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地盤状態を把握しながら移動する月面探査ロボット
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１．概要（２００字目安）

　月面上はレゴリストと呼ばれる柔らかい砂で覆われています。
探査ロボットはその柔らかい地盤を走行・移動しながら探査をしなければなりません。
軟弱地盤上を走行すると地盤の破壊による滑りや沈下が発生します。
その滑りや沈下を実時間で検知しながら探査するロボットです。実時間で検知することにより
走行不能状態を回避することができます。
検知する手段として, 車輪と地盤が接触する部分に触覚センサーを搭載させています。
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車輪が地盤に埋まる様子 センシング車輪 移動ロボット（テストベッド）

月面は極環境となるため, 車輪は金属製の剛体物となります。そのため月面の柔らかい砂を走行すると左図に
ありますように砂を破壊しながら沈下してしまいます。 このような状態になると抜き出すことは容易なことではな

く, 人間によるメンテナンスができない以上, ミッション計画に大きなダメージを与えていまいます. そこで中央の図
にありますセンシング車輪を用いて危険な状態に陥る前に検知するセンシング車輪を開発しました。また実際に

移動ロボットに搭載し, ナビゲーションの一つの選択肢としてこのセンシング車輪からの情報を用います.


