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RSNPクライアント協調型フレキシブル遠隔操作システム

概 要

各システムが独立したシステムでもあり，これらを合体させることで一つの遠隔操作システムとしても利用可能
なバイラテラル方式マスタスレーブ制御のRSNPクライアント協調型フレキシブル遠隔操作システムを構築した

特 徴

1.各クライアントが独立したシステム
でもあるため，一つのロボットが
故障しても，他のロボットを動作さ
せられる冗長性がある

2.協調制御器を用意することで，
センサの環境情報から一つの操縦
装置で操作するロボットを自動で
切り替え操作者への負担軽減

3.操作者はWEB上に表示するカメラ
画像に加えて，力覚フィードバック
により直感的に障害物の有無を知る
ことができ，操作性向上につながる
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②の範囲

①の範囲

協調制御について

移動台車とロボットアームの協調制御は，移動台車に搭載されている測域センサにより前方 180 
度の範囲で障害物を検出し，検出した障害物の位置によって移動台車とロボットアームの制御を切
り替える．

③の範囲

アームのみ制御

アームの姿勢・ハンドと
X軸方向の操作
移動台車の旋回に限定

：移動台車のみ制御

遠隔操作時の操作者への負担軽減・障害物回避も同時に実現可能

範囲 制御対象 制御内容

① ロボットアームのみ制御

②
・移動台車は旋回のみ

・アームはX軸方向の位置
と姿勢・ハンドの開閉のみ

③ 移動台車のみ制御
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操 作 画 面

カメラ画像だけでなくセンサのデータ
を表示することで死角であるロボット
の周辺状況把握可能である

力 覚 提 示

協調制御の障害物の検出範囲で測域センサが検出した移動台車に最も近い障害物の位置
座標をもとに反力Fを算出し，操縦装置のフィードバック機能を利用し力覚提示を行うこと
で直感的な操作を可能とする

操作者

WEBブラウザ

カメラ画像 センサ情報
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