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セッションの内容

▪ モーションプランニングアルゴリズム概説

▪ MATLABによる実装

▪ ハンズオン

– RRTによる移動ロボットの経路計画

– RRTによるマニピュレータの軌道計画

認知

判断

制御
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Initial 
Location

Goal

Location

Global Planning

モーションプランニングとは？

• A* 

• Hybrid A*

• A*Grid

• PRM

• RRT and RRT*,
双方向RRT

• ロボットを現在の状態から目的とする状態まで移動させるための
一連の有効な状態を見つける
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▪ サンプリングベースのプランニングアル

ゴリズム

▪ 探索木がランダムにサンプリングした点
を元に徐々に成長

▪ マニピュレータのような高い自由度を持
つ非ホロノミック拘束をうけるロボット
に適する

Xnear

𝑆𝑒𝑎𝑟𝑐ℎ 𝑡𝑟𝑒𝑒 𝑇

Xrand

State Space X

Xstart

Xnew

Xgoal

RRT (Rapidly-exploring Random Tree)
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MATLABでのRRT実装

状態空間

プランナー作成

パス生成

occupancymap = load(‘Map.mat’);

ss = stateSpaceSE2;

sv = validatorOccupancyMap(ss);

sv.Map = occupancymap;

planner = plannerRRT(ss,sv);

[pthObj,solnInfo] = 

planner.plan(start,goal);

占有マップ

干渉チェックのためのオブジェクト
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ハンズオンへ
RRTアルゴリズムによる移動ロボットのパスプランニング
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サンプルスクリプトの開き方
移動ロボットハンズオン

①

②

③

② MATLABで”2_motion_planning”のフォルダへ移動

③work_1_MobileRobotPathPlanning.mlxをダブルクリック
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マニピュレータの軌道計画
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Tstart

Tgoal

Start Configuration Tstart

Goal Configuration Tgoal

環境
軌道プランナー

マニピュレータの軌道計画

X
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双方向 RRT

X

Tstart

qrand1

extend2

最大接続距離
MaxConnectionDistance

connect1

connect2

extend1

qrand2

Tgoal

EnableConnectHeuristic = true

• 仕組み
• パス短縮
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X

extend2

connect1

connect2

extend1

EnableConnectHeuristic = false

双方向 RRT

Tstart

qrand1

qrand2

Tgoal

最大接続距離
MaxConnectionDistance

• 仕組み
• パス短縮
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Tstart

Tgoal

双方向 RRT

最大接続距離
MaxConnectionDistance

• 仕組み
• パス短縮
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Tstart

Tgoal

X

双方向 RRT

• 仕組み
• パス短縮
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Tstart

Tgoal

双方向 RRT

• 仕組み
• パス短縮
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Tstart

Tgoal

双方向 RRT

• 仕組み
• パス短縮
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ハンズオンへ
RRTアルゴリズムによるマニピュレータのピック&プレース



18

サンプルスクリプトの開き方
ピックアンドプレース ハンズオン

③work_2_PickAndPlacePlanning.mlxをダブルクリック
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認知

判断

制御

まとめ

▪ モーションプランニングアルゴリズム概説

▪ MATLABによる実装

▪ ハンズオン

– RRTによる移動ロボットの経路計画

– RRTによるマニピュレータの軌道計画
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Quick Start Guide

お試しいただける様々なリソースを用意しています！

製品紹介ページ、ビデオ教材 サンプル例題 ウェビナー録画

https://jp.mathworks.com/products/navigation.html
https://jp.mathworks.com/videos/series/autonomous-navigation.html
https://www.mathworks.com/help/releases/R2021a/nav/examples.html?category=motion-planning&s_tid=CRUX_topnav
https://jp.mathworks.com/videos/search.html?q=autonomous%20robot&page=1
https://jp.mathworks.com/videos/search.html?q=autonomous%20robot&page=1
https://jp.mathworks.com/videos/search.html?q=autonomous%20robot&page=1
https://jp.mathworks.com/products/robotics.html
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