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無人移動車

•一般的には無人ガイド付き搬送車
(AGV)と呼ばれている。

•AGVは産業用途で多く使用される
自動運転車の一種。主に製造工場
や自動倉庫などで使用される。

•協働ロボットと相性がいいため、
提案されている。



無人移動車の構造
•高さ610mmあり、この上段に協
働ロボットを載せる。

•構造材として20×20アルミフ
レームを利用する。

•フレームの下段には、協働ロボッ
ト用のバッテリーとモータ用の
バッテリーが載る。

•車輪が並行二輪になっているため
その場旋回ができる。



モータを制御するマイコン
今回使用したマイコンはM5Stack社の「M5Stack
gray」というマイコンモジュールである。

•特徴として50mm×50mmのモジュール
化されたハードウェアシステムをマイコ
ン本体（Coreユニット）の下に積み重
ねることによって、必要な機能を拡張で
きる。

→今回はステッピングモータドライバ
モジュールを組み合わせて制御に用いる。



M5Stack 選定理由
•プログラムをBlockly(ブロックリー)と呼ばれるブ
ロックを重ねてプログラムするビジュアルプログ
ラミング言語が使えるため、プログラムが簡単で
ある。そのため、誰でもプログラミングができる。

•M5FlowというM5Stackのwebサイト上の開発環
境を用いることができる。

•プログラムの書き込みはWi-Fiで行える。





走行実験結果

•ボールキャスタとタイヤの高さが設計時と少
し違うため、車体がかなり揺れる。

•たまにモータが脱調する。



今後の予定

•センサユニットを取り付け、ガイドの黒テー
プの上を走るようにする。

•がたつきを軽減させる。


