
 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

研究内容：  

 

移動ロボットとしては最も単純な２輪独立駆動型ロボットを取り上げ、自律制御に関する研究を行っています。 下は、

画像処理を用いて障害物をよけながら目的地に向かって走行するという例です。       
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技術相談 

提供可能技術： 

移動体の制御に関すること 

制御に関する技術 

 

提供可能な設備・機器：  

名称・型番（メーカー） 

データ収集ボード Q8-USB(QUANSER 社)  

プラットフォームソフトウエア QuaRC2.1(QUANSER 社)  

制御設計 CAD MATLAB (MathWorks 社)  

  

  

 

 


