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・ 施設内部での走行するには後退制御が必須
・ 前方に単一で設置しているLiDAR用い，前方の情報をもとにした後退制御
・ エレベーター搭乗のための複合システムの追加

前方情報を活用することで，センサーのコストをかけず後退制御が可能

自動駐車や切り返しなどの後退制御に関係する企業との連携を希望

エレベーター内部の情報を先に確認し，安全が確認でき次第後退可能域まで移動．その
後前進後退切り替えを行い，注意勧告をしながらエレベーターに搭乗する複合システム

計画経路

1 2

3エレベーター内
安全確認後搭乗

フロー図

今後の課題と予定
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