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 本稿は，実際の作業で使用しているクローラダンプを対象に，現状の無人化施工現場で使用されている

遠隔操作システムを大幅に変更することなく，その走行を自律化する走行制御システムの構築について報

告する．本システムは，若干のセンサ等を車両に付加するのみで実現しており，現状の無人化施工の遠隔

操作システムとの親和性が良い特長がある．車両の自律走行制御の基礎となる車両の自己位置推定法と自

律走行制御アルゴリズム，およびクローラダンプへの実装方法を述べ，それらの実証実験の結果を報告す

る． 
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In this paper, we report our work on the implementation of autonomous driving system in the existing 

unmanned construction equipment and the result of real-world experiment. Our system can be 
incorporated into the existing unmanned construction machinery with only minor modifications because it 
fully utilizes the remote-control function that already exist. In the real-world experiment, the crawler 
dump trucks were equipped with our system and its autonomous driving operation was examined in the 
actual unmanned construction site. 
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