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ロボットの知的行動を支援する環境整備法 
（太田助教授・新井教授） 

ロボットが家庭・オフィス環境でさまざまな作業を実現するためには，ロボットが(a) 作

業対象物の位置姿勢や作業内容(操作方法や把持位置)などを知ること，(b) 作業内容の変化

に応じた適切な動作を生成すること，が必要となる．(a)に関しては上記の情報を含むマー

ク(Fig. 2,3 参照)を作業対象物に貼付した．(b)に関しては以下の三つの方法を提案した． 

(1)移動マニピュレータによる複数作業実現のための最適経路生成法(Fig. 1) 

 ロボットに色々な場所で複数の作業を行わせるとき，作業順序，作業位置姿勢，マニピ

ュレータ手先軌道，移動経路などを指示する必要があるが，ロボットの機構に詳しくない

ユーザがこれらの項目を導出することは難しい．本研究では，ユーザが作業(複数個)の情

報のみ与えれば上述の項目を自動的に導出するシステムを構築している．現在までに障害

物を回避しつつロボットの二地点での位置姿勢を繋ぐ最短経路を導出する方法を提案した． 

(2)マークを用いたマニピュレータの物体ハンドリング方法(Fig. 2) 

物体ハンドリングのためには，物体の正確な位置姿勢，適切な把持順序と把持姿勢を計画

する必要がある．提案手法では，物体に貼付されたマークをマニピュレータが異なる方向

から複数回計測し最小二乗法を用いることで物体の位置姿勢を精度よく推定した．えられ

た物体位置姿勢，マーク上に記載された把持候補点および近接覚センサの情報に基づき，

物体の把持順序と把持姿勢とを計画し，適切な物体の把持とハンドリングとを実行できた． 

(3)信頼性理論を用いたロボットの作業環境整備法と動作生成法(Fig. 3) 

引き戸閉めなど，マークを貼付した物体の可動部の状態を変化させる作業をロボットに行

わせる．このときマークをどこに貼付するか(作業環境整備法)，どのようなセンサ情報に

基づき作業を行うか(動作生成法)を決定する必要がある．本研究では，作業成功率と作業

時間の観点から上記二項目を評価し，それらの適切な組合せを求める方法論を提案した．

提案手法を用いて適切な動作生成法と作業環境整備法を決定し，蛇口閉めなどを行った．   
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Fig.1 Example of paths 

 

Fig. 2 Handling of a packed juice
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Fig. 3 Turning off a faucet 
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