
自動走行ロボットを利用した監視・点検について
ー プラント自動巡回点検防爆ロボット
“ EX ROVR ”をご紹介します ー
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１.　はじめに
　こんなお声をお聞きします。『設備の老朽化や熟練者の退職など、プラント設備管理の課題は山積み。放っておくと悪化

するのは明らかなので、なにかしたい。世間では、DX（デジタルトランスフォーメーション）が切り札と叫ばれて久しいが、

具体的にどこから手をつけたものか…。とりあえずセンサをつけてデータを集めるのだ！ と意気込んでみても、危険場所 

へのセンサ設置コストはバカにならないし、そもそも危険場所に設置可能な（防爆性能を有する）希望のセンサやシステム

が世の中に存在しないことに愕然とする 』と 。

　こんな現状打破に ロボット技術がお役にたてないでしょうか？
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２.　防爆性能を有するプラント自動巡回点検ロボットのコンセプト　
　ユースケースとして、日常作業をサポートするケースと、インシデント時にファーストレスポンスする２ケースを想定して

みました。“良い”ロボットができればお役に立てそう…かな！？
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　今のロボット技術でできることは、ご希望のニーズには多分届かないでしょうが、まずは

　・単純な仕事をこなすことで、人をより高度な仕事に振り分ける。

　・危険な作業を代替する。

　・DXへの第一歩として、データ蓄積を始めてみる（データの有効性を検証する）。

　これらの役割からコツコツと、2022 年度にサービス提供を開始するプラント自動巡回ロボット「EX ROVR（エクスロー

バ）」シリーズの初号機“ASCENT（アセント） ”をご紹介します。

　立ち上げは（比較的）簡単。まず、行動の基点となるステーションをプラント内（ZONE1 危険場所への設置が可能ですが、

パブリックの LTE（docomo または au）がつながる場所限定です）へ設置し、工場エア―と電源をつなぎ込みます。

次にロボットをステーションとドッキングし、 内圧防爆ロボットとしての掃気作業の後に電源投入。これで準備完了。遠隔

操作端末 （非危険場所）からロボットを操作しながら、 巡回範囲の地図の作成と巡回点検シナリオの教示をすませれば、

あとは、ユーザ様ごとの専用クラウド画面から、 さきほど教示した巡回点検シナリオをスケジュール起動させるだけ。 ロ

ボットは、シナリオを自動実行し、 専用クラウドにデータを蓄積していきます。 詳しい立ち上げ手順は、 製品ホームページ

の各種ムービーをご覧ください。ロボットは、シナリオ実行後にステーションへ帰還し、 自動で給電 されるので、無人で

運転をつづけます。
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３.　５つのリモートで、安全安心なプラント保全を！　
　“ASCENT”には、5 種類のセンサーを搭載。危険場所・複数フロア―を含む石油ガス化学プラントでの自動データ

収集を、ナビゲーションや非接触充電などのロボットテクノロジーが支えます。
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４.　グローバルなIoTクラウドシステム
　EX ROVR の自動データ収集は、ロボットテクノロジーだけでなく、パブリック LTE を使った信頼性・安全性の高い 

IoTクラウドテクノロジーを通じてサービス提供されます。LTE は（一定の制限はあるものの）グローバルに世界をカバー

し、 AWS（amazon ウェブサービス）上のユーザ様ごとの専用データ領域へのセキュアな情報蓄積を実現します。
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５.　いよいよDX へ -データ連携と異常判定・予兆検知への道-
　プラントの無人化、運転の高度化、安全性向上の実現には、ロボットは重要な技術ではありますが、１つの手段に過ぎ

ません。ドローンなど他ロボットシステムだけでなく、従来の固定センサーや人が入力する巡回点検用タブレット等で得

られる情報、もちろんプラント制御に使用している情報などと組み合わせることで、データとしての価値が向上します。

６.　おわりに
　三菱重工では、ロボット（特に、ロボット本体の防爆型式検定への影響のないクラウド部）への異常判定や予兆検知ソ

フトウェアの実装、多種情報の連携システムのご提案を進めていきます。また、より高度な点検を可能とする新たなロボッ

トの開発も継続していきます。そのためにも、ユーザ様の生の声がかかせませんが、防爆モバイルロボットという新しい

危険場所でのソリューションは、使ってみなければ良い点も悪い点も想像しにくいかもしれません。そんな時は、ユーザ

様プラントでのデモや短期 PoC なども是非ご活用ください。
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https://www.mhi.com/jp/products/energy/ex_rovr.html
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