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【Abstract】 
This project aims to develop fundamental technologies to realize new robot services based on 

‘network robot system’, which is a new framework by integrating robotics and ubiquitous network. 
In a network robot system, three different types of robots (‘visible’, ‘virtual’ and ‘unconscious’) are 
connected via a network and collaborate with each other. By collaboration with different types of 
robots, a network robot system can provide various services that are not possible with a single 
robot. Various important technologies were developped in this five-years project. By integrating the 
developped technologies, a robot system was developped and a field trial was conducted in a 
shopping mall. In this field trial, the robot system provided route guidance and shopping 
information to users by cooperating ‘visible’ type robots (Robovie-II, Wakamaru and Apripoco) and 
‘unconscious’ type robots (sensor systems for tracking human position and human behavior). The 
effectiveness of the developped thchnologies was demonstrated by this field trial. 

 
 

１ 研究体制 

○ 研究代表者  萩田 紀博 （株式会社国際電気通信基礎技術研究所 知能ロボティクス研究所） 
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○ 研究期間   平成 16 年度～平成 20 年度 
○ 研究予算   総額 1,219 百万円 
        （内訳） 

平成 17年度 平成 18年度 平成 19年度 平成 20年度 

270 百万円 250 百万円 279 百万円 214 百万円 206 百万円 

 
 

２ 研究課題の目的および意義 

 本研究開発は、利用者が複雑な操作やストレスを感じることなく、誰もが安心して安全に情報通信を利
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用できる環境を実現することによって、誰もがＩＴ社会の恩恵を享受できる社会の早期実現に資すること

を目的とする。具体的には、少子高齢化社会に対しても安心、安全な生活の実現と次世代産業としてのロ

ボット新市場開拓を目指して、我が国のフラグシップ・テクノロジーであるユビキタスネットワークとロ

ボットが融合する「ネットワークロボット」の実現に向けた研究開発を行う。これにより、e-Japan 重点

計画に掲げる高度情報通信ネットワーク社会の基盤技術を確立するとともに、本分野における国際的な技

術開発競争において、我が国のイニシアチブを確保する。 
本研究課題では、平成 20 年度までにネットワークロボットに関する基盤技術を確立する。具体的には、

ビジブル型、アンコンシャス型、バーチャル型の様々なタイプのロボットがネットワークを通じて相互に

連携することにより、ロボット単体に比べて実世界の認識や人とのコミュニケーション能力について大幅

な水準向上を図るとともに、ロボットがセンサやネットワークと接続して相互に通信しつつ様々な機能と

新しいサービスを実現するための基盤技術を確立する。 

 
 

３ 研究成果 

 

３．１ 異種ロボット動作編集共通化技術 

ビジブル型ロボットにおいて、人の日常対話に必要とされる 50 種類以上の基本動作（様々な手の

振りなど）を３種類以上の異機種ロボットで共通化できる動作表現形式及びこれを編集する動作編集

ソフトウェアを開発する。 

 公共の場において人々がコミュニケーションを行なっている場面や、書籍（ボディ・ランゲージ事典、

ジェームズ・カーカップ・中野道雄著、大修館書店）から、代表的動作表現を５０種類抽出し実装を行

なった。また、コミュニケーションに用いる動作表現の 3 次元軌跡データを、特徴的な身体部位（手の

ひら、頭部など）間の動作表現形式へ簡略化する方法と、簡略化された動作表現データからさまざまな

ロボットの動作へ変換する方法を提案し、3 種類のロボット（四足型、二足型、上半身人型）を用いた評

価実験により有効性を確認した。また、ロボットの移動動作と動作表現の列を、作成編集できるソフト

ウェアの開発を行なった。 
 

３．２ ロボット間協調制御技術 

生活空間などへの応用として、１０台程度のロボットが協調・連携する場合に、状況認識を担当す

るロボットの中で最後に状況認識を行ったロボットの状況認識終了時点から１秒以内に主体的に動

くべきロボットが決定できる。 

 ロボット間協調言語とプロトコルとして、自律的なロボットが自らの意志を伝えるための協調言語を

設計した。さらに、エージェント対話言語標準 FIPA ACL をベースにロボット間協調言語の交換による

「通知」、「問い合わせ」、「依頼」のためのプロトコルを開発。ロボットが外部に公開する機能（ロボッ

トサービス）の記述言語の基本部分を設計し、サービス検索エンジンへの登録と検索のインタフェース

を試作した。これらを、計算機上シミュレーション実験環境において、異種ロボット１０台程度の間で

状況認識から動作ロボットを１０秒以内に決定することの評価のため、仮想的なロボットサービスを登

録し、適切なサービス検索を実行するソフトを開発した。その結果 10,000 件のサービスから５秒以内に

該当するサービスを発見できた。これは、200 件ずつのサービスを実行可能である異種ロボット 10 台の

間で、1 秒以内に動作ロボットの実行サービスを決定できることに相当する (図 3-2-1)。 
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生活空間での状況認識から異種ロボット間での動作ロボット決定について、延べ２週間の生活に相当

する評価実験を行い、機能・性能評価を行った。そして評価実験中に行われたレガシー家電操作におい

て、全て１秒以内に機器決定が実行されたことを確認した。さらに、評価実験により、親和性が重要な

場合にはビジブル型ロボットによるサービスを、操作性が重要な場合にはバーチャル型ロボットによる

サービスを、満足性が重要な場合にはビジブル型ロボットとバーチャル型ロボットの組み合わせによる

サービスを行うことが有効であるという知見が得られた。 
次に、生活空間での複数の状況認識から動作ロボットを１秒以内に決定できることを確認するために、

エアコン、テレビ、照明といった複数メーカ、複数機器（異種ロボット）の操作を、音声入力、携帯操

作などの複数の状況認識から、１秒以内に決定できることの確認として、図 3-2-2 に示す枠組みでの実行

時間を測定、３０数種の操作・入力で動作ロボット（レガシー家電（３種）とその操作）を１秒以内(最
速０．２５秒)で決定できることを確認した。また、生活空間でのレガシー家電利用状況を調べ、３０数

種の操作・入力が、生活の中で妥当な数であることを確認した。 
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図3-2-1 シミュレーションにより10,000件から

5秒以内のサービス発見を確認。 

図3-2-2 複数の状況認識から1秒以内に決定でき

ることを確認。 

 

３．３ ロボットリモート制御技術 

携帯電話や情報端末等で異なるタイプのロボットを直接的にリモート制御するとともに、そのロボ

ットを介して多様なタイプのロボットを間接的にリモート制御できる。 

 ロボット制御用スクリプト言語の設計とそのスクリプトをロボット上で実行させるプラットフォーム

の設計を行った。そして、ロボット上でスクリプトを実行させるプラットフォームを計算機シミュレー

ション上の評価と、アプリケーションサーバからの２種類のロボットのリモート制御を実現した。次に、

限定された実験環境下で２種類の異種ロボットの直接リモート制御として、人とロボットのコミュニケ

ーション用サイト、自然言語処理ルーチン、家庭内オントロジーの開発を行った。そして限定された実

験環境において２種類の異種ロボットの直接リモート制御を実現し、人間からの自然言語による指示を

オントロジー（語い体系）に照らして解釈し、ホームロボットが情報家電機器をコントロールするシス

テムのプロトタイプシステムの開発を完了し、CEATEC2006 にて実証実験を実施した(図 3-3-1)。 
次に、異種ロボットとして、バーチャル型ロボットとして、携帯電話エージェントを試作し、別途開

発していた睡眠センサと組み合わせ、快適目覚ましシステムを構築(図 3-3-2)、携帯電話上のバーチャル
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型ロボット、アンコンシャス型ロボットであるウェアラブル睡眠センサと、ビジブル型ロボットを組み

合わせて、快適目覚ましサービスを実現した。 
さらに、異種ロボットとしてレガシー家電（非ネットワーク対応家電）と接続するために一般に普及

している赤外リモコン信号を送受信する機能を備えた機能実証システムを開発・試作し、ロボット間で

協調作業を行うレガシー家電協調制御ソフトウェアをビジブル型ロボットに実装した。そして、ビジブ

ル型ロボットを介して、レガシー家電をネットワークにつなげる機能開発を行い、UCW での実証実験に

て、異種ロボットの直接リモート制御と、そのロボットを経由した他ロボットの間接制御を実現した。 
以上により、携帯電話上のバーチャル型ロボット、アンコンシャス型ロボットであるウェアラブル睡

眠センサ、ユーザとのインタフェースとなるビジブル型ロボットといった異なるタイプのロボットを直

接、間接にリモート制御することを実現した。さらに、赤外リモコン信号を送受信するビジブル型ロボ

ットを用いて、家庭内に数多く存在するレガシー家電（非ネットワーク対応家電）を操作可能とするこ

とで、家庭でのネットワークロボットの利用シーンを増やすことができた。 

 

３．４ ロボット認証技術 

様々なタイプのロボット認証・権限チェック、ロボットのユーザ認証、ロボット位置情報（精度と

しては、誤差が 5cm 以下）を、ユーザがロボットのセンシング範囲に入った時点から情報を読み取る

までの時間が、人とのコミュニケーションに不自然さやストレスを感じない程度の 150ms 以内で取

得できる。 

 認証において有望である各種 ID タグ技術の調査を行い、赤外線を用いた位置計測と光学式タグシステ

ムの構築を行なった。赤外線 LED をロボット上部に設置し、4m の高さから赤外線カメラ 3 台によって

ロボットの位置を計測する実験システムを構築し、位置精度 5cm 以内で毎秒３０回(33ms)で計測できる

事を確認した。また、ユーザやロボットの認証に必要な ID タグの認識については、光学式タグシステム

を用いて、8 ビットの ID を 130ms で取得できる事を確認した。この２つのシステムを用いる事で、位

置精度が 5cm 以内であるデータを 150ms 以内に取得できる。 
 

３．５ ロボットプラットフォーム技術 

アンコンシャスセンシングで収集した人の行動・状態、周囲の環境情報に関して、既存のセキュリ

ティ技術を利用して安心、安全に配信する方式を実現する。また、これらのデータ及びイベント（操

作命令）が集中した場合でも、各ロボットが機能不全に陥らず、状況認識を終了した後、100 ms 以

内に優先順位を付けて動作が決定できる。 

 

 

 

 
図 3-3-1 CEATEC2006 展示風景 図3-3-2 快適目覚まし睡眠システム 
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 ネットワークロボットプラットフォーム（以下 NR-PF）を、認証データベース、エリア管理ゲートウ

ェイ、接続ユニットの三階層で構成し、様々なロボットとユーザの情報管理に関する基本機能、行動認

識システム、高度対話システム、電子タグ認証 PF 等との連携機能を、多くの実証実験を通して確認した。

この NR-PF の特徴としては、通信インタフェースをネットワークロボットインタフェースとして共通化

し、多種多様なロボットやセンサを容易に接続できるようにする点が上げられる。ここでは、ロボット

やユーザに関する情報をエリア管理ゲートウェイにアップロードするための共通言語に FDML(Field 
Data Markup Language)の枠組みを用い、ダウンロードされる共通ロボットコマンドには CroSSML を

ベースにしたインタフェースを用いた。以下に代表的な実証実験と達成項目を示す。 
大阪市立科学館公開実験では、来場者に対する記念写真撮影サービスの実証実験を実施。NR-PF はロ

ボットの稼動状況と機能を参照し、空いているロボットの中で最も機能の高いロボットにサービスをア

ロケートする基本機能を確認した。 
CEATEC2006（2006年10月幕張開催）では、展示説明サービスの実証実験を実施。４つのエリアに配

置されたロボットの情報と、写真撮影機能とネットワーク機能を有するユビキタスデバイス”u-photo”か
らの情報をもとに、来場者の履歴を管理し、履歴に応じて説明を変化させる実験を実施した。これによ

り、複数エリアのロボットの情報管理、ユーザ履歴管理、ユビキタスデバイスとの連携機能を確認した。

また、CEATEC2006および秋葉原（2007年1月）における実証実験等での定量データ取得により、以下

の結果を確認した。 
・ センサ出力（u-photo）から利用者の状態検知までの時間 213msec 
・ 利用者の状態検知からロボットへのコマンド(CroSSML)発行までの時間 352msec 
・ 利用者の状態検知から当該利用者に提供するサービスフローの第 1 位候補を決定するまでの時間

85msec（100msec 以内)を達成 
UNS2007（2007 年 11 月）では、ロボットによる健康支援サービスの実証実験を実施。携帯電話上で

動作するバーチャルロボットを含めた計 13 台のロボットの情報を管理し、電子タグ認証 PF との PF 間

連携を行い、ユーザの安心・安全を配慮した個人情報の開示制御を実現した。また体操エリアでは、NR-PF
を介して行動認識システムの出力情報を共有し、体操状況に応じた先生ロボットと助手ロボットの動作

切り替えを実現した。 
UCW（ユニバーサル・シティウォーク大阪）実証実験（2008 年 12 月）では、実際のショッピングモ

ールでのロボットによる案内サービスの実証実験を実施。屋外では、高度対話を行うロボットによる歩

行中のユーザに対する案内サービス、屋内では、ユーザの動作や履歴を考慮した説明サービスやクーポ

ン券の配布サービスを行った。また、委託研究受託会社以外の企業のロボットと NR-PF との接続を短期

間で実現した。 

 

３．６ 人物認証技術 

異なるタイプのロボットを併用して、人を認証する場合に、人がまばらな環境で 99.9%以上、駅や学

校のような多数の人々が行き交う公共の場で 90%以上の精度で認証できる。 

無線式タグは、オクルージョンが発生しない、検出範囲が広範囲、大まかな距離がわかるという利点

を持つが、タグの詳細な位置の検出ができないという欠点を持つ。光学式タグは位置検出精度が高いが、

検出範囲が狭いという欠点を持つ。そこで光学式タグ、無線式タグを組み合わせ、両方式の利点を生か

すハイブリッド型タグシステムを構築した。無線式タグにより、ロボット周囲に滞在するタグ装着者の

大まかな距離と ID 番号を知ることができ、更に近づいたタグ装着者や、ロボット正面方向に滞在するタ
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グ装着者については、光学式タグにより、詳細な位置と、ステータスなどの情報を知ることができる。

言い換えると、ロボット正面方向に滞在するタグ装着者に対して、その人物の詳細な位置とともに無線

式タグから得られる IDに基づく人物認証が可能である。性能計測実験の結果、ホールの対人関係分類（4

クラス）における人・ロボット間でコミュニケーションする近距離ならびに会話距離において、100％認

識できることを確認した。 

 

３．７ 人物行動・状況認識技術 

異なるタイプのロボットを併用して、人に関する行動・状態 50 種類（立っている、座っているなど

の動作や状態等）程度を 90％以上の精度で認識できる。 

天井埋め込みの複数カメラの多視点カメラ情報を統合した画像認識による人物位置推定と、人の位置

情報を用いた人の行動・状況認識の基本アルゴリズムを確立し、その人物位置推定アルゴリズムや、人

の姿勢や手などの動作を推定するアルゴリズム等から、5 種の基本動作（場所、移動履歴、姿勢、手の位

置・動かし方、顔の方向・動かし方）を推定し、その認識結果を組み合わせて 50 種の行動を認識できる

アルゴリズムを開発した。さらに 5 種の基本動作認識結果から行動認識するアルゴリズムの、ビジブル

ロボット等に搭載している移動可能なセンサ追加による精度向上等を実施し、オフィスでの撮像画像評

価や実証実験画像評価を含めた認識率評価により、人が重なりのない場合の認識率 94.5％（各行動で

90.0％～100％の行動数による平均）で目標を達成した。 
さらに、移動する人が交錯したりカメラの奥行き方向に人が並んでいたりして、複数の人が重なり合

う状態（ただし、複数のカメラで少なくとも 1 台のカメラでは重なっていない状態）に対応可能なよう

に、複数のカメラを用いた行動認識の処理アルゴリズムを改良し、最終年度の実証実験において、5 つの

行動認識（エリアに進入、エリアに（一定時間）滞在、エリアを退出、立っている(静止)、看板を見てい

る（看板の方をむいて長時間立っている）の正解率を評価し、人が重なりのある場合の行動認識の認識

率 86.0%で目標（人が重なりのある場合:80％）を達成した。 
また、最終年度の実証実験ではシステム化した行動認識ソフトウェアを用いて、プロジェクトの他実

施テーマの開発技術と組み合わせた総合試験を、実際の商業スペース（ユニバーサルシティ）にてレス

トラン等の店舗情報説明サービスを行うことで実施し、２日間システムを動作させることでネットワー

クロボットシステムの実用性を確認できた。 
 

３．８ ロボットによる人の指示理解技術 

視線を観測可能な場合に、視線で示される指示個体を角度誤差 10%以内で推定する。 

本研究において、ロボットが対面する人は不特定者であることが要請される。また、ロボットと人の

位置関係が固定または既知であることは期待できない。そこで、特定人毎のキャリブレーションが不要

で、ロボットと人の位置に依存せず視線方向が推定できる技術を開発した。 
開発した方式では、眼球形状には個人差が少ない点に着目し、顔画像から眼球と黒目とを検出し、黒

目の中心の移動量により視線方向を推定する。その際に、顔はほぼ左右対称であることを利用すること

により、正対からややはずれる場合にも視線を推定することを可能とした。これにより、不特定者に対

面したロボットの視線方向が、ロボットに対し左右±30 度の範囲において平均誤差 3.9 度で推定するこ

とができた。特定人毎にキャリブレーションを行うことなく、60 度の範囲において平均誤差 3.9 度で視

線方向を推定することができ、この技術を利用し視線で示される指示個体を角度誤差 10%以内で推定で

きる見込みを得た。 
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図 3-8-1 視線推定方式概要 図 3-8-2 各被験者の誤差 

 

３．９ 周囲環境理解技術 

周囲の環境に関する状況に関して、人の日常行動に影響を与える要素（位置、時間、天候、気温な

ど）を 2 種類同定し、位置については、それぞれ人の行動に影響を与える対人距離の 4 クラス（ホー

ルによる対人距離でいう「密接距離」、「個体距離」、「社会距離」、「公衆距離」の 4 クラス）に 90％
以上の精度で分類できる。 

 ロボットが実環境下で人々と対話する状況の分析に基づき、人の日常行動に影響を与える要素とし

て「周囲雑音」と「ロボットと人との距離」という 2 種類を同定した。はじめに、アンコンシャスセン

サを用いた雑音情報取得システムを作成し、閾値情報を用いてロボットの周囲環境状況を「静かであ

る」・「騒がしい」の 2 クラスに分類した。周囲雑音情報を用いた状況の分類を行うことで、ロボットは

環境内の騒音量に応じて、発話音声の大きさを変更する振る舞いを実現した。たとえば、環境中の騒音

量が大きい場合には、「なんだか騒がしいね」などと発話して、発話音量を大きくしたり、騒音量が小さ

い場合に「とても静かだね」などと発話して、発話音量を小さくしたりする振る舞いである。 
 さらに、周囲雑音情報とロボットと人との距離情報を組み合わせることで、ロボットと人が対話して

いる際の周囲環境状況を「対話が開始された」・「対話が開始されなかった」の 2 クラスに分類するシス

テムを開発した。具体的には、Spatio-temporal box filters と呼ばれる手法を用いて２クラスを識別する

モデルの学習を行った。この手法は、音声や画像情報を用いた機械学習などに用いられており、精度の

高い学習モデルを作成することが可能である。この手法を用いることで、「対話が開始された」・「対話が

開始されなかった」の 2 クラス分類を 96％という精度で実現することが出来た。 
 位置については、ロボットとその周囲の人物の位置情報を、環境情報構造化プラットフォームから受

け取り、その上で、ロボットとの距離に関してクラス分けするシステムを実現した。まず、対話開始前

における状況に注目し、対人距離を「対話距離」「観察距離」「遠距離」の３クラスに SVM を用いて分類

したところ、98.1％という非常に高い精度で識別でき、目標を達成できた。 続いて、ロボットがサービ

ス提供するべきかどうかを判断するために、その人物が「ロボットに近づいてきているか」、「遠ざかっ

ているか」、「ロボットに対して止まっているか」に関するクラス識別機を構築し、 95.9％の識別率を実

現した。つまりこれらの技術を組み合わせることで、人間の位置に対するクラス識別を、目標を大幅に

上回る 9 クラスに対して 94.1%という精度で実現できるシステムを構築した。 
最終年度では、開発したクラス識別器を実証実験システムに組み、実際のフィールド環境での効果を

検証した。フィールド実験の結果、このクラス識別器を組み込むことで、人ロボット間対話におけるア

プローチのシーンで人の足を止め対話の成功率を向上させる効果が得られた。すなわち、構築したクラ

ス定義および識別アルゴリズムは、実際のフィールド環境で発生するヒューマンロボットインタラクシ

ョンに対しても有効な識別能力を持つという先進的な結果が得られた。 
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図 3-9-1 クラス識別の一例：

「ロボットに近づいている」 

図3-9-2 周囲環境理解技術を用い

て人にアプローチするロボット 

図3-9-3 足を止めてロボット

と対話する人々 

 
３．１０ 社会的関係理解技術 

人間同士の社会的な関係（仲が良い・悪い、親子関係、兄弟関係など）を人同士の場合と比べて 90％
以上の正しさで自動認識できる。 

 位置推定技術と、人同士の距離に関する分析をもとに、人間関係推定アルゴリズムを開発し、社会的

関係理解技術を確立した。はじめに、アンコンシャスセンサを用いた位置推定システムを作成した。

Condensation アルゴリズムを用い、複数の RFID リーダから読み込んだ距離情報から、タグの位置を

推定する。大阪市立科学館の 4 階、約 80m×40m の環境にて、19 台の RFID リーダを設置し、データ

収集を行った。その結果、誤差平均約 2.8[m]でタグ位置推定が可能であった。 
このシステムを利用して、グループで来館した人々の人同士の滞在距離を分析した結果、人が移動し

ている際の距離が社会的関係推定に利用できることを見出した。この知見に基づき、グループ関係推定

のための基礎的なアルゴリズムを考案した。来館者ＡとＢの間のグループ関係を(Group (A, B)) として、

推定を試みた。図 3-10-1 は、この同時滞在を計測するイメージを表す。互いに一定距離以内に入った時

間の比率を基に推定を行う。具体的には、次式により関係の推定を試みた： 

Group (A, B) = if (TAB / min(TA, TB)> TTH), 
TA = Σ if (observe (A) ) ⋅ ∆t, 
TAB= Σ if (observe (A) and observe (B) and dist (A, B)<DTH

)(tP A

 ) ⋅ ∆t , 

ここで、 observe (A) は人物Ａがセンサにより観測された場合に真となり、dist (A, B) は時刻ｔにおいて、

| - )(tP B |として計算される。ここで、PA(t)は時刻ｔにおける人物Ａの位置である。また、if () は括弧

内の論理式が真の時に１となり、それ以外の場合には０となる。２つの閾値TTH 及びDTHが設けられている。

TTH はＡとＢの同時滞在時間に関する閾値であり、DTHはＡとＢが近傍にいるとみなす距離に関する閾値で

ある。さらに、グループ関係は、完全部分グラフ構造をとることを利用し、全体的なグループ関係の整合性

をとり、推定された関係に最も近い完全部分グラフが得られるように、自動的に推定関係を精製した。 
科学館でのRFIDタグによる距離計測データを対象として、科学館に一緒にやってきたという「グループ

関係」の推定を試みた。∆tは 4 秒、DTH は 5mとし、TTH

さらに、到達目標を超えて研究を進め、開発した人間関係推定アルゴリズムを、実際にロボットが

利用できるようにするために、「環境情報構造化プラットフォーム」（文部科学省平成 18 年度科学

技術振興調整費「科学技術連携施策群の効果的・効率的な推進」課題「施設内外の人計測と環境情

報構造化の研究」）に接続した。ショッピングモール環境において、来訪者がグループで訪れたか

を変化させた場合の推定結果を図 3-10-2 に示

す。例えば、図の赤丸で示した点では、再現率 76％、適合率 90％の性能で認識することができた。な

お、人が手動で推定した場合の性能は、再現率 48%、適合率 43%となったことから、人同士の場合と

比べて 90％以上の正しさで自動認識するという到達目標をはるかに超えて、人同士が行う場合より

も 2 倍以上に高い性能で、グループ関係という人間同士の社会的な関係を自動認識することができた。 

person 

robot 
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どうかをリアルタイムに判定するシステムを実現し、人間同士の社会的な関係の推定結果をロボッ

トが対話に利用できるようにした。ロボットは、一人で来た来訪者には単に「こんにちは」と話しかけ、

図 3-10-3 に示すように、家族連れのようにグループで訪れている来訪者にのみ「みなさん、こんにちは」

といって話しかける。これにより、グループ全員がロボットの話に注意を向けるような高度対話行動を

実現することができた。 

   

図 3-10-1 同時滞在の計測 図 3-10-2 推定結果 図3-10-3 家族連れの来訪者に

話しかけるロボット 
 

３．１１ 触覚理解技術 

ロボットの触覚センサ情報を用いて、カメラでは拾い切れない、人がロボットに触れる又は近接し

た距離（0cm から 10cm）の範囲で、人の主な触行動を抽出・分類できる。 

 手の向きが識別できるセンサ密度と 100Hz の読み取りを可能とする触覚センサを開発し、Robovie-II
の全面を覆うよう実装し、近接した距離からの触行動のデータ取得を可能とした。さらに、触覚センサ

データから、人の主な触行動を抽出・分類するために、階層的クラスタリングと DP マッチングに基づ

く、分類手法を提案した。評価実験として、触覚センサを有するロボットへの触行動を記録し、提案手

法によって分類を行なった結果、人が行なった分類と同様なクラスタが形成できることを確認した。 
 

３．１２ 高度対話行動技術 

200 種類以上の対話行動を持ち、ユーザの状況（個人の状態や感情）や人間関係に応じて異なる対

話行動を選択することができる。 

 人同士の対話行動を分析することにより、ユーザの状況や人間関係に応じて異なる対話行動を選択す

る、高度対話行動選択技術を確立した。本技術を用いることで、人がロボットと相互作用した回数によ

って対話行動を変化させて「顔見知り」感を与えることや、対話する人々の人間関係（グループ関係な

ど）を利用して人々に対する呼びかけ方を適切に変化させること（図 3-12-1）が可能となる。 
 本技術を確立するために、商業施設や駅構内での道案内対話行動、挨拶や話しかけを行う基本対話行

動、ロボットが環境内を移動するための移動行動などを作成した。これまでに作成した対話行動の数は

1000 以上であり、その数は 200 を遙かに超える。  
 さらに、ロボットが人に親しみを与え、長期的に関係が続くような対話行動を作成するために、４つ

の対話指針を設計した。1 つめは、ロボットが対話相手を認識していることの明示である。人とロボット

が長期的に関わる場合、ロボットが相手の名前を呼ぶことや、徐々に対話の内容を増やすなど、相手に

応じた振る舞いの変化が有効であることが示されている。2 つめは、ロボットの自己開示である。心理学

分野の研究では、人同士が親しくなる上での自己開示の重要性が示されている。具体的には、「僕はたこ

焼きが好きなんだよ」のようなロボット自身の興味や、「僕は今日の朝は早く起きたんだ」のようなロボ

ット自身の経験を相手に伝える。3 つめは、徐々に親しくなる振る舞いである。社会心理学では人同士が
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親密になる過程には段階的なプロセスがあると言われており、ロボットは人と会うたびに徐々に親しく

なっていくように振る舞うよう設計された。4 つめは、再会を促す対話である。対話相手にロボットと何

度も関わることを求めさせることで、長期的な対話を実現する。 
 これらの要素技術を用いて、大規模な商業施設内での実証実験を行った（図 3-12-2）。この実験では、

商業施設内のほぼ全ての店舗や施設（約 100 ヶ所）を案内すると共に、ロボットによる個人識別のため

のＩＣタグを約 400 名の実験モニタに配布することによって、対話履歴に基づく親しみのある対話機能

を実現した。実験結果から、「ロボットと顔見知りになった度合」について肯定的な評価が得られ、また、

「ロボットの情報が役にたったか」「また利用したいか」などに関しても、来客の方から肯定的な評価が

得られた（図 3-12-3）。中には、ロボットの情報提供をもとに実際に買い物を行った来客の方もいた。こ

の結果は、人とロボットの相互作用に関する最難関国際会議 Human-Robot Interaction 2009 に採録（採

択率は 19%）されており、国際的に高く評価されている。 
このように、対話行動をユーザの状況や人間関係に応じて適切に選択することで、ロボットが人々と

の長期的な相互作用を実現し、人々の購買行動を促進することへの応用可能性を見いだしたという、先

進的な成果を得た。 

   
図 3-12-1 グループとの対話 図3-12-2 実証実験の様子 図3-12-3 ロボットの印象 

 

３．１３ 誘導案内技術 

アンコンシャスセンシング、ロボットプラットフォームにより獲得された情報なども利用して、複

数台のロボットが協調して、対話行動を工夫しながら 100 人規模の人の誘導や案内ができる。 

 人同士の協調的な対話を分析することにより、ロボット同士の対話の協調に必要な要素を含む対話ス

クリプトを開発し、複数ロボットの連携による誘導案内技術を確立した。 
  人同士の協調的な対話としては、精密なタイミングと調整が要求される漫才を題材とした。仮に今シ

ステムでロボットに漫才をさせることが成功した場合、多種の協調対話においても十分に応用が可能で

あると判断したためである。芸歴も芸風も異なる 4 組の漫才師の漫才を対象とし、その協調会話の具体

的発話タイミングの分析を行った。発話と発話の間の時間こそ個人差があるものの、(1)相手の発話の終

了後、 (2)相手の発話への割り込み、 (3)相手の動作の終了後、 (4)相手と同時に発話開始、 (5)観客が拍

手や笑い声をあげた後、の 5 種類に分類できることが判明した。 
 この分析結果をもとに、ロボット協調対話スクリプトを実現した。図 3-13-1 にその記述の一例を示す。

ロボット同士が、必要なタイミングで同期シグナルを送りあうことにより、テンポの良い対話を協調し

て行わせる。従来も、それぞれの内部クロックを同期させることで協調対話は可能であったが、従来は

開発者が細かいタイミング調整に多くの時間を費やしていた。実際に、従来方式である内部クロック同

期方式と、本方式を比較する簡単な実験を行ったところ、発話内容の変更に際しては従来方式ではタイ

ミングの再調整に平均 66.7[秒]かかったが、提案方式では時間が全く不要であった。発話間合いの変更に

ついては、従来方式では順々に開始時刻を変更する必要があり 47.3[秒]かかったが、提案方式では



 

 - 11 - 

12.0[秒]で作業が終わった。 
複数ロボットによる協調案内の有効性を検討するために、駅構内で、ロボット間協調対話による情報

提供の実証実験を行った（図 3-13-2）。アンコンシャスセンシング、ロボットプラットフォームにより

獲得された情報を利用して、近傍に利用者が近づくと情報提供を始め、2 台のロボットが連携して対話

を進めるシステムを実現した。毎日 6 時間、9 日間のフィールド実験の結果、899 人に情報提供するこ

とができた。1 台のロボットよりも 2 台のロボットが情報提供することが、ユーザの立ち止まりを増や

す、といった知見も得られた。この結果は、人とロボットの相互作用に関する最難関国際会議

Human-Robot Interaction 2007にて Best paper award を受賞するなど、国際的に高く評価されている。 
 また、異種ロボットの協調に関しても応用を進め、図 3-13-3 に示すように、2008 年 12 月 23 日～25
日に注文を取るロボット（Robovie）と飲み物を運ぶロボット（Honda、ASIMO）が協調して接客する

ロボットカフェ、2009 年 1 月 28、29 日にイタリア聖アンナ大学院大学製 DustBot との連携ができるこ

とも実証実験を行った。 
このように、到達目標を超えて研究を進め、フィールド実験により複数ロボットが協調することの有

効性を検証し、異種ロボットへの適用可能性も明らかにするという、先進的な成果を得た。 

   

図 3-13-1 ロボット協調対話スクリプトの

記述例 
図3-13-2 2台のロボット

の協調による情報提供 
図3-13-3 異種ロボット協

調 
 

３．１４ 共同注意技術 

日常生活で人が行う実空間の指示語（あっち、こっちなど）を含む対話行動をロボットが実行する

ことにより、人同士の場合と比べて 90%以上の精度で人や対象物に注意を向けさせることができる。 

 人同士の指差し指示語対話を分析することにより、ロボットのための注意生成モデルを開発し、共同

注意技術を確立した。本注意生成モデルの目的はコミュニケーションロボットと対話している対象（人

間）の注意を環境内の物体に正確に誘導することである。環境内には複数物体が重なり合って存在して

いる場合もあるため、指差しと指示語のみで対象を指定できる場合と、そうでない場合が想定される。

そのため、「指示語決定モデル」「限界距離モデル」「属性決定モデル」の３つのサブモデルを構築した。 
指示語決定モデルでは、対話対象の注意を誘導する物体を指す適切な指示語の選択を行う。ロボット

と人の立ち位置、向き、物体位置によって異なるが、おおむね図 3-14-1 に示す指示語境界曲線が得られ

た。具体的には、この曲線を楕円近似した境界曲線判別式を用いて指示後の決定を行う。 
限界距離モデルでは、指さしと指示語決定モデルで決定した指示語の２つのみを用いて、対話相手の

注意を目的の物体に誘導できるかどうかを判断する。誘導ができるか否かの判断は、図3-14-2に示す限

界距離d によって行う。図では、指さしの方向から角度θP

属性決定モデルでは、限界距離モデルで指示語と指さしジェスチャを用いて注意を誘導する物体の特

定が不可能であると判断された場合、物体を特定することができる物体の属性を決定する。属性決定モ

の範囲に他の物体の端がかかった場合、人間

は指示されている物体を判断できないものとする。 
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デルの概念図を図エ-18に示す。属性決定モデルは、注意を誘導する物体の限界距離以内に存在する物体

と注意を誘導する物体の間で共通していない物体の属性（色、形、種類など）を選択することで目的の

物体を特定する。 
これらの３つのサブモデルを実装し、注意誘導システムを実現した。その有効性を検証するために、

人間型ロボットRobovie が環境内に存在する 5 つの物体のいずれかを指さしと発話を用いて示す実験

を行った。21 人の被験者が参加した。ロボットが注意誘導システムにより、指示語を用いて話す場合と、

その比較として記号のみを使って物体を特定する場合を比較したところ、指示語を用いた場合も記号を

用いた場合も同様に被験者の注意を 90%以上の確率で目的の物体に誘導できることが確認できた（指示

語を用いた場合 93.3%、 記号の場合 92.4%）。さらに、アンケート評価の結果では、指示語を用いた方

が素早く対話できる（χ2(2)= 14.000、 p < 0.01）と答えた被験者の方が多いという結果が得られた。 
さらに、到達目標を超えて研究を進め、駅構内で指示語と指差しにより方向を示して案内するロボッ

トを実現した。オープンなスペースでは指示語の使われ方がことなるため、指示語決定モデルのパラメ

ータを調整し、実際のフィールドでもロボットが指示語によって適切に注意誘導をできることを実証す

るという、先進的な成果を得た。 

   

図 3-14-1 指示語決定モデル 図3-14-2 限界距離モデル 図3-14-3 フィールド実験の様子 

 
３． １５ その他の研究実績 

３． １５．１ 国際標準化に関する実績 

 ネットワークロボット技術の国際標準化については、ネットワークロボットフォーラム（会長：徳田

英幸 慶應義塾大学教授）内の標準化分科会（分科会長：土井美和子氏）を中心として、RT ミドルウェ

ア標準化調査専門委員会（日本ロボット工業会）、ユビキタスネットワーキングフォーラム（会長：齋藤

忠夫 東京大学名誉教授）らと協力しつつ、標準化の対象項目に関する議論を行った。その結果、優先的

な項目としてネットワークロボット技術およびそのアプリケーションに不可欠な位置・姿勢情報に関す

る標準化を選定し、国際標準の制定に向けた活動を開始した。標準化機関としては、すでに RT ミドルウ

ェアの標準化実績がある OMG (Object Management Group)を選定し、国内外のメンバとワークショッ

プ開催などを通じて協議を深め、2007 年 6 月に提案募集勧告の発行を行った。この際、ATR メンバーが

OMG の２つのワーキンググループで co-chair を務めるとともに、標準化提案に向けて国内外の関連研

究者・ロボット開発者を集めて作業部会を開催するなど、積極的に活動を進め、2007 年 11 月に提案仕

様を提出した。その後、同時に仕様案を提出した韓国 ETRI、 Samsung らと協議を進め、改訂仕様案

を策定、2008 年 6 月に合同改訂提案を OMG に提出、承認された。募集勧告から 1 年間での仕様採択は

最短期間での達成である。その後、仕様書発行に向けた詳細仕様の検証と修正を行うタスクフォース

(FTF)を結成・作業を行っており、2009 年 6 月会議での最終仕様の承認と年内の仕様書正式発行を目指

している。 
また、ITU-T、 ISO にても活動を開始している。ネットワークロボットアーキテクチャの将来的な標
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準化にむけた布石として、ITU-T SG16 の 2008 年 8 月リエゾン会議にてネットワークロボットアーキテ

クチャに関する寄書と紹介を行い、大きな興味を持って受け入れられた。ISO/TC 211 でも、ネットワー

クロボット研究の取り組みと標準化動向に関して招待講演を行うとともに、複数のユビキタス関連 WG 
にて将来的な相互利用などに関する議論を行っている。 
並行して、ロボット用位置情報標準の紹介を国内外で積極的に進めた。2008 年 7 月には総務省、経済

産業省、ネットワークロボットフォーラム、日本ロボット工業会の後援の下、「ユビキタスロボット技術

戦略のための標準化シンポジウム」を開催し、ネットワークロボットでの標準化活動と関連動向の紹介

を行い、90 名を超える参加者を集めた。また国際会議・ワークショップ、学会誌解説記事などでの紹介

を継続的に行っている。ロボット以外の分野でもディペンダブルネットワーク、地理情報システムなど

のシンポジウムでの講演も行い、ネットワークロボット研究での標準化成果の普及に務めた。現在標準

化を進めているロボット用位置情報標準は、内閣府科学技術連携施策群でのロボット用共通プラットフ

ォームである「関西環境プラットフォーム」でも採用・実装されており、その関連でも国内外の学会、

講演会や解説記事などで多数紹介されている。ロボット用位置情報標準は、現在韓国 u-city プロジェク

ト、韓国サムソン、経済産業省次世代ロボット知能化技術開発プロジェクトなどでも実装中であること

から、今後ネットワークロボット技術の標準化成果の普及がより一層進むことが予想される。 

 
 

４ 研究成果の更なる展開に向けて 

本研究で開発してきた、ネットワークからビジブル型ロボットを介しネット非対応のレガシー家電を

操作する技術を用い、家庭でのネットワークの利用シーンを増やす。そして、ネットワーク対応家電と

連携し、このビジブル型ロボットの製品化を目指し開発を進めている。 
ユビキタス関連技術との連携も考慮し、ロボット‐プラットフォーム(PF)間プロトコル関連メタデー

タ技術を利用した複数地点連携アーキテクチャに関する標準化提案のための仕様を構築する予定。また、

PF 基盤技術の開示実績のあるグループ会社と連携した商用システムの検討を進める。これまでにも、

NR（ネットワークロボット）-PF の技術をベースに人感センサ、カメラ等を接続した NGN 災害情報ポ

ータルシステムを構築し、応用システムの構築に用いることが出来ることを実証している。研究として

は、蓄積されたユーザの履歴・ライフログから、ユーザのプロファイルや行動パターンを自動的に抽出

する技術の研究開発を予定している。 
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Robotics, Vol.1, No.2, pp. 157-169, (2009): 

[43] Toshiyuki Shiwa, Takayuki Kanda, Michita Imai, Hiroshi Ishiguro, Norihiro Hagita, How 
Quickly Should a Communication Robot Respond? , International Journal of Social Robotics, 
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前線」特集， Vol. 91, no.5, pp. 411-416, (2008.5.1): 
[22] 馬場口，西尾，ネットワークロボットのセンシングとプライバシー保護技術，電子情報通信学会誌，

vol. 91, no.5, pp. 380-386, 2008. 
[23] 西尾，土井，坪内，神徳，”ロボット用位置表現の標準化”，電子情報通信学会誌「ネットワークロボ



 

 - 18 - 

ット最前線」特集，vol. 91, no.5, pp. 374-379, (2008.5.1): 
[24] 土井美和子、”コンピュータの役割に倣うネットワークロボットの将来シナリオ”、電子情報通信学会

誌「ネットワークロボット最前線」特集，vol. 91, no.5,（2008.5.1）: 
[25] 山本 大介, 松日楽 信人, 土井 美和子、”ユーザと家電をつなぐロボットインタフェース”, 日本ロボ

ット学会誌, Vol.26, No.8, pp.893-894 (2008): 
[26] 山本大介、土井美和子、”ユーザーと家電機器をつなぐインタフェースロボット”、東芝レビュー、 
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2004): 
[3] 杉山治, 神田崇行, 今井倫太, 石黒浩, “空間的要因に依存する指示語を用いたインタラクション”, 情

報処理学会第 67 回全国大会予稿集, CD-ROM, (2005): 
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[30] 萩田 紀博, “総務省のネットワークロボット・プロジェクトの紹介” , 2005 センシング技術応用セミナ
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抽出の検討”、第 22 回ＡＩチャレンジ研究会，人工知能学会研究会資料，SIG-Challenge-0522，71-76. 
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[41] 塩見昌裕，小泉智史，神田崇行, 石黒浩，萩田紀博，“コミュニケーションロボットを用いた集団の注
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[39] 塩見 昌裕、神田 崇行、小泉 智史、石黒 浩、萩田 紀博、特願 2006-092934，道案内システム, 日本、

H18 年 3 月 30 日出願 
[40] 古結 義浩、塘中 哲也、日浦 亮太、特願 2005-347321，ロボット案内システム、日本、平成１７年１

１月３０日出願 
[41] 宅原 雅人、古結 義浩、塘中 哲也、大西 献、特願 2006-048507, 人物状況認識装置，方法，プログ

ラム，ロボットおよび生活支援システム、日本、平成１８年２月２４日出願 
[42] 長谷川 哲夫、上野 晃嗣、特願 2006-086415、 監視ソフトウェア作成装置、監視システム、監視ソフ

トウェア作成方法および監視ソフトウェア作成プログラム、日本、平成１８年３月２７日出願 
[43] 長谷川 哲夫、特願 2006-192811、モデル検査用情報生成装置およびプログラム、日本、平成１８年７
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月１３日出願 
[44] 片渕 典史、南條 義人、手塚 博久、町野 保、岩城 敏、中村 幸博、柳原 義正、岩田 義行特願

2006-074771：ロボット連携システム、日本、平成１８年３月１７日出願 
[45] 中村 幸博、南條 義人、柳原 義正、手塚 博久、片渕 典史、町野 保、岩城 敏、岩田 義行、特願

2006-084199：センサデータ検知時刻補正装置、日本、平成１８年３月２４日出願 
[46] 柳原 義正、南條 義人、手塚 博久、中村 幸博、片渕 典史、町野 保、岩城 敏、岩田 義行、特願

2006-074770：ロボット制御装置及びプログラム並びにロボット制御方法、日本、平成１８年３月１

７日出願 
[47] 南條 義人、岩城 敏、柳原 義正、片渕 典史、中村 幸博、町野 保、下倉 健一朗、手塚 博久、特願

2006-099845：接続装置及びデバイス制御システム、日本、平成１８年３月３１日出願 
[48] 早田 啓介、特願 2006-90540，コンテンツ表示装置、日本、平成１８年３月２９日出願 

[49] Carlos Toshinori ISHII, Hiroshi ISHIGURO, Norihiro HAGITA, PCT/JP2005/023365, VOCAL 
FRY DETECTING DEVICE、PCT 出願、International Filing Date:2005/12/20 

[50] 石黒 浩、西尾 修一、宮下 敬宏、神田 崇行、光永 法明、石井 カルロス 寿憲、萩田 紀博、特願

2006-195163 アンドロイド制御システム、日本、平成１８年７月１８日出願 
[51] 石井 カルロス 寿憲、西尾 修一、石黒 浩、萩田 紀博、特願 2006-197112 遠隔操作アンドロイドの

発話動作制御システム、日本、平成１８年７月１９日出願 
[52] 垣尾 政之、宮下 敬宏、神田 崇行、石黒 浩、特願 2006-262404、ロボットシステム、日本、平成１

８年９月２７日出願 
[53] 光永 法明、神田 崇行、石黒 浩、特願 2006-338478、移動ロボット及び移動速度推定方法、日本、平

成１８年１２月１５日出願 
[54] 野原 健太、塩見 昌裕、小泉 智史、神田 崇行、石黒 浩、萩田 紀博、特願 2007-063356，集団状態

推定システムおよび集団注意制御システムならびにアクティブセンシングシステム、日本、平成１９

年３月１３日出願 
[55] 古結 義浩、宅原 雅人、村田 英明、竹田 英哲、亀尾 成寿、日浦 亮太、特願 2006-336418，ロボッ

トによるサービスシステムにおけるサービス対象者判別方法と該方法を用いたロボット、日本、平成

１８年１２月１３日出願 
[56] 長谷川 哲夫、特願 2006-192811, モデル検査用情報生成装置およびプログラム、日本、平成１８年７

月１３日出願 
[57] 川村 隆浩、長野 伸一、稲葉 真純、下郡 祐美子、長 健太、特願 2007-049405, 要望抽出装置、方法

およびプログラム、日本、平成１９年２月２８日出願 
[58] 長 健太、川村 隆浩、下郡 祐美子、長野 伸一、稲葉 真純、特願 2007-189616，遠隔監視制御装置、

日本、平成１９年７月２０日出願 
[59] 早田 啓介、築澤 宗太郎、山岡 めぐみ、特願 2007-083116，ロボットによる人の指示理解技術、日本、

平成１９年３月２７日出願 
[60] 光永 法明、田近 太一、石黒 浩、宮下 敬宏、特願 2007-124074、性格判別装置、性格判別方法、コ

ミュニケーションロボットおよび電子機器、日本、平成１９年５月９日出願 
[61] 宮下 敬宏、野田 智之、石黒 浩、萩田 紀博、特願 2007-238747, コミュニケーションロボット、日

本、平成１９年９月１４日出願 
[62] 塩見 昌裕、神田 崇行、坂本 大介、石黒 浩、萩田 紀博、特願 2007-264118, ロボット遠隔操作シス
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テム、日本、平成１９年１０月１０日出願 
[63] 宮下 敬宏、田近 太一、石黒 浩、特願 2008-074840，触覚センサを有するロボット、日本、平成

20 年 3 月 24 日出願 
[64] 杉山 治、今井 倫太、神田 崇行、石黒 浩、特願 2008-087608，動作検出装置、日本、平成 20

年 3 月 28 日出願 
[65] 塩見 昌裕、神田 崇行、石黒 浩、秋本 高明、下倉 健一朗、萩田 紀博、特願 2008-087610，ロボ

ット遠隔操作システム、日本、平成 20 年 3 月 28 日出願 
[66] 宅原雅人、古結義浩、日浦亮太、特願 2008-093742 号，行動認識システムおよび方法、日本、平成

20 年 3 月 31 日出願 
[67] 山本 大介、特願 2007-247744，赤外線リモートコントロール装置および赤外線リモートコントロール

方法、日本、平成１９年９月２５日出願 
[68] 杉山 博史、山本 大介、古賀 敏之、特願 2008-219632，電子機器操作指示装置およびその操作方

法、日本、2008 年 8 月 28 日出願 
[69] 田近太一、宮下敬宏、石黒浩、萩田紀博、特願 2008-177680，触覚センサを有するロボット、日本、

平成 20 年 7 月 8 日出願 
[70] 井澤敦、神田崇行、塩見昌裕、坂本大介、石黒浩、萩田紀博、特願 2008-215023，道案内ロボット、

日本、平成 20 年 8 月 25 日出願 
[71] 石井カルロス寿憲、シャトッ・オリビエ、石黒浩、萩田紀博、特願 2008-293831，音源定位装置、日

本、平成 20 年 11 月 17 日出願 
[72] 奥野佑将、神田崇行、今井倫太、石黒浩、萩田紀博、特願 2008-032204，道案内ロボット、日本、平

成 21 年 2 月 16 日出願 
[73] 山本 大介、特願 2008-247071、位置推定装置および位置推定方法、日本、2008 年 9 月 26 日出願 
[74] 胡桃沢薫、塩見昌裕、神田崇行、石黒浩、萩田紀博、特願 2009-083957、所有者識別システム、平成

21 年 3 月 31 日出願 
[75] 神田崇行、佐竹聡、塩見昌裕、特願 2009-081030、ネットワークロボットシステム、ロボット制御装

置、ロボット制御方法およびロボット制御プログラム、平成 21 年 3 月 30 日出願 

 

９ 取得特許リスト 
[1] 南條義人、手塚博久、町野保、岩城敏、下倉健一朗、竹野内紋子、ロボット制御システム、日本、平

成１７年３月７日出願、平成 19 年 4 月 20 日登録、特許 3946224 
[2] 南條義人、片渕典史、下倉健一朗、岩城敏、手塚博久、町野保、竹野内紋子、ロボット制御システム、

日本、平成１７年３月２２日出願、平成 19 年 4 月 20 日登録、特許 3946225 
[3] 手塚博久、岩城敏、南條義人、片渕典史、町野保、竹野内紋子、松村成宗、下倉健一朗、機器プラッ

トフォームへの接続装置、日本、平成１７年３月１８日出願、平成 19 年 8 月 17 日登録、特許 3999790 
[4] 土川仁、伊藤禎宣、岩澤昭一郎、小暮潔、距離計測システム、日本、平成１７年３月１８日出願、平

成 20 年 4 月 18 日登録、特許 4111959  
[5] 岩田義行、南條義人、岩城敏、柳原義正、片渕典史、中村幸博、町野保、下倉健一朗、手塚博久、接

続装置及びデバイス制御システム、平成１８年３月３１日出願、平成 20 年 9 月 5 日登録、特許 4181585 
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１０ 国際標準提案リスト 
[1] OMG(Object Management Group) Robotics-DSIG(Domain Special Interest Group) (Burlingame), 

robotics/2005-12-14, “Network Robot Platform for Information Sharing”、 2005/12/5 -12/9  

[2] OMG Robotics-DSIG (Burlingame), robotics/2005-12-15, “Human Robot Interaction in Network 
Robots”, 2005/12/5 -12/9 

[3] OMG Robotics-DSIG (Burlingame), robotics/2005-12-16, “Network Robots Standardization Activity 
in Japan”, 2005/12/5 -12/9 

[4] OMG Robotics-DTF(Domain Task Force) (Brussels), robotics/2007-06-15, “Localization Service 
DRAFT RFP 3rd

[5] OMG Robotics-DTF, robotics/2008-06-06, “Robotic Localization Service(RLS) Revised Submission”，

2008/6/23 – 6/27. 

 revision”, 2007/6/24 – 6/29 

[6] ITU-T(International Telecommunication Union-Telecommunication sector) SG16 Joint Rapporteur 
Meeting，”Requirements for Network Robots as AMS terminal”，2008/825 – 8/29 

[7] ISO/TC 211 Standards in Action Workshop，Standardization of Location Data Representation in 

Robotics, 2008/12/3 
[8] ISO/TC 211 WG10， Robotic Localization Service Standardization，2008/12. 

 

１１ 参加国際標準会議リスト 
[1] OMG Robotics-DSIG meeting, Burlingame, USA, 2005/12/5 – 12/9 
[2] OMG Robotics-DTF meeting, Brussels, Belgium, 2007/6/24 – 6/29 
[3] OMG Robotics-DTF, Ottawa, Canada, 2008/6/23 – 6/27 
[4] ITU-T SG16 Joint Rapporteur meeting, Geneva, Swiss, 2008/8/25 – 8/29  
[5] ISO/TC 211，Tsukuba, Japan, 2008/12/3 

 

１２ 受賞リスト 
[1] 萩田紀博、（電波の日）、情報通信月間記念式典：「情報通信月間」近畿総合通信局長表彰、“けいはん

な地域におけるネットワークロボット技術研究開発への貢献に対して”、2006 年 6 月 1 日 
[2] 坂本大介、情報処理学会関西支部 平成 17 年度 学生奨励賞、“遠隔存在感メディアとしてのアンドロ

イド・ロボットの可能性（坂本,神田,小野,石黒,萩田）”、2007 年 3 月 13 日 

[3] Bilge Mutlu, Toshiyuki Shiwa, Takayuki Kanda, Hiroshi Ishiguro, Norihiro Hagita, Best Paper 
Award，4th ACM/IEEE International Conference on Human-Robot Interaction (HRI2009)，

“Footing in human-robot conversations: How robots might shape participant roles using gaze 
cues”, 2009/3/11 – 3/13 

 

１３ 報道発表リスト 
[1] “関西を国際ロボ拠点に-都市再生本部決定”、日本経済新聞、2004/4/14 
[2] “ATR が博物館と提携”、奈良新聞、2004/10/8 
[3] “ATR と科学未来館 提携”、京都新聞、2004/10/8 
[4] “精華・ATR 科学未来館と交流協定”、毎日新聞、2004/10/8 
[5] “ATR 毛利衛さんが調印 日本科学未来館長 技術交流で相互協力”、産経新聞、2004/10/8 
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[6] “ATR－日本科学未来館 最新技術普及へ提携”、読売新聞、2004/10/8 
[7] “ATR/未来館協定 毛利館長が来訪し調印 研究者ら交流へ”、朝日新聞、2004/10/8 
[8] “研究成果情報発信で提携 科学未来館と ATR”、日本経済新聞、2004/10/8 
[9] “育つかロボット産業(中)」地域活性化の切り札に”、読売新聞、2005/1/19 
[10] “関西ロボット新事情 内外の研究者続々集結「人型」で巻き返し狙う”、日本経済新聞、2005/4/8 
[11] “Dances with Robots ”、Newsweek、2005/5/9  
[12] “ニュース 610 京いちにち”、NHK 京都、2005/5/27 
[13] “「週刊こどもニュース」ロボット最前線”、 NHK 総合、2005/5/28 
[14] “地域におけるＩＣＴ利活用に向けた取り組み 地デジを円滑に導入 地方自治体との連携密に”、電

波タイムズ、2005/6/1 
[15]  “研究ロボ、公道実験 学研都市内限定で 構造改革特区の一環”、朝日新聞、2005/7/1  
[16] “ロボット、身近に 公道実験容易に「特区」に認定へ 関西学研都市“、日本経済新聞、2005/7/12  
[17] “学研都市 ”ロボット特区”認定へ 公道歩行実験 道交法規制を緩和“、産経新聞、2005/7/13 
[18] “公道でロボット走行実験可能に 学研都市特区に認定 今秋にも開始”、京都新聞、2005/7/13  
[19] “RoboCup2005Osaka 次世代ロボットフォーラム 人命救助技術など報告”、読売新聞 、2005/7/14 
[20] “もっとワンダー 赤ちゃんから学ぶが近道 夢は「アトム」まねから成長”、朝日新聞 、2005/10/9  
[21] “学研都市ネットワークロボット研究 公道実験に期待感  精華町で 24 日シンポ 学識者ら今後の展

望協議”、産経新聞、2005/11/8 
[22] “ロボット公道走行 24 日実験人や障害物を避けます カメラやセンサーを駆使”、京都新聞、2005/11/11 
[23] “ロボット、公道スイスイ 学研都市 府内初、走行実験”、京都新聞、2005/11/24 
[24] “ロボ、公道で安心走行 精華で記念シンポ、障害物も楽々回避 特区認定受け実験”、産経新聞、

2005/11/25 
[25] “ロボット走行 公道で初の実験精華町”、毎日新聞、2005/11/25 
[26] “人と地球に優しいネットワークロボットの実現を けいはんなプラザでシンポ 講演や実証実験”、

奈良新聞、2005/11/25 
[27] “移動ロボット 公道で実験 学研都市”、日本経済新聞 、2005/11/25   
[28] “ロボメッカ関西 近未来 さらなる進化へ声届け 暮らし  家事も交通もお任せ”、京都新聞、

2005/12/1 
[29]  “ラジオプロジェクト「関西ラジオワイド」”、NHK 大阪放送局、2005/5/24(16:05～18:00) 
[30]  “ネットワークロボットきょう標準化方針 ユビキタス・センサー網 と連携 早期に ISO へ提案”、

日刊工業新聞、2005/6/30   
[31] “ロボットの公道走行 学研都市で初実験”、KBS 京都 Live5、2005/11/24 (16:56～17:50) 
[32] “自動走行ロボット 公道で実験”、NHK おはよう日本、2005/11/24  （4:30～8:15） 
[33] “自動走行ロボット 公道で実験”、NHK 関西ニュース一番、2005/11/24（18:10～19:00） 
[34] “自動走行ロボット 公道で実験”、NHK 京一番、2005/11/25（18:10～19:00 
[35] “自動運転のロボット実験”、 関西テレビ スーパーニュースほっと関西、2005/11/24（17:54～19:00） 
[36] “高齢者にやさしいロボット”、 テレビ大阪   ビジネス５２５、2005/11/24（17:25～17:55） 
[37]  “人間を守ってくれるロボット”、 よみうりテレビ  ニューススクランブル、2005/11/24（18:17～

19:00） 
[38] “ロボットの歩く街 vol.1”、 キネット  My けいはんな、2005/12/1～2005/12/15（10:00～10:22, 14:00
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～14:22, 20:00～20:22) 
[39] “近鉄「駅ロボ」実証実験”、FujiSankei Business i、2006.6.1 
[40] “ロボ実験 GO、人とコミュニケーション目指し”、朝日新聞（奈良版）、2006.6.1 
[41] “ロボット万歳に通行人ら笑み”、毎日新聞（奈良版）、2006.6.3 
[42] “近鉄登美ヶ丘駅ロボット実験”、奈良新聞、2006.6.1 
[43] “ロボット漫才、奈良登美ヶ丘駅でライブ”、読売新聞（奈良版）、2006.6.1 
[44] “ロボット実証実験、漫才、おしゃべり、案内サービス”、産経新聞（奈良版）、2006.6.1 
[45] “人型ロボ、掛け合い披露”、日本経済新聞（夕刊）、2006.5.31 
[46] “近鉄「駅ロボ」実証実験”、ビジネスアイ、2006.6.1 
[47] “ロボット実験不審者監視も”、日本経済新聞、2006.6.1 
[48] “駅ロボ実験に関する TV ニュース”、NHK（奈良)、2006.5.31 18:00 
[49] “駅ロボ実験に関する TV ニュース”、奈良テレビ、2006.5.31 18:00,  
[50] “駅ロボ実験に関する TV ニュース”、テレビ大阪、2006.5.31 17:00,  
[51] “駅ロボ実験に関する TV ニュース”、読売テレビ、2006.5.31 18:00,  
[52] “駅ロボ実験に関する TV ニュース”、NHK（関西ローカル）、2006.6.2 17:30,  
[53] “駅ロボ実験に関する TV ニュース”、奈良テレビ「ニュース ON ステージ」、2006.6.3 21:00,  
[54] “駅施設案内ロボにおまかせ、奈良登美ヶ丘駅に登場”、読売新聞（奈良版）、2006.8.29 
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研究開発による成果数 

 

 平成 16 年度 平成 17 年度 平成 18 年度 平成 19 年 
査読付き誌上発表数 0 件（0 件）  8 件（1 件） 11 件（4 件） 13 件（7 件） 
その他の誌上発表数 0 件（0 件） 3 件（0 件） 1 件（1 件） 13 件（2 件） 
口 頭 発 表 数 22 件（7 件） 62 件（25 件） 86 件（45 件） 49 件（21 件） 
特 許 出 願 数 19 件（0 件） 30 件（1 件） 10 件（0 件） 9 件（0 件） 
特 許 取 得 数 0 件（0 件） 0 件（0 件） 0 件（0 件） 3 件（0 件） 
国 際 標 準 提 案 数 0 件（0 件） 3 件（3 件） 0 件（0 件） 1 件（1 件） 
国 際 標 準 獲 得 数 0 件（0 件） 0 件（0 件） 0 件（0 件） 0 件（0 件） 
受 賞 数 0 件（0 件） 0 件（0 件） 2 件（0 件） 0 件（0 件） 
報 道 発 表 数 9 件（0 件） 29 件（0 件） 35 件（0 件） 28 件（0 件） 

 
 

 
 
注１： （括弧）内は、海外分を再掲。 
注２： 「査読付き誌上発表数」には、論文誌や学会誌等、査読のある出版物に掲載された論文等を計

上する。学会の大会や研究会、国際会議等の講演資料集、アブストラクト集、ダイジェスト集

等、口頭発表のための資料集に掲載された論文等は、下記「口頭発表数」に分類する。 
注３： 「その他の誌上発表数」には、専門誌、業界誌、機関誌等、査読のない出版物に掲載された記

事等を計上する。 
 
 

 平成 20 年度 合計 （参考） 
提案時目標数 

査読付き誌上発表数 11 件（5 件） 43 件（17 件）  32 件 
その他の誌上発表数 11 件（1 件） 28 件（4 件） －  
口 頭 発 表 数 55 件（19 件） 272 件（117 件） 78 件 
特 許 出 願 数 7 件（0 件）  75 件（1 件）  101 件 
特 許 取 得 数 2 件（0 件） 5 件（0 件） 51 件 
国 際 標 準 提 案 数 4 件（2 件）  8 件（6 件） －  
国 際 標 準 獲 得 数 0 件（0 件） 0 件（0 件）  －  
受 賞 数 1 件（1 件） 3 件（1 件） －  
報 道 発 表 数 24 件（0 件） 125 件（0 件） 20 件 


