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概  要 

 

不整地走破が可能な遠隔操縦型クローラロボット（写真）により，プラントや

インフラ構造物における屋外や狭隘・暗所空間に対してリモート点検や環境調

査を行うことが可能である． 

従来技術・ 

競合技術 

との比較 

（優位性） 

不整地走破の際，踏破対象の寸法や形状などの情報を必要とせず，サブクロー

ラ（受動／能動）の回転剛性（コンプライアンス性）を適切に設定する半自律

制御技術により，操縦者の熟練度に依存しない遠隔操縦を実現している点 

本技術の 

有用性 

本技術を極限環境下等での調査や点検に利用することにより，作業者の安全確

保．調査点検作業の効率化，調査点検結果のデジタル化を実現 

関連情報 

（図・表・写真等） 

 

  

適用可能製品 
遠隔操縦型環境調査・点検ロボット 

技術 

シーズ 

保有者 

氏名 

所属・役職 

奥川雅之 

愛知工業大学工学部機械学科・教授 

技術 

シーズ 

照会先 

窓口 
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