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ロボットの性能を考慮した複数ロボットへの教示 

 本研究では, 複数ロボットからなるシステムへ，どのように動作を人が教示するかという問題

に着目し、1人の人が教示した動作を、容易に複数ロボットの動作へと分解し，ロボットの動

作へと変換する方法を提案している．ここではいかのような手法を提案した．はじめに，人が

ある作業を達成するために必要な動作の例を，人に取り付けた簡易なデータグローブを通して

ロボットに直接的に示す（図 1）．本研究で開発したシステムは計測された物体操作の形態の

多様性に応じて適正ロボット台数を割り出す．さらに，開発した専用のエディタを人が操作す

ることにより，自動的に決められたロボットの台数に応じて，各ロボットに適切に動作を振り

分けるとともに動作を設定する．最後に，ここまでの過程で得られた各ロボットの動作の軌道

を，システム上で無駄のない形式に補正されることで，より迅速なロボット動作が実現され

る．提案した方法論を用いて，物体の持ち上げ，物体の傾け，椅子の展開等の４種類の作業を

人間が教示し，対応する 複数台のロボットによる物体操作の動作プログラムが生成できるこ

とを確認するとともに，従来の手法よりも短時間でロボットの動作プログラムを生成できるこ

とを確かめ，提案手法の有効性を確かめた（図 2）． 
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図 1 椅子の展開の教示 図 2 生成された複数台のロボットの動作 


