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遠隔からの制御と高速大容量通信が可能であるローカル５Ｇ等の無線通信を用い
て、走行ロボットの遠隔からの制御を実施しました。ローカル５Ｇは㈱愛媛ＣＡＴ
Ｖの地域閉域網を利用し、カメラ画像や位置データ等の通信を行うことで、ローカ
ル５Ｇ等の無線通信を用いたロボットの自動走行制御に取り組みました。

Wi-Fiのローカルエリア内でロボットナビゲーションを行うことができまし
た。また、ローカル５Ｇ通信網を用いて遠隔からロボットを操作することが
できました。今後、アーム制御やＡＩ判断等を合わせて行うことで、さらな
るローカル５Ｇ通信の用途展開を支援していく予定です。

ローカル５Ｇネットワーク

ローカル５Ｇを用いた遠隔操作

Wi-Fiを利用したナビゲーション

操作側ロボット側

ロボットに付属した
カメラでの映像確認

Wi-Fi通信を利用したロボットの
ナビゲーションを行いました。
ロボットに搭載されたLiDAR（
Light Detection And Ranging）を用い
て、SLAM(Simultaneous Localization 
and Mapping)を行いナビゲーション
を実施しました。

ローカル５Ｇの閉域網を利用して遠隔地からロボ
ットに取り付けたカメラ画像を確認しながらロボ
ット操作を行いました（東温市⇔松山市）。


