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1． はじめに  

現在世の中では、人が一つ一つ操作して動かす  

ロボットではなく、ロボット自らが考えて行動す  

るというような知能ロボットが注目され様々な研  

究がされてきている。よって将来、そのような知  

能ロボットは一般家庭や福祉施設の場などで活躍  

するだろう。しかし、そこで利用されることを考  

えたとき実際に扱うのは専門家ではなく一般の素  

人である。そこで、そのような素人にとっても容  

易に扱えるインターフェースを開発することが研  

究目的である。  

また本研究では、人間同士の目的地指示、経路  

指示を行う際に日常的に利用される手書き地図に   

注目し、人間とロボット間で手書き地図を用いて  

ナビゲーションさせたい〔，   

今回は、従来のものを改良したトポロジカルマッ  

プインターフェース、それを用いたシミュレーショ   

ン実験を述べ、今後の課題点を挙げる。  

2．環境地図獲得手法  

ロボットに外界環境を絶対座標表現地図で与え   

る従来の方法は、目的地の経路を座標で指示しな  

ければならないため環境を正確に計測して作成す  

る必要があるL二）（Fig．1）よって素人が自力で精度の  

高い地図を作るのは難しいと考えられる。  
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Fig・1Anabsolutecoordinateexpressionmap  

そこで、人間同士の目的地指示、経路指示を行う  

際に日常的に利用される手書き地図に注目し、人  

間とロボット間でも手書き地図を用いてナビゲー  

ションさせることを考える（Fig．2）。  
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次に、トポロジカルマップを作成するためのイ   

ンターフェースについて述べる。マップを作成す   

る手順は以下の4烏那皆である 

①ノードオブジェクトの生成  

②ID設定   

③Map作成   

④経路指示  

この方法については当日述べる 
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Fig. 2 A common general idea 

また、ここでトポロジカルマップ教示型の特徴  

を述べる。  

トポロジカルマップと教示型に分けて考えると、  

前者は「簡易な地図」すなわち地図を書く上での  

「専門知識は必要ない」ということになる。そして  

後者は自分で外界環境地図を生成していくもので  

はなく、教示されるので「すばやい環境地図の作  

成」ができる。  

よってこの2つの利点を合わせると、専門知識  

がなくても、すばやく環境地図の作成ができると  

いうことなので「お使いタスク」に対応している   

といえる。  

Fig．4Interface  

5．シミュレーション実験  

今述べてきたトポロジカルマップインターフェー   

スと、我が研究室で用いているシミュレーション   

ソフトを用いて以下のようなシミュレーション実   

験を行った。  

3．ナビゲーション環境  

ここで、本研究で用いるナビゲーション環境を  

下図に示す（Fig．3）。  

5．1 シミュレーション環境  

Fig．5は、環境地図で端点とT字路にランドマー  

クを設置し、ロボットをID．3の位置にID．5の方   

向へ向けて設置する。また、丸に囲まれたID番号   

は、経路指示をしたIDで、3，7，fの順に通るよ  

うに指示した。  

Fig．3 Navigationenvironment  

この環境図は、静的障害物や動的障害物が存在   

する通路上環境内中を、パソコンから情報を受け  

たロボットが自律移動し、赤外線ランドマークを   

目印にナビゲーションしている様子である。  

5．2 階層構造  

また、Fig．6はシミュレーションで用いたロボッ  

トの階層構造である。   

これは、障害物を回避させる『Rillg』、電子コン  
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6．今後の課題  

今回は従来のインターフェースを改良し、経路   

指示をできるようにした。  

今後ももっとユーザーが使いやすいようにさら   

なる改良をしていきたい。  

Fig．5 Simulationenvironment  

パスにより向かわせたい方角を記憶させ向かわせ  

る『Compass』、赤外線ランドマークに接近しIDを  

認識したら停止させる『LMNavi』、常に直進させ  

る『Go forward』の、4つのモジュールを持つ1   

つの階層構造である。  

7．おわりに  

トポロジカルマップのインターフェースで、経   

路を指示させナビゲーションすることが出来た 
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Fig．6 Hierarchicalstructure  

5．3 シミュレーション結果  

以上の条件で行った結果を述べる。   

Fig．7はロボットが通った軌跡である。指示通り  

にID3，7，fを通っていることが分かる。   

インターフェースで経路指示をできたといえる。  

Fig．7 Asimulationresult  
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