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特許等の名称：移動体操作用無線通信装置および通信制御プログラムならびに

移動体の遠隔操作

移動ロボット、無人搬送車、電動カートなどのリモコン操作

広範囲で移動する移動体（ロボット）をリモコン操作する際に、移動によって現在通
信を行なっているアクセスポイント（ＡＰ）の通信範囲を離れ、隣接する別のＡＰに再
接続するハンドオーバー時の通信途絶を極力抑えて安全なリモコン操作を確保す
る。

本発明によれば、簡単な構成でハンドオーバー時の通信途絶を抑えて安全なリモコ
ン操作を確保することができる。

本発明は、複数のＡＰからの遠隔制御信号によってロボットを遠隔制御するもので、
ロボットにはいずれかひとつのＡＰと無線通信を行なう無指向性アンテナとロボットの
移動方向を向いた指向性アンテナ２とが設けられており、ロボットがＡＰからの遠隔
制御信号の到達領域Ｅ１、Ｅ２、Ｅ３から外れた場合には指向性アンテナ２によって微
弱な信号を受信して遠隔制御を継続する。


