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2 背景 / Background

・小学生の時から、ものづくりが大好きで、また、自分の特技を生かして社会に貢

献したいという思いが強くあった。

・今年度、ロボットを開発している会社のインターンシップに参加した。そこで学ん

だ技術を自分の実生活に落とし込みたいと思い制作を始めた。

1 概要  / Abstract

・安価でコンパクトかつ直感的に操作できる、人の手助けを目的としたロボットを

自作

・UbuntuとROS2を使い、複数のデバイスを連携させて制御・映像・通信を実現し

た

８今後の展望 / Future prospects

自動運転

・走るべきルートを自動でマッピングして保存する

・カメラの画像データと、事前に登録したルートを見比べて、自分の位置などを推

定する

・地図上の定められた座標までルートを考えて移動する

操作性

・起動のプロセスを簡単にする

・手動操作時に、映像の解像度を上げられるよう工夫する

- 現在は滑らかさを優先して解像度を大幅に落としている

デザイン

・モーターのベースを自作のものに変える

・棒状の部分の揺れを軽減して安定させる

６ 操作性

・Ubuntuの入っているノートパソコンを使用して直感的に操作ができる

- 矢印キーで操作可能

- カメラからの映像のリアルタイム配信

・モニターに通信状態が表示されて不具合などが一目でわかる

４ハードウェア

・モーターの部分はルンバを使っている

- 将来的には自作のものに置き換える

・パーツは３Dプリンタを使用して自作する

・電源は、手軽で軽量なポータブルバッテリーからとる

・2台のRaspberry Piと1台のノートパソコンを使用

- 制御・映像・操作で分担

・それぞれの機器をつなぐポータブルのWi-Fiルーターを使用

・カメラを上下2つ載せることでそれぞれのカメラの画像の差から物体までの距

離を推定できる

・将来的には上部にあるマトリクスLEDで文字列やQRコードを表示し、またマイク

やスピーカーなどで遠隔で会話もできるようにする

７独特な点

・安価、コンパクト、軽い

- 一般の家庭でも導入しやすい
- センサー類がカメラのみなので安価

・操作が簡単

- 誰でも使いやすいような設計になっている

・大人の手助けを借りずにシステムを作り上げることができた
３目的 / Purpose of research

・ものの運搬など、人の手伝いをできる安価なロボットの製作

・カメラのみを使用する安価な自動運転システムを開発する

５ソフトウェア

・Ubuntu 24.03 LTSをそれぞれのデバイスにインストール

・ROS2 Jazzyを使い制御・通信を行う

・コードはPythonで書く

ROS2
・複数の自作パッケージなどを動かす

・同じネットワーク上にすべてのデバイスを接続しておくことで、デバイス間での

通信ができる


