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研究成果の概要（和文）：パーソナル EV 知能化のための JAUS コンポーネントの製作とそ

の実装を行った．2010 年度から 2012 年度までの間に行った研究は,主に JAUS を用いた

ローカルコンポーネントの開発および実験，既存のセンサを JAUS コンポーネントとして

扱うことができるJAUS Protocol Converterの開発とJAUSシステムの統合に関する研究

および実験を行った。その JAUS 準拠 EV コンポーネントの実証実験およびデモンストレ

ーションの場として，（１）米国で開催された IGVC 大会、（２）日本で開催されたつくば

チャレンジへの参加出場、（３）第 25 回国際計量計測展のアカデミックプラザに出展し、

JAUS Protocol Converter の試作モデルの展示を行った。 
 
研究成果の概要（英文）：In this research, we develop a JAUS component for intelligent 
personal electric vehicle. Based on JAUS Reference Architecture AS5669A，AS5684，
AS5710，AS6009, we carried out various types of JAUS components are developed during 
the period from 2010 to 2012. In order to build JAUS component rapidly, we develop 
general purpose JAUS protocol converter for existing conventional mobile robot sensor 
units. To evaluate effectiveness of the developed JAUS component, we demonstrate at (1) 
IGVC (Intelligent ground vehicle competition) 2010, 2011, 2012 in the U.S.A. and (2) 
Tsukuba Challenge 2010, 2011, 2012 in Japan and (3) Intermeasure 2012 in Japan. 
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１．研究開始当初の背景 

JAUS（Joint Architecture for Unmanned 
Systems）とは、米国国防総省が推進する無

人移動ロボットのセンシングと制御のため

の統一規格である。 
米国国防総省の主導で、当初は軍事用の

要素が強かったインターネット、GPS は、

今では民生用として広く普及し、世界のデ
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ファクトスタンダードとなったように、

JAUS も今後、ロボットにおけるセンシング

及び制御のデファクトスタンダードの規格

として普及していく可能性は十分高いと想

定される。2008 年には、JAUS の一部は SAE
の Aerospace Standard（AS-4）規格として

も採用されており、米国での利用は、急激に

加速されると想定される。 
 申請者ら研究グループでは、JAUS に関す

る実装および研究を、2005 年から着手して

おり、申請者ら研究グループが参加している

IGVC 大会においても、JAUS 実装に関して

いくつかの賞を受賞するなど JAUS 実装に

おいては実績がある。JAUS は、メッセージ

ベースの分散アーキテクチャーであるため、

フォールトトーラレントなシステム構成が

容易に可能であり、安心・安全の面からもパ

ーソナル EV への適用は適切であり、高齢化

の進む日本にとっても適切な JAUS アプリ

ケーションのひとつであると考えたからで

ある。 
２．研究の目的 

本研究でのねらいは、少子高齢化社会を迎

えるわが国において今後ニーズが増すロボ

ットの統一規格として、JAUS の可能性を検

討することにある。本研究では、高齢化社会

に適したパーソナル EV としての車いすに焦

点をあて、福祉的な利用のために JAUS を実

装し安心安全走行支援への適用の可能性を

検討する。本目的を達成するために以下の 3
つのサブテーマについての研究を行う。 
(1)JAUS 準拠 EV コントローラの開発

(2)JAUS 準拠環境認識コンポーネントの開

発(3)JAUS 準拠安全・安心走行支援コンポー

ネントの開発及びそれらの統合 
申請者ら研究グループでは、これら技術を

整理し JAUS 対応とすることで、汎用性、利

便性などを高め、パーソナル EV に適用する

場合の問題点を明らかにする。 
 
３．研究の方法 

本研究では、パーソナル EV 知能化のため

の規格として JAUS を用いることを提案し、

実機に適用したシステムを開発する。またコ

ンペティションなどの参加を通じて実際に

動かすことで、問題点を明らかにする。本目

的を達成するために以下の３つのサブテー

マについての研究を行う。(1)JAUS 準拠 EV
コントローラの開発(2)JAUS 準拠環境認識

コンポーネントの開発(3)JAUS 準拠安全・安

心走行支援コンポーネントの開発及びそれ

らの統合を行う。 
 

４．研究成果 

(1)JAUS 準拠 EV コントローラの開発 
 JAUS Reference Architecture AS5669A，

AS5684，AS5710，AS6009 のドキュメント

に従い，Android 端末で遠隔操作可能な

EV ロボットコントローラのデザインと実

装を行った。 

 

主な研究成果〔学会発表⑬，⑯，㉗〕 
(2)JAUS 準拠環境認識コンポーネントの

開発 
リアルタイム処理可能な環境認識コンポ

ーネントの開発とその実装を行った．  

 

主な研究成果〔学会発表③，⑦，⑩，⑪，

⑬, ⑰，⑲，㉖〕 
(3)JAUS 準拠安全・安心走行支援コンポー

ネントの開発及びそれらの統合 
前述の JAUS 準拠環境認識コンポーネン

トと組み合わせ安全・安心走行を実現する

ための Path Planning アルゴリズムの開

発とその実装、およびコンペティションで

の検証を行った。  

 

主な研究成果〔学会発表④，⑮，⑳，㉓，

㉔，㉕, ㉘，㉙，㉜，㉞〕 
(4) コンペティション参加実績 

①IGVC2010 大会 

出場チーム48チーム中,ナビゲージョン

チャレンジ部門で準優勝, JAUSチャレンジ

部門で準優勝,総合部門で準優勝できた。 
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②IGVC2011 大会 

出場チーム 56 チーム中，JAUS チャレンジ部

門で優勝、ナビゲージョンチャレンジ部門で

5 位，総合部門で 3 位であった。 

③IGVC2012 大会 

出場チーム 47チーム中、総合部門で準優勝、

今年度から始まった新しい Auto-Nav チャレ

ンジ部門で 3位、JAUS チャレンジで準優勝で

あった。 

④つくばチャレンジ 

2010，2011,2012 年のつくばチャレンジに 2

台の JAUS 準拠自律型 EV ロボットで参加し、

市街地走行における安全走行支援の可能性

の検討を行った．2012 年のチャレンジでは、 

520m 以上走行した車両に贈られる認定書を

もらうことができた。 

５．主な発表論文等 
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を用いた JAUS 準拠コントローラの開発,
第 58回知的制御研究部会(SIC2010-2),査読

無, Dec.9,法政大学（東京都）,13-14,2010 
㉘山川 拓哉，長谷川 功介，中田 貴人，高

橋 一成，横田 忠至，長 卓弥，江川 潤，

藤田 昌央，渡辺 嘉二郎，小林小林小林小林    一行一行一行一行，移動

ロボットのためのポテンシャル法を用いた

JAUS 準拠ローカルウェイポイントドライ

バの開発, 第 11 回システムインテグレーシ

ョ ン 部 門 講 演 会 (SI2010), 査 読 無 , 
Dec.23-25, 東 北 大 学 （ 宮 城

県）,1693-1695 ,2010 

㉙Takuya Yamakawa, Kazuyuki KobayashiKazuyuki KobayashiKazuyuki KobayashiKazuyuki Kobayashi, 
Kajiro Watanabe, Yosuke Kurihara, 
Development of Path Planning Algorithm 
Using Potential Field Based on Two 
Fixed Angle Laser Scanners, SICE2010, 
査 読 有 , Aug.18-21, Taipei, Taiwan, 
892-895, 2010 

㉚Takanori Komatsu, Tomoyuki Ohkubo, 
Kazuyuki KobayashiKazuyuki KobayashiKazuyuki KobayashiKazuyuki Kobayashi, Kajiro Watanabe, 
Yosuke Kurihara, A study of RSSI-based 
formation control algorithm for multiple 
mobile robots, SICE2010, 査 読 有 , 
Aug.18-21, Taipei, Taiwan, 1127-1130, 
2010 

㉛ Takahito Nakada, Tomoyuki Ohkubo, 
Kazuyuki KobayashiKazuyuki KobayashiKazuyuki KobayashiKazuyuki Kobayashi, Kajiro Watanabe 
and Yosuke Kurihara,A study of visual 
odometry for mobile robots using 
omnidirectional camera, SICE2010, 査読

有, Aug.18-21, Taipei, Taiwan, 2957-2959, 
2010 

㉜Kosuke Hasegawa, Tomoyuki Ohkubo, 
Kazuyuki KobayashiKazuyuki KobayashiKazuyuki KobayashiKazuyuki Kobayashi, Kajiro Watanabe, 
Yosuke Kurihara, A study of real-time 
path planning for mobile robots based on 
environment recognition using 
omnidirectional images, SICE2010, 査読

有, Aug.18-21, Taipei, Taiwan, 2953-2956, 
2010 

㉝ Kenji Sawada, Kazuyuki Kobayashi,Kazuyuki Kobayashi,Kazuyuki Kobayashi,Kazuyuki Kobayashi, 
Kajiro Watanabe, Tomoyuki Ohkubo and 
Yosuke Kurihara,Development of cellular 
phone based JAUS-compliant unmanned 
system controller, SICE2010, 査 読 有 , 
Aug.18-21, Taipei, Taiwan, 3520-3522, 
2010 

㉞峯岸 大輔,小林一行小林一行小林一行小林一行,渡辺嘉二郎,Tangent 
Bug Algorithm を用いた自律移動ロボッ

トの制御,日本知能情報ファジィ学会支部

研究部会合同研究会 2010－東北・関東支部

＆知的制御・ヒューマンインタフェース研

究部会－,査読無，July.2-3,伝国の杜（山形

県）,31-34,2010 

㉟小林一行小林一行小林一行小林一行,渡辺嘉二郎,IGVC 大会とつく

ばチャレンジの比較,日本知能情報ファ

ジィ学会支部研究部会合同研究会 2010
－東北・関東支部＆知的制御・ヒューマ

ンインタフェース研究部会－ ,査読

無 ,July.2-3, 伝国の杜（山形県） ,9-12, 
2010 

〔その他〕 
(1) Orange2010, 18th Intelligent Ground 
Vehicle Competition 参加出場,総合 準優

勝 ,JAUS Challenge 優 勝 , Oakland 
Univ. ,June 4-7, 2010 
(2)自由自在な福祉用自律移動型ロボット, 
青少年のための科学の祭典東京大会  in 
小金井 , 出展 , 東京学芸大学 , Sep.12, 
2010  
(3) Amigo2010, Orange2010, つくばチャ

レンジ 2012 2 台参加出場,つくば市公道 
11/18-19, 2010 
(4) Active2011, 19th Intelligent Ground 
Vehicle Competition 参加出場  総合 3
位,Autonomous Challenge 準優勝, JAUS 
Challenge 準優勝, Oakland Univ. ,June 
3-6, 2011 
(5)自由自在な福祉用自律移動型ロボット, 
青少年のための科学の祭典東京大会  in 
小金井 , 出展 , 東京学芸大学 , Sep. 11, 
2011  
(6) Active2011, Orange2011,つくばチャ

レンジ 2012 2 台参加出場,つくば市公道 
11/15-16, 2011 
(7) Active2012, 20th Intelligent Ground 
Vehicle Competition 参加出場 総合準優

勝 ,AutoNav Challenge 3 位 , JAUS 
Challenge 準優勝, Oakland Univ. ,June 
8-11, 2012 
(8)自由自在な福祉用自律移動型ロボット, 
青少年のための科学の祭典東京大会  in 
小金井, 出展, 東京学芸大学, Sep. 9, 2012 
(9) JAUS 準拠システムとその応用計測制

御モジュール, 第 25 回国際計量計測展,
「アカデミープラザ」,10/10-12, 東京ビッ

クサイト, 2012 
(10) Active2012, Orange2012, つくばチ

ャレンジ 2012 2 台参加出場,つくば市公道 
11/10-11, 2012 
６．研究組織 
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