
アクセス・制御技術に関して取り組むべき研究開発領域（概念図）

　　　　バイラテラル制御　　　　
アクセス機材と
マニピュレータの
協調制御

地雷が埋設されている可能性のある場所（地雷原）に地雷を探知するためのセンサやマニピュレータを安全に持ち込み、
効率的に探知・除去作業を実施するためのアクセス・制御については、どのような地雷原で作業するか、どのような作業
を行うか、遠隔制御か自律制御か、等の要因に伴い、様々な技術が必要となる。

　　　　　　　　　　　マニピュレータ技術　　　　　　　　　　　
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　探針作業　
携帯型金属探知器
による探知作業

　携帯型マニピュレータによる探知、確認　　

車両搭載型マニピュレータによる探知、確認

　携帯型マニピュレータによる除去　　

車両搭載型マニピュレータによる除去

　　　　　　　　　　自律型歩行型機械による探知、確認、除去　　　　　　　　　　　
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