
ARAI – YOKOI – OTA LAB 

 1

QR コード付きマークを用いた家庭用ロボットのための作業支援 
（太田助教授・新井教授） 

近年，家庭内で作業を行うロボットへの期待が高まっている．しかし，物体認識及び作

業理解の難しさがネックとなり，ロボットが作業を行うことは難しい．そこで本研究では，

fig. 1 に示すマークがロボットの物体認識と作業理解を補助するという，新しいコンセプト

を提案している． 

それの要素技術として，四つの円と QR コードからなるマークの設計，様々な物体配置

に対して頑健にそれの位置姿勢を計測するためのマークの計測方法，マークの貼付位置と

ロボットが作業時に用いるセンサの種類とを信頼性理論を用いて統合的に設計する手法，

以上三つを扱った．そして昨年度は，データベースに格納する教示データを簡単に作成す

る方法を提案した(fig. 2)．初めに，”Open the door.”などの命令を実行するためにとる経路

の種類をロボットが推論する．次に，その結果を基にロボットが教示データを作成するた

めに必要な教示項目を決定し，それらをユーザーに質問する．ユーザーはそれにキー入力

や部分的な実演の形で回答する．この対話を通じて教示データが作成されてゆく． 
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Fig. 1  Concept of task realization with marks 
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Fig. 2  Overview of teaching through interaction 


