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We have developed the guide robot system to 
help efficiently give directions to people in public 
spaces. The ‘management system’ for guide robots 
can facilitate effective collaboration between multiple 
units and types of robots in operation by using fleet 
management algorithm and communication channels 
through clouds and IoT technologies. It would expand 
the area in which the robots can operate as well as 
overcoming some restrictions in network availability. 
We have tested the system with robots in a public 
facility, simulating a real-life guiding service, and 
successfully confirmed its functionality.
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Ҋ内ロボットシステϜは，ロボットがެڞのۭ間でҊ内

サーϏスを実行するシステϜである．ෳ਺छ類・ෳ਺୆の

ロボットが協ௐしながら効率的にҊ内サーϏスを実行する

ために，ӡ行؅ཧを担うʮҊ内ロボットӡ用システϜʯを։

発した．ロボットのҠಈ範囲やインフラߏஙの制໿にしば

られないように，クラ΢υおよͼ *oT ௨৴を用いてシステ

Ϝをߏஙした．ެ ઃでҊ内サーϏスを想ఆした実機ࢪのڞ

確認をおこない，ロボットのӡ用がద੾にできることを確

認した．

̍ɽ͸͡Ίに

Honda は 2030 年Ϗジョンにおいて，ʮすべての人に，

『生活のՄೳੑが֦がるتͼ』をఏڙするʕ世ք中の一人

ͻとりの『Ҡಈ』と『฻らし』の進化をリーυするʕʯとい

うステートメントをࣔしている（１）．また，ʮ人とڞଘ，協

ௐして社会の中で໾にཱつロボットʯの実ݱを目ࢦして，

A4*.0に代表されるロボティクス技術の։発にऔり૊ん

できた（̎）．

このऔり૊みの一つとして，人混ڥ؀ࡏでՔಇするҊ内

ロボットシステϜを։発した．一ൠのར用者にロボットに

よるҊ内サーϏスをఏڙすることで，ロボットの社会実૷

に͚޲た՝୊を୳るためのものである．Ҋ内ロボットシス

テϜは，ड෇ロボットと༠ಋロボットの二छ類のロボット

でߏ੒されている（Fig. 1）．

ෳ਺୆のロボットを࿈ܞしてӡ用するために，ӡ行؅

ཧ・情報࿈ܞをおこなうҊ内ロボットӡ用システϜ（ӡ用

システϜ）を合わせて։発した．ロボットからૹられてく

るデータをもとに，ӡ用システϜがҊ内ジョブをద੾にׂ

りৼることで，ԁ׈にҊ内サーϏスをӡ用することができ

る．ロボットのҠಈ範囲やインフラߏஙの制໿にしばられ

ないように，クラ΢υおよͼ *oT ௨৴を用いてシステϜを

．ஙしたߏ

ここでは，ӡ用システϜのシステϜ方式について঺հ

する．

１	ライフクリエーションセンター
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Fig. 1   Guide service scenario

Fig. 2   Guide robot system configuration

̎ɽҊ಺ロボットγεςϜの構੒

Ҋ内ロボットシステϜは，ར用者に対して目的地までの

行き方をࣔすʮ道ॱҊ内ʯと，目的地まで෇きఴうʮ༠ಋҊ

内ʯの二छ類のサーϏスをఏڙする．これらのサーϏスを，

ड෇ロボットʤFig. 1(a)ʥと༠ಋロボットʤFig. 1(b)ʥが໾ׂ

を分担しつつも協ௐしながら実行する．ड෇ロボットは，

ར用者が目的地をԻ੠ೖ力とタッνパネルೖ力でࢦఆする

と，そこまでの道ॱをࣔす（道ॱҊ内）．次に༠ಋロボット

が，目的地までར用者をಋきながらҊ内する（༠ಋҊ内）．

ड෇ロボットがड͚た༠ಋҊ内のґཔを༠ಋロボット

にׂりৼるのが，ӡ用システϜʤFig. 1(c)ʥである．ӡ用シ

ステϜは，༠ಋҊ内のニーζにదٓԠえるために，༠ಋロ

ボットのҐஔやՔಇ状態をリアルタイϜでࢹ؂してద੾に

഑ंしている．このように，二छ類のロボットとӡ用シス

テϜが࿈ܞして道ॱҊ内から༠ಋҊ内にスϜーζにҾきܧ

͙ことで，ར用者は不׳れな৔所でも໎わͣに目的地にた

どり着くことができる．

̏ɽӡ༻γεςϜの໾ׂ

ӡ用システϜはओに二つの໾ׂを࣋つ．

一つ目は，ड෇ロボットからૹられてくる༠ಋҊ内ґཔ

ʤFig. 2(a)ʥにԠえるために，༠ಋロボットをద੾に഑ंす

ることである．༠ಋҊ内ґཔには，ར用者が行きたい目的

̐ɽӡ༻γεςϜの構੒

ӡ用システϜは，Honda	RoCoticT	aT	a	4ervice	1latGorm

（Honda	 Raa4）とҊ内クラ΢υアプリέーション（Ҋ内ク

ラ΢υ）でߏ੒されている．Honda	Raa4ʤFig. 3(b)ʥはロボ

ティクスサーϏスを։発・ӡ用するためのプラットフΥー

Ϝであり，௨৴やデータऩ集などの൚用的な機ೳをඋえて

いる（̏）．対してҊ内クラ΢υʤFig. 3(a)ʥは，Ҋ内にಛ༗な

機ೳを実ݱするために৽نにߏஙした．Ҋ内クラ΢υは，

Honda	Raa4 からڞ༗されたデータをݩに，Ҋ内ジョブ؅

ཧとロボットՔಇ状態ࢹ؂をおこなう．Honda	Raa4 とҊ

内クラ΢υ間は，データストリーミングと RE4T	A1* で

࿈ܞしているʤFig. 3(c)ʥ．ड෇ロボット・༠ಋロボット・ӡ
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地と顔認識用データがؚまれている．顔認識用データは，

ड෇ロボットが道ॱҊ内中にར用者の同ҙをಘたうえでऔ

ಘするデータであり，༠ಋロボットが༠ಋ中に࢖用する．

ӡ用システϜは，ड෇ロボット෇ۙで଴機しているෳ਺୆

の༠ಋロボットの中から，Քಈ状態やバッテリྔ࢒などを

して１୆をબ୒する．༠ಋロボットは，ར用者を༠ಋྀߟ

するために，自཯Ҡಈの機ೳと顔認識の機ೳを࣋つ．自཯

Ҡಈは，目的地に޲かってܦ࿏をܭըしো֐෺をආ͚なが

らҠಈする機ೳであり，顔認識は，༠ಋロボットの後方に

౥載されたΧメラでར用者をಛఆし，Ґஔ関係を認識する

機ೳである．顔認識機ೳにより，ར用者のา行଎౓に合わ

せたり，཭୤を認識したりすることができる．ӡ用システ

Ϝは，自཯Ҡಈと顔認識に必要なデータをコマンυとして

ૹ৴しʤFig. 2(b)ʥ，༠ಋロボットはそれらのデータをड৴

して༠ಋҊ内を։࢝する．

二つ目は，ड෇ロボットと༠ಋロボットのՔಇ状態を؂

し，エラー情報をӡ用担౰者に௨知することである．ӡࢹ

用システϜは，༠ಋҊ内中は常にタスクの進௙状態をࢹ؂

しているʤFig. 2(c)ʥ．あるタスクがྃ׬した時఺で次のコ

マンυをૹ৴する．また，ӡ用担౰者は，༠ಋロボットの

ҐஔやՔಇ状態を確認するӡ用Ϟニタをܞଳしており，ト

ラブルが発生した৔合は，ӡ用Ϟニタを௨してどこでどの

ようなエラーが発生したか，ৄ な情報を確認することがࡉ

できるʤFig. 2(d)ʥ．
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の৔合はスタンバイをղআする．

༠ಋҊ内をར用する৔合は，ड෇ロボットから目的地情

報と顔認識用データがӡ用システϜにૹ৴される．༠ಋロ

ボットは，ӡ用システϜからこれらのデータをड৴して༠

ಋҊ内を։࢝するʤFig. 4(c)ʥ．

なお，このҊ内シーέンスはड෇ロボット・༠ಋロボッ

トそれͧれ਺े୆ఔ౓まで֦ுしてӡ用Մೳなઃܭにし

ている．また，ड෇ロボット෇ۙに଴機している༠ಋロ

ボットをҐஔ情報をもとにબ୒するため，ӡ用中に༠ಋロ

ボットの଴機৔所をॊೈにೖれସえられるようにྀߟし

ている．

�����ロボットՔಇঢ়ଶࢹ؂ɾ௨஌
༠ಋҊ内で，༠ಋロボットは一࿈の三つのタスク，おܴ

えʤFig. 4(d)ʥ，༠ಋʤFig. 4(e)ʥ，ؼ ʤؐFig. 4(f)ʥをॱ番に実

行する．それͧれのタスクごとに，目的地やಈ作方๏が異

なっている．おܴえの時は，ར用者のもとにҠಈし，あい

さつをして行き先を఻える．༠ಋ中は，ར用者とのҐஔ関

係をΧメラで認識しながら，自཯Ҡಈの଎౓をௐ੔してい

Fig. 3   Management system configuration

Fig. 4   Guide sequence

̑ɽҊ಺Ϋϥ΢υのػೳ

Ҋ内クラ΢υは，Ҋ内サーϏスをఏڙするために，Ҋ内

༧໿や༠ಋロボットબ୒などのҊ内ジョブ؅ཧを実行して

いる．また，不測の事態にඋえてロボットのՔಈ状態を؂

．しているࢹ

�����Ҋ಺δϣϒ؅ཧɾ഑ं
Ҋ内ジョブは，ར用者に対してఏڙするҊ内サーϏスの

一୯Ґである．それͧれのҊ内ジョブは，༧໿中・Ҋ内中・

Ωϟンセル౳の状態を࣋ち，ӡ用システϜは，ෳ਺のҊ内

ジョブを同時ฒ行で進௙؅ཧしている．

༠ಋҊ内։࢝までのシナリオをॱを௥ってઆ明する．ま

ͣ，ར用者が目的地をԻ੠やタッνパネルでೖ力しࡧݕ

してࢦఆする．目的地のࢦఆがྃ׬したら，ड෇ロボット

はそこまでの道ॱを表ࣔするʤFig. 4(a)ʥ．ར用者がड෇ロ

ボットをૢ作している間に，ӡ用システϜは，༠ಋロボッ

トのՔಈ状態やバッテリྔ࢒などをྀߟしたうえで，１୆

をબ୒してスタンバイྩࢦをૹ৴する．༠ಋロボットは༠

ಋҊ内にඋえてスタンバイするʤFig. 4(b)ʥ．ここでར用者

のر๬によって，道ॱҊ内のみでऴྃする৔合があり，そ
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用Ϟニタとは，*oT ௨৴などをར用してインターネット઀

ଓしている．ӡ用担౰者は，ӡ用Ϟニタを࢖ってՔಈ状態

を確認するとともに，ユーβ登࿥やデバイス登࿥などのઃ

ఆ作業をおこなうʤFig. 3(d)ʥ．

このシステϜߏ੒は，։発とӡ用の྆方にར఺がある．

։発にお͚るར఺は，Honda	Raa4 のセΩϡアな௨৴・デバ

イス؅ཧ・データՄࢹ化などの機ೳを活用しているため，

アプリέーション։発にリιースを集中できることであ

る．ӡ用にお͚るར఺は，専用のサーバや8i-Fi を࢖用し

ていないため，ロボットのҠಈ範囲やインフラߏஙによる

制໿がないことである．
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Fig. 6   Task list example

る．あわせてટ回する方޲などをར用者にわかりやすいよ

うに，༠ಋロボット本体に౥載されたスクリーンに表ࣔし

たりする．目的地に౸着したら，そのことを知らせるとと

もに，おผれのあいさつをする．ؐؼは୯ಠでڌ఺までҠ

ಈする．

ӡ用システϜは，༠ಋロボットが༠ಋҊ内を։࢝する時

఺で，Ҋ内ジョブࢹ؂シーέンス（Fig. 5）を։࢝する．タス

クの進௙状態をࢹ؂し，実行がྃ׬した時఺で次のタスク

に必要な情報をૹ৴している．このࢹ؂シーέンスは，༠

ಋҊ内を実行する分だ͚インスタンスが生੒されるため，

．リιースをઅ໿することができるࢉܭ

༠ಋҊ内中に不測の事態やシステϜトラブルが発生し，

ଓできなくなる৔合がある．ӡ用システϜは，༠ಋロܧ

ボットからのエラーメッセージを，ӡ用Ϟニタやメールを

௨じてӡ用担౰者に௨知するॲཧをおこなっている．

ӡ用システϜの内部では，タスクをタスクリストとして

+40NフΥーマットでઃఆしている．+40Nはॊೈにデー

タを௥加し֦ுできるため，原ཧ的にはいくつでもタスク

を増やしてઃఆすることがՄೳである．それͧれのタスク

には，目的地໊，目的地࠲ඪ，タスクタイプなどをઃఆす

る（Fig. 6）．

̒ɽ࣮ ೝ݁Ռ֬ػ

あるެڞのࢪઃで，Ҋ内サーϏスを想ఆした実機確認

をおこなった．そのࢪઃは，԰内でありながら౦西ೆ๺໿

500	 m の広さがあり，多くのテナントがӦ業している．不

に行͚ば目的地に޲れなར用者にとっては，どちらの方׳

たどり着͚るかわかりにくい৔合があるため，ロボットに

よるҊ内サーϏスのニーζがあるとߟえた．

ӡ用システϜのテストでは，システϜがઃܭ௨りにҊ内

ジョブ؅ཧ・഑ंを実行しているか，*oT ௨৴をܦ༝してロ

ボットのՔಇ状態をࢹ؂できるか，などの観఺で確認をお

こなった．

४උにおいては，ݱ地に専用のサーバやネットワークઃ

උをઃஔすることなくテストを࢝めることができた．テス

ト৚݅は，初期ஈ֊のӡ用確認として，実ࡍのӡ用୆਺よ

りもগないड෇ロボット１୆と༠ಋロボット̎୆とした．

テストにおいて，ӡ用システϜがҎ下のように機ೳした

ことを確認した．

・	Քಇ状態やバッテリྔ࢒の৚݅にجづいて，̎ ୆の༠ಋ

ロボットからద੾な１୆をબ୒することを確認した．

・	目的地や顔認識用データを，༠ಋロボットにద੾なタイ

ミングでૹ৴すること౳を確認し，༠ಋロボットがར用

者を正しく認識して，おܴえ・༠ಋ・ؐؼとઃఆされたタ

スクを実行した．

ઃશҬをҠಈしている༠ಋロボットとデータのૹडࢪ	・

৴をおこない，஗଺なく༠ಋロボットのՔಇ情報がߋ

৽されることを観測することで，*oT ௨৴を用いて，ロ

{
  "robotId": "xxxxxxxx-xxxx-xxxx-xxxx-xxxxxxxxxxxx",
  "taskList": {
    "Type": "GUIDE",
    "task": [
      {
        "id": 1,
        "type": "picking_up",
        "goal": {
          "name": "meeting_point1",
          "coordinate": [
            "3.11",
            "-4.67",
            "1.59"
          ]
        }
      },
      {
        "id": 2,
        "type": "guide",
        "goal": {
          "name": "McDonald's",
          "coordinate": [
            "-4.12",
            "6.67",

Fig. 5   Guide job monitoring sequence
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ボットのࢹ؂やコマンυૹ৴が҆ఆ的にできることを

確認した．

ӡ用システϜのಈ作確認݁Ռ例として，ӡ用Ϟニタ

（Fig. 7）のΩϟプνϟը૾をࣔす．ӡ用Ϟニタに，地ਤ上

でのロボットのҐஔやي੻，ロボットごとのバッテリిѹ

などのৄࡉな内部状態を表ࣔし，観測することで，ӡ用シ

ステϜがロボットのՔಇ状態をࢹ؂していることを確認し

た．あわせて，トラブル発生時にはエラー情報が表ࣔされ，

ӡ用担౰者に௨知することを確認した．

Ҏ上の݁Ռから，ӡ用システϜがઃܭ௨りにҊ内ジョブ

؅ཧ・഑ंを実行していること，*oT ௨৴をܦ༝してロボッ

トのՔಇ状態をࢹ؂できることが確認された．

̓ɽ·とΊ

Ҋ内ロボットӡ用システϜを，クラ΢υおよͼ *oT ௨৴

を用いてߏஙした．ロボットによるҊ内サーϏスを実ݱす

るために，Honda	Raa4の൚用的な機ೳを活用しながら，Ҋ

内ジョブ؅ཧ・഑ ・ंロボットՔಇ状態ࢹ؂などの機ೳを৽

ެ．に実૷したن ઃで実機を用いたテストをおこなࢪのڞ

い，ෳ਺छ類・ෳ਺୆のロボットがӡ用システϜを௨して

情報࿈ܞしながら，ద੾にಈ作することを確認した．

地に専用のサーバやネットワークઃඋをઃஔする必要ݱ

がないため，ロボットのҠಈ範囲の制໿がなく，す͙に࢖

用を։࢝することができる．クラ΢υおよͼ *oT ௨৴をར

用した൚用的な機ೳに，ಛఆのサーϏス機ೳを௥加するこ

Fig. 7   Operation monitor

とでシステϜをߏ੒するこの手๏は，さま͟まなロボティ

クスサーϏスをల։するうえで༗効とߟえている．
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