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ロボットのための環境と作業構造のユニバーサルデザイン 
（新井教授・上田助教） 

家庭においてロボットが家事に従事することに潜在的な需要があることは間違いない．しか

し，家庭環境内で実際にロボットを動かすためには数多くの技術的課題があり，現在は移動ロ

ボット型の掃除機などが一部で普及しているのみである．その原因はハードウェア，ソフトウ

ェア両面において数多く存在するが，主要な問題として，様々なタイプのロボットが様々なタ

スクをこなすような状況を想定すると，作業とロボットの組み合わせでいちいちプログラムの

開発が必要になり，その設計指針がばらばらで統一できないことが挙げられる． 

本研究では，そのような問題に対し，環境の側のハード的，ソフト的な仕様を定めるという

アプローチで解決することを目指している．すなわち，環境の側にセンサを配置してロボット

に精度を保証した計測情報提供を行ったり，その環境で作業を行う場合における行動計画のた

めに必要な情報を提供したりすることで，新たなロボットの導入やタスクの実行を容易に行え

る仕組みを提案することが本研究の目的である． 

当研究室では，多数のセンサを配置した部屋において，基礎的なセンサ処理（画像処理や測

距センサデータ処理，RFIDによる物体識別）と，それら多種多様なセンサ情報を統合してロボ

ットに与えるためのシステム，手法を現在開発している．また，ロボットに作業をさせるため

のプログラム構造の検討を（独）産業総合研究所，（株）東芝と共に行っている．また，開発

したソフトウェアをRTミドルウェア1)でモジュール化し，汎用化を試みている． 
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      Fig. 1  Experimental environment           Fig. 2  Multiple motion tracking system 

 


