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Abstract
 For automating the transportation of finishing materials, we developed a sign-guided autonomous transportation 
system "Follow Me"which uses signs on the floor to navigate a vehicle. This system recognizes the location and 
content of signs by a sensor and vision system, and moves autonomously. The transportation path can be changed easily 
by altering the content or location of signs. A sign search algorithm with data obtained by laser radar, and a 
recognition algorithm with a pattern matching method are presented. These algorithms were examined by experiment and 
a prototype system was produced. After applying to sites, the results suggested that the system is suitable for heavy 
work, safety and transportation velocity. This paper describes the sign recognition algorithm, system functions and 
the results of site experiments, and proves the effectiveness of the system.
概要
　仕上資材水平搬送の自動化を目的として，現場内に設置した標識によって搬送台車を誘導する標識認識自律搬送システム「
Follow Me」を開発した。本システムはセンサと画像処理システムを用いて標識の位置と標識内容を認識し現場内を自律移動するも
のであり，標識の種類や場所を変えることにより容易に搬送経路を変えられる特徴をもつ。認識手法としてレーザレーダにより標
識を探し出しその位置を認識する探索アルゴリズムと，パターンマッチングにより標識内容を特定する認識アルゴリズムを考案し
た。この手法の性能を実験により確認したのち試作機を製作した。試作機を現場に適用した結果，苦渋作業からの開放と作業員の
安全確保が図られ，搬送速度においても人手作業に優ることがわかった。本報では，標識認識のアルゴリズムとシステムの構成，
機能，性能および現場における適用結果について述べ，システムの有効性を示した。
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