者の操作によることなく、所定
の命令を入力するだけで、速やかに移動体を走行経路に復帰させることができる。
次に、走行経路に復帰する上記第２の方法、即ち巡回走行経路に最短距離で復帰する方法
を使用する例を図５に基づき説明する。この方法は、現在位置と巡回経路との間に障害物
が存在しない場合に有効である。図６（ａ）において、移動体が与えられた走行経路上を
巡回走行している場合、Ｐ１ 　 で搭載している煙センサが異常事態を検知したと仮定する
。この場合、火点がＰ３ 　 にあったとすると、オペレータは移動体をＰ２ 　 まで走行させ
て火点Ｐ３ 　 を確認する必要がある。Ｐ２ 　 において確認作業を終えて巡回経路に復帰す
る場合には、図６（ｂ）に示すように、Ｐ２ 　 から巡回経路に最も近い点であるＰ４ 　 の
地点に復帰点を定め、直線的にＰ４ 　 まで走行する。尚、巡回経路に最も近い点Ｐ４ 　 を
定めるに当たっては、遠隔走行制御手段５２が経路記憶手段４１及び走行位置記憶手段４
２に記憶されたデータに基づき演算処理を行うことにより算出される。
【００２７】
もちろん、、遠隔走行終了命令入力後、経路走行に復帰する途中で、遠隔走行を再起動さ
せることも可能である。
上述の実施例においては、監視員が遠隔誘導により移動体を走行させるものであったが、
移動体が異常を検知し、移動体自体が自発的に巡回経路を離脱して異常のある地点まで走
行した際の、巡回走行経路への復帰に際しても適用できることは言うまでもない。
【００２８】
【発明の効果】
本願発明によれば、従来自律型移動体が回避することができなかった障害物を人間がその
場に赴き、障害物を排除する必要はなく、与えられた経路以外の場所に移動する必要が生
じても、遠隔操作によって移動体を走行経路以外の任意の地点に誘導することができる。
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【００２９】
そして請求項１記載の発明にあっては、巡回経路と異常発生地点との間に障害物が存在し
ているような場合であっても、監視員が複雑な遠隔操作を行うことなく、移動体を速やか
に巡回経路に復帰させることが可能となる。
また、請求項２記載の発明によれば、遠隔操作走行モードにより走行している移動体を巡
回経路に復帰させる場合、移動体自身が巡回経路への最短距離を判断して復帰することが
でき、効率的な走行制御を行うことができる。
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明の移動体走行制御システムの基本構成を示すブロック図である。
【図２】本発明による移動体走行制御システムの全体構成図である。
【図３】本発明の移動体の制御部の回路図である。
【図４】移動体の遠隔操作走行モード時のフローチャート図である。
【図５】遠隔走行モード時の走行軌跡をたどって巡回走行経路に復帰する場合を示した図
である。
【図６】現在位置から巡回走行経路上の最も近い点に復帰する場合を示した図である。
【符号の説明】
１　自律型移動体
２　監視装置
３　走行部
４　記憶部
５　制御部
６　位置推定手段
７　移動体通信部
８　通信監視部
９　命令入力部
１０　情報表示部
１１　演算処理装置（ＣＰＵ）
１２　入出力装置
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【 図 １ 】 【 図 ２ 】

【 図 ３ 】 【 図 ４ 】
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【 図 ５ 】 【 図 ６ 】
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