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所所属属：：  福福井井工工業業高高等等専専門門学学校校  機機械械工工学学科科 

研研究究内内容容：：    

  

  

本本テテーーママでではは，，水水田田ででのの利利用用をを主主眼眼にに置置いいたた小小型型ロロボボッットトをを題題材材ととししてて，，フフィィーールルドドロロボボッットトのの研研究究開開発発をを行行っってて

いいまますす。。  

研研究究のの目目的的はは，，走走行行がが困困難難ななフフィィーールルドドににおおいいてて，，自自律律／／半半自自律律走走行行ををササポポーートトすするるハハーードドウウェェアア・・ソソフフトトウウェェ

アア，，おおよよびび，，基基礎礎技技術術をを開開発発すするるここととでですす．．  

ハハーードドウウェェアアととししててはは，，水水田田圃圃場場内内ののよよううなな軟軟弱弱地地盤盤ににおおいいてて，，座座礁礁せせずず安安定定走走行行がが可可能能なな走走行行体体のの開開発発をを行行

っってていいまますす．．  

ソソフフトトウウェェアアととししててはは，，信信号号検検出出・・状状態態推推定定理理論論（（カカルルママンンフフィィルルタターーななどど））にに基基づづくく障障害害物物へへのの衝衝突突検検出出・・回回避避方方

法法ななどどののササポポーートトアアルルゴゴリリズズムムのの開開発発をを行行っってていいまますす．．  

ままたた，，農農業業ににおおけけるるロロボボッットト・・セセンンササななどどのの利利用用ににもも関関心心をを持持っってておおりり，，農農業業用用小小型型ロロボボッットトのの応応用用例例ににつついいててもも

研研究究をを行行っってていいまますす．．具具体体的的ににはは，，本本ロロボボッットトにによよるるチチェェーーンン除除草草やや，，拡拡張張ユユニニッットトにによよるる多多目目的的化化，，施施肥肥量量最最適適化化

ののたためめのの環環境境計計測測（（ppHH，，EECC））ななどどににつついいてて試試行行ししてていいまますす．．  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

研研究究タタイイトトルル：：  

水田用小型ロボットの研究開発 

 

氏氏名名：：      
亀亀 山山 建建 太太 郎郎 ／／ KKAAMMEEYYAAMMAA  

KKeennttaarroo    
EE--mmaaiill：：  kk__kkaammee@@ffuukkuuii--nncctt..aacc..jjpp  

職職名名：：  教教授授  学学位位：：  博博士士（（工工学学））  

所所属属学学会会・・協協会会：：  計計測測自自動動制制御御学学会会，，機機械械学学会会，，農農業業食食料料工工学学会会ほほかか  

キキーーワワーードド：：  制制御御，，モモデデリリンンググ，，シシスステテムム同同定定，，信信号号処処理理，，移移動動ロロボボッットト，，農農工工連連携携  

技技術術相相談談  

提提供供可可能能技技術術：：  

・・機機械械シシスステテムムのの計計測測・・制制御御（（モモデデルル化化，，状状態態推推定定，，制制御御，，信信号号処処理理ななどど））  

・・小小型型ロロボボッットトのの研研究究開開発発  
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