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研究シーズの概要 

オフィスなどの屋内を⾃律的に移動するロボットを⽤いた研究を進めています。⼈と共存する環境で移動ロボットを導⼊
する際には、⼈や壁などへの衝突を避け、接近しすぎないように移動制御を⾏う必要があります。この研究シーズでは、移
動ロボットが搭載したセンサを⽤いて周囲を計測しながらオフィス内を巡回し、住環境などの調査を⾏う技術を提供しま
す。 
研究シーズの詳細 
◆研究例◆  

周囲に⼈がいる環境で⾃律的に移動するサービスロボッ
トの研究を進めています。周囲の⼈の移動を計測し、ロボ
ットの周囲の⼈と距離を保つなど、不快な印象を与えない
ような移動制御を⾏うことができます。また、ロボットから周
囲の⼈に様々な情報提供を⾏うこともできます。 

周囲の⼈の⾏動計測   プロジェクタによる情報提供 
 

◆応⽤例◆  

⼩型移動ロボットがオフィスなどの屋内を巡回して、住環
境の調査を⾃動的に⾏います。ロボットに搭載したサーモカ
メラや無線 LAN 機器などの各種センサを⽤いて、環境内
の温度、明るさ、無線 LAN 強度の分布を計測します。環
境内での各種指標の強度分布を⽰したマップを作成し、
住環境などの調査を⾏うことができます。 

    移動ロボットによる環境内巡回の様⼦ 

想定される⽤途・応⽤例 
◆ オフィス内の明るさ・温度分布などの調査 
◆ 無線 LAN の強度分布の調査に基づくアクセスポイント設置位置の検討 
◆ ⽇常⽣活環境内での⾃律移動ロボットを⽤いたサービス提供 

セールスポイント 
センサを搭載した⾃律移動ロボットが環境内を巡回することにより、住環境の各地点での条件を可視化する調査を⾏

うことができます。⽣活環境で移動ロボットを⽤いる際には、周囲の⼈や壁の位置を計測し、⾃律的に衝突を避ける移動
制御を⾏います。 
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