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概要 

 接客ロボットやロボットサイネージの現場導入を促進するための２つの問題（社会常識の欠如、ロボットの専門家しか

プログラムを作れない）を解決する社会的知能に関する技術として、社会常識クラウド（ロボットがクラウドを介して社

会常識を活用する技術）、見よう見まね教示技術（ロボットの専門家ではない店員などがロボットに仕事を教示する技術）、

およびそのシステムを開発した。複合商業施設などでの実証実験を実施し、有効性を示した。 

 

１．まえがき 

 サービス業は人手不足が深刻で、ロボットによる接客、

広告・宣伝（ロボットサイネージと呼ぶ）の事業化への期

待が高い。しかし、現在のロボットは来客の動線を妨げな

いようにするなどの社会的な常識や、現場で仕事を見よう

見まねで習得するなどの社会的知能が欠如している。 

 そこで、本研究開発では、社会的知能に関する人工知能

技術（社会常識クラウド、見よう見まね技術）を開発し、

接客ロボットやロボットサイネージの成果展開を目指す。

具体的には、平成 27 年 11 月 16 日から約 1 年 4 ヶ月半を

かけて、社会的知能に関する人工知能技術およびシステム

を開発し、実際の店舗などで接客ロボットやロボットサイ

ネージの成果展開に向けた実証実験を行い、その有効性を

示した。社会的知能に関する人工知能技術としては、図 1

に示す以下の２つの課題を研究開発する。 

課題１：社会常識クラウド技術（図 1(a)）：ロボットがや

ってはいけない社会常識（客が不快に思うこと、例：ロ

ボットが入り口に立ち、来客の動線を妨げてしまう等）

を獲得し、クラウドで多地点のロボットが共有する技術 

課題２：見よう見まね技術(図１(b))：ロボットにやってほ

しいこと（店員のようにその場の状況に応じて客たちを

誘導し、商品を売る行動）をロボットに教える技術 

 

 

 

 

 

 (a)社会常識クラウド技術    (b)見よう見まね技

術 

図１ 社会的知能技術の実現イメージ 

 

２．研究開発内容及び成果 

２．１ 社会常識クラウド技術 

 社会常識クラウド技術の研究開発として、人々の位置・

行動を計測するセンサネットワークシステムの構築、計測

されたデータから社会常識の要因となる対象を抽出する

アルゴリズムの開発、５つの社会常識要因を反映した社会

常識クラウドの実装、以上の３つを実施した。 

 人々の位置・行動を計測するセンサネットワークシステ

ムとして、環境に設置して使用するスタティックセンサネ

ットワークと、移動するロボットに設置して使用するダイ

ナミックセンサネットワークのプロトタイプを構築し、ク

ラウドに人々の位置・行動が集約されることを確認した。 

 社会常識の要因となる対象を抽出するアルゴリズムは、

まず、ショッピングモール内で計測した３次元距離データ

から、サービス提供の対象となる人々を抽出するアルゴリ

ズムを開発した。ATR が所有する「人位置データベース」

（http://www.irc.atr.jp/crest2010_HRI/ATC_dataset/）か

ら、店舗の周辺を移動する 1 万人以上の移動軌跡データセ

ットを構築し、ロボットが声をかけるべきではない忙しい

人や、案内や声かけが有効と思われる、遅く移動したり立

ち止まったりする人を検出できるアルゴリズムを開発し

た。これらのシステムおよびアルゴリズムを活用し、５つ

の社会常識要因を反映した社会常識クラウドを実装した。

ATR の過去の研究開発成果から、接客ロボットやロボッ

トサイネージで活用可能な社会常識要因認知モデルとし

て、混雑を起こさない、他店舗のテリトリーを侵さない、

不適切な場所で待機しない、忙しそうな人には声をかけな

い、以上の 4 つを選択し、社会常識クラウドとして実装し

た。さらに、複数の顧客が店員からのサービス提供を待っ

ているときに、サービス提供の順番を把握することは、接

客時に重要であることが店舗の店員へのヒアリングで明

らかになったため、５つめの社会常識として実装した。サ

ービス提供順序に関する社会常識は、実装しているロボッ
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トと実装していないロボット、それぞれにチラシ配りを行

わせた際の動作を撮影した映像を用いて、接客業経験のあ

る被験者 20 人に対し主観評価を行い、社会常識を実装し

たロボットの方が顧客に対して公平であると感じられる

ことが統計的に有意であることが明らかになった。 

 

２．２ 見よう見まね技術 

 店員がロボットにやって欲しいことを見よう見まねで

ロボットに教示できる手法を提案し、有効性を実証実験で

検証した。 

 店舗業務経験者にヒアリングした結果、接客ロボットや

ロボットサイネージには、音声アナウンス、呼びかけ、音

声アナウンスしながら巡回、顧客に近づいて呼びかけ、チ

ラシ・サンプルの配布、以上の５つのタスクをして欲しい

こと、その際にロボットが学ぶべきパラメータは、発話内

容、声をかける顧客の特徴（性別、年代など）、（顧客の位

置や流れに対する）ロボットの身体の向き、（顧客の邪魔

になる場所を避けるための）ロボットの立ち位置、以上の

４つであることがわかった。また、ロボットに教示する予

備実験の結果から、教示者は、発話インターバル（繰り返

し発話の間隔）、発話タイミング（通行人（顧客候補）の

位置と発話の長さにあわせた発話開始のタイミング）、移

動開始タイミング（通行人（顧客候補）に近づくタイミン

グ）、以上の３つを無意識に調整していることも明らかに

なった。ヒアリングから明らかになった 5 種類のタスクに

対して、これらの７つのパラメータを教示するシステムを

構築し、見よう見まね教示・実行システムを実現した。こ

れによるロボットの調整は、スマートフォンの GUI によ

ってパラメータを入力する明示的な教示方法に比べ、教示

にかかる時間が短く、パラメータ修正回数も少ないことを

19 人の被験者による実験で明らかにした。 

 

２．３ ロボットサイネージプラットフォーム 

 ロボットサイネージを事業展開しやすくするためのプ

ラットフォームとして、ロボットサイネージプラットフォ

ームを構築した（図２）。 

 ロボットサイネージプラットフォームを現場で活用す

ることを想定し、仕様が異なる 6 箇所（伊賀鉄道上野市

駅、明治記念館、浅草六区ブロードウェイおよび複合商業

施設（ATC、大阪市住之江区）など）の実証実験場所でロ

ボットサイネージに重要となる広告・宣伝・呼び込み・接

客・案内を用いた仕様検証を行った。いずれの環境でも正

しく機能することを確認出来た。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２ ロボットサイネージプラットフォーム 

 

２．４ 国際標準化 

 標準化団体 OMG (Object Management Group)におい

て、対話サービスのためのロボット機能コンポーネント技

術の仕様（RoIS Framework）に、本研究開発成果を反映

させて改訂する標準化活動を進めた。RoIS 1.1 改訂仕様

案は平成 28 年 8 月に発行された。 

 

３．今後の研究開発成果の展開及び波及効果創出へ

の取り組み 

 本研究開発成果は、接客サービス提供分野において活用

されつつあるサービスロボットに適用できる技術であり、

協力機関である一般社団法人 i-RooBO Network Forum

（IoT、ロボット関連企業 335 会員（H29 年 6 月現在））

を通じて関連企業に適宜技術を紹介し普及を促す。さらに、

協力機関である株式会社Ｍビジュアルが中心になり、ロボ

ットサイネージ事業を展開する。平成 29 年度下期にはＭ

ビジュアルが観光客等を対象とした商店街でのロボット

サイネージサービス実証実験を実施し、平成 30 年度から

適宜導入していく計画である。 

 

４．むすび 
 接客ロボットやロボットサイネージの事業化を目指し

て、社会的知能に関する 2 つの技術（社会常識クラウド技

術、見よう見まね技術）とロボットサイネージプラットフ

ォームを研究開発し、実店舗等での実証を通じてその有効

性を示した。本研究開発の成果がロボットサイネージのコ

ア技術として広く活用されることを期待する。 
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