
○ 現在まで、ロボットアーム、車輪走行ロ
ボット、人型などの２足歩行型ロボット、犬
型などの４足走行型ロボット、蛇型などの無
足歩行型ロボット、飛行型ロボットなどの各
種の形態のロボットが開発されている。しか
しながら、種類や構成が異なる様々なロボッ
トは個別のやり方で操作せざるを得ず、共通
に操作する技術は存在しなかった。そのた
め、熟練者以外の一般の操作者にとって、
様々なロボットを効率よく簡単に操作するこ
とは困難であった。
○ 本発明では、操作者がジェスチャなど簡単
な動作を行うことによって、様々なロボット
を共通に操作できる装置・プログラムを提供
することを目的としている。
○ 概要図に示したように、モーションセンサ
を内蔵した服を装着した操作者のジェスチャ
を、モーションセンサにより認識し、セン
サーゲートウェイに送信する。ゲートウェイ
により、ジェスチャを制御命令に翻訳し、
ネットワークを経由して、遠隔のロボットを
制御する。人型ロボットを例に挙げると、操
作者が前に進むとロボットは前進し、操作者
が座るとロボットも座る動作を行う。

○ ロボットと人間をつなぐインタフェース
として、在宅、工場、災害地など、ロボッ
トを操作するあらゆる場面に必要不可欠な
技術になると思われる。
○ ロボットアームを人の腕で制御するシス
テムを研究開発済みである。ただし、人の
腕が任意の動作をする場合の検知精度が、
平均10cm程度とやや低い。従って課題と
して、認識精度を改善すると同時に、遅延
も評価する必要がある。今後は、腕だけで
なく、全身の動きを計測できるモーション
キャプチャーシステムを研究開発してい
く。

○ ロボットが日常生活にも入りつつある現
在、人間との円滑なインタフェースは重要
な技術課題です。本技術は異なるロボット
に対しても、共通的かつ分かり易い命令で
操作を可能にする技術です。またこれは、
近年はやりの IoT（もののインターネッ
ト）技術の１つの応用としても捉えられま
す。今後さまざまな状況での応用が期待さ
れる分野です。
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概要 実用化の可能性
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研究概要図

身振り手振りでロボットとインタフェース
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