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ཁɹɹࢫ

「人とڞ存，協ௐして社会の中で໾にཱつロϘット」の実

ࢪߓの一つであるۭۭؒڞし，人々が行きかうެࢦを໨ݱ

ઃ಺でҊ಺αーϏスを行うロϘットシスςム開発に͓い

て，コンセプトを「つきఴうཏ਑൫」とఆめた．ۭ ，者܎ؔߓ

Honda 所員のՈ଒΁のアンέートௐࠪを実ࢪし，生の੠を

ฉきજࡏ的なཁ๬を୳りながらデβインをख़成させた．開

発の進௙に࿈動したۦ動機ߏのվྑや֤छセンαྨの成ཱ

性をਫ਼ࠪし，Ϟックアップや࡞ࢼ機を経てड෇ロϘットと

༠ಋロϘットを਌しみやすく機ೳ的なデβインとして۩ݱ

化した．

͓٬༷がށ࿭うことなくར༻できるインタフΣースと，

でも人と同じように༠ಋ移動でڥする؀ࡶར༻者でࠞߓۭ

きる技術を開発し，コンセプトにԊったαーϏスఏڙのՄ

ೳ性をۭࢪߓઃ実地にてূݕした．

̍ɽഎܠ

�����)POEB ϩϘςΟΫε։ൃͷഎܠ
Honda は 2030 年Ϗジョン「すべての人に，h 生活のՄೳ

性が֦がるتび をɦఏڙする」を͛ܝ，そのऔり૊みの一つ

として A4*.0 に代表されるロϘットの開発（１）をܧ続して

ਪ進してきた．さらに人のすばらしさがཱࡍつロϘςィク

ス社会の実ݱを໨ࢦし，ロϘットが単なるデϞンストϨー

ションではなく実ࡍに人の໾にཱち人とڞ存する࢟を໛ࡧ

した．

ۙ年，ςϨワークや 8eC 会ٞなどのリϞートڥ؀をલ

ఏとした生活༷式΁のม化，人をհさないαーϏス΁のध

ཁなど，社会ڥ؀のม化や生活Ϩベル向上΁のؔ৺から人

とڞ存ՄೳなロϘットのधཁがより高まってきている．ま

た࿑ಇ力ෆ଍の解ܾࡦとしてもロϘットがظ଴されて͓

り，その分野として഑ૹ・ਗ਼૟・Ҋ಺業務が͛ڍられる．と

りわけҊ಺業務に͓いてはଟ༷なࠃや地Ҭの人々にରԠす

るためのଟ言語ରԠが重ཁな՝୊であるが，ࠃ಺にଟ言語

で৘ใఏڙできる人ࡐを֬อすることは༰қではない．ス

マートフΥンなどの個人৘ใ端຤が普ٴしଟ言語での地

ٕज़঺հ
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In an effort to create “a robot that coexists and 
cooperates with people and performs useful functions 
in society,” the concept of a “Compass to Accompany” 
was formulated during the development of a robot 
system to provide a guide service inside an airport 
facility as one public space in which individuals are 
coming and going. A questionnaire was administered 
to airport staff and to families of Honda employees, 
and a design was brought to fruition that entails 
identifying a potential request while listening to 
a live voice. Thorough consideration was given to 
enhancements to driving mechanisms and to the 
feasibility of various types of sensors associated with 
advancements in development; mockups and prototypes 
were obtained; and reception and guide robots were 
realized as easy to talk to, functional designs.

Development efforts yielded an interface that guests 
can use without confusion and a feature capable of 
performing guided movement in the same manner 
as a human, even in an environment crowded with 
pedestrians, confirming the potential of offering a 
service consistent with this concept in an actual airport 
setting.

https://doi.org/10.69239/hondatechnicalreview.2021_33_1_1
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ਤアプリを࢖った৘ใఏڙも進んでいるが，あるఔ度のメ

ディアリςラシーがඞཁとされる上，ࢪઃ಺୳ࡧなど移動

を൐うࠔり͝と解ܾのために自身の端຤でڗडされるαー

Ϗスにはݶ界がある．

我々は，ࢪઃがఏڙするط存αーϏスとロϘットシスς

ムの࿈ܞによりࢪઃར༻者が知らない場所でもށ࿭うこと

なく移動できるシスςムの実ݱを໨ࢦした．

ͱ֓ཁܠҊ಺ϩϘοτ։ൃͷഎߓۭ�����
本開発ではূݕ先のࢪઃを成田ߓۭࡍࠃ（以下，成田ۭ

に͓けるロߓ株式会社とともにۭߓۭࡍࠃとし，成田（ߓ

Ϙットར活༻にؔするڞ同研究を実ࢪした．成田ۭߓはイ

ϊベーションのਪ進による生࢈性ֵ命のためにロϘットಋ

入をܭը・実ࢪしているެࢪۭؒڞઃである（̎）．我々はۭ

ۭ，者と܎ؔߓ り͝とを解ܾしࠔઃӡ営ଆのࢪར༻者やߓ

かつ先進的なアプリέーションを໛ࡧしながら Fig. 1 のよ

うなロϘットのར活༻イメージをݕ౼した．そして人のଟ

いڥ؀でスムーζに移動するロϘットの自཯移動技術活༻

のうち，技術՝୊のଟいチϟϨンジンάなςーマとしてҊ

಺αーϏスをઃఆした．Ҋ಺は഑ૹやਗ਼૟とൺֱして，ロ

Ϙットがࠞڥ؀ࡶを人と同じスピーυで移動し，ର向者や

ো֐物ݕ出࣌に止まることなくスムーζによけることをཁ

྆．されるためであるٻ 社ؒでこのようなٞ論աఔを経て	

．Ҋ಺ロϘットシスςムの開発を開࢝したߓۭ

ར༻者を଴ちडける࣌のҊ಺ロϘットシスςムの࢟ߓۭ

を Fig. 2 にࣔす．本シスςムは，޿いࢪઃの中でロϘット

Ҋ಺αーϏスの存ࡏをアピールし，またロϘットのॅみՈ

としてҐஔづけたロϘットϗーム，その中で͓٬༷と઀し

ड෇Ҋ಺を୲౰するड෇ロϘット，ロϘットϗームを࢝఺

にۭߓ಺を移動しながら実ࡍに͓٬༷を໨的地まで༠ಋҊ

಺する༠ಋロϘットでߏ成し，それらをӡ༻シスςムと名

෇けたクラウυ上のシスςム（３）により࿈ܞさせӡ༻する．

のྲྀれは༺࢖ར༻者のロϘットߓۭ Fig. 3 の௨りであ

る．ड෇ロϘットはタッチパネル式のディスプϨイに໨的

地までの地ਤや͓קめのళฮなどの৘ใを表ࣔし，͓ ٬༷

とインタラクションをऔりながらৄしくじっくりとҊ಺を

Fig. 1   Image of robot utilization at airport

行う．その一方で༠ಋロϘットは表ࣔする৘ใをߜりܰྔ

化することで，ӡ動性ೳを向上させ人々が行きかうۭؒを

きびきびとҊ಺を行う．ड෇ロϘットと༠ಋロϘットに໾

ׂを分けているが，それͧれはシームϨスにつながり，͓

٬༷にҊ಺αーϏスをఏڙする．

これらの実ݱにより，͓ ٬༷にはロϘットに໨的地まで

Ҋ಺されたという新しい体験，成田ۭߓにはҊ಺αーϏス

の新しいܗをఏڙできる．そしてロϘットが人とڞ存する

下でಇき続け人手ෆ଍をิう新たなαーϏスを૑出ڥ؀

する．

本稿では，Ҋ಺ロϘットシスςムのコンセプトとデβイ

ンについて，そして新たに開発した機ೳと成田ۭߓでのݕ

ূについて঺հする．

Fig. 2   Robot home, reception robot, and guide robot

Fig. 3   Utilization flow of guide robot service

̎ɽίϯηϓτ

人々が行きかうެۭؒڞをスムーζに移動し，人にෆ҆

を༩えͣҊ಺αーϏスを行うロϘットに;さわしいဣまい

や࢓૲をݕ౼し，さらにҊ಺αーϏスをडける͓٬༷のؾ

࣋ちはどんなঢ়態が๬ましいのかを࡯ߟし，そのコンセプ

トを「つきఴうཏ਑൫」とఆめた（Fig. 4）．

「つきఴう」は৺地よいڑ཭感でؾにかけてくれ，̓ ৺で

きる存ࡏであることをࣔし，「ཏ਑൫」は໨的地΁の方向と

ルートをࣔす正֬無ൺなπールであることをࣔす．ۭ でߓ

出会いҊ಺αーϏスをडけたあと，また会いたくなるよう

な৺に࢒る存ࡏとなることを໨ࢦしている．



ʵ 3 ʵ

Ҋ಺ϩϘοτγεςϜͷ։ൃͱσβΠϯߓۭ

980

1000 1000 950 90010501100

10001050 1000 1050

Unit: mm

1100

11501200

980 950 1050845

(a) (b) (c) (d)

̏ɽ༠ಋϩϘοτͷσβΠϯ

�����σβΠϯϓϩηε
外観デβインのมભを Fig. 5 にࣔす．

まͣ，6N* -$6#（̐）で開発した自ࡏ移動機ߏをベー

スに機ೳ࠷༏先のۃめてシンプルなデβインとした

ʤFig. 5(a)ʥ．

次に成田ۭߓで人が少ない࣌ؒଳに Fig. 6 でࣔすよう

に，パネルで࡞成したٙࣅϞデルを࣋ちࠐみ，࢖༻されて

いるカートやベϏーカーなどとのൺֱを行い，それらにຒ

຅しない存ࡏ感をもつがҖѹ的ではないશ高 1100	 mm લ

後をロϘットの࠷దαイζとఆめたۦ． 動機ߏは人の中

での活動でߟえられるଟ方向からの入力にରしてもۉ౳

に൓Ԡでき，かつচ໘౤Ө໘積を࠷খ化できる，Ϙールۦ

動（̑），（̒）に移行した．デβインはԾにロϘットが転౗した

場合に転がり続けることを๷͙࿡֯断໘のϘディܗঢ়でਪ

進したʤFig. 5(b)ʥ．

ςストを行いながらリフΝインを進め࡞機での動࡞ࢼ

2018 年̐月にߓۭࡍࠃలに出లし，কདྷのۭߓでのαー

Ϗスの࢟をࣔした．さらにάラフィックをมߋし 2019 年

１月にラスベΨスで実ࢪされたి子機ث見本市 $E4 にて

1.A.T.H.	 #ot とশし動的లࣔを行ったʤFig. 5(c)ʥ．デβイ

ン΁の൓響は，ܾ して൱ఆ的ではないものの印৅には࢒り

にくいものでもあった．これは人々が物௝しさからロϘッ

トにۙづくことでҊ಺業務にࢧোが出るݒ念を෷১するた

め，あえて無機࣭な外観としたことにىҼするとߟえられ

た．ۭ にロϘットにҊ಺をしてもらう͓٬༷のࡍ಺で実ߓ

ちからすると，もう少し݂が௨った感じがする，生き࣋ؾ

ているようなデβインが๬ましいと思われ，3.2. અでड़べ

るデβインௐࠪの݁Ռ，͓ よび 3.3. અでड़べる A4*.0 デ

βインとのڞ௨イメージを൓өさせ，つきఴうཏ਑൫コン

セプトにঢ՚させた．

さらにۭߓでのςストを܁りฦし，よりೝࣝਫ਼度を向上

させるためにϘディ྆αイυに഑ஔしていた؟ڕカメラ

を，̑ ֯޿Ϩイアウト（લ方二つ・上方二つ・後方一つ）の؟

カメラにมߋしۦ， 動機ߏは૸行࣌の҆ఆ性を向上するた

め，Ϙールۦ動からࠩ動二輪ۦ動とした．このۦ動方式で

はਅԣ΁の移動ができͣインタラクションの表ݱがݶられ

るものの，औりѻいが༰қになりڍ動の҆ఆ度が増し，ࢹ

֮的な҆৺感を高めることができたʤFig. 5(d)ʥ．

�����σβΠϯௐࠪ
つきఴうཏ਑൫コンセプトをݱす外観デβインとして，

つきఴう感ʹ਌しみやすさを重ࢹしたؙみをଳびたҊ，ཏ

਑൫ʹ機ೳ性を重ࢹした直ઢ的なҊ，そしてそれͧれのಛ

௃をもつ中ؒ的なҊをݕ౼し，原ੇ大Ϟックアップを࡞成

した．さらにҊ಺αーϏス中のロϘットが表ࣔするαイ

ネージ動ըを࡞成し，1$ ը໘上で֬ೝできるようにした．

それらをۭߓスタッフの方々や Honda 所員のՈ଒に見

ていただき，ώアリンάとアンέートௐࠪでコンセプトが

ૂい௨りにडけऔられるか൱かを֬ೝした．݁ Ռは౰ॳの

༧想௨り，਌しみやすさを重ࢹしたҊのධՁが高かったも

のの，؊৺の໨的地までの正֬なҊ಺は೉しい印৅を༩え

ていた．そのଞのҊはҊ಺をしてཉしいロϘットに֘౰し

ないとのճ౴がಘられ，いͣれのҊもコンセプトにୡして

いないことが分かった．

またಛචすべきは，子ڙと大人ではճ౴のࠩ異が見られ

なかったことが͛ڍられる．子ڙは਌しみやすいҊのϙイ

ントが高くなることを༧想していたが，そのようなことは

なかった．

Fig. 4   Development and styling design concept

Fig. 5   Design process Fig. 6   Study of robot heights in Narita Airport
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Signage display area

Front Rear

�����"4*.0σβΠϯͱͷڞ௨Πϝʔδ
A4*.0 が 20 年にわたり一ఆの人ؾをಘることがで

きているཧ༝として，਌しみやすさをૂったᇪびたデβ

インではなく，そのコンセプト「先進性と਌࿨性のௐ࿨」

（Fig. 7）の௨り，機ೳに実直でシンプルなデβイン（̓）に༝

དྷするものとߟえている．ۭ Ҋ಺ロϘットもߓ A4*.0 と

同༷にシンプルで機ೳ的なかたち，それでいてྫྷたくなく

生きているงғؾをもたせることをૂい，إのܗঢ়，ؙ み

のあるϘディ，࿹を想ىさせるαイυパッυ，αイネージ

エリアをデβインした．さらに外観ృ૷৭を A4*.0 と同

じϗワイト・άϨーجௐとした（Fig. 8）．その݁Ռ，ۭ ಺ߓ

でҊ಺αーϏスを行うのにཧ想的とߟえられる，つきఴう

ཏ਑൫コンセプトを਌しみやすく機ೳ的なデβインで۩ݱ

化することができた．

�����αΠωʔδͷσβΠϯ
దなαイ࠷，಺で͓٬༷を༠ಋҊ಺するにあたりߓۭ

ネージをݕ౼した．ۭ ར༻者がいない࣌ؒଳに，Fig. 9ߓ

にࣔすようにط存のリϞコン式ロϘットにখ型Ϟニターを

ઃஔの上，αイネージ৘ใを表ࣔし，͓ ٬༷にกした所員

が後をついて行きҊ಺༠ಋをٙࣅ体験した．その݁Ռ，以

下のことが分かった．

・	表ࣔ಺༰がଟいとը໘を஫ࢹし，पғを見ͣݥة．

・	৘ใྔがଟいと，そのཧ解のためにา行଎度が஗くなる．

・	Ҋ಺をされる͓٬༷にՃえ，पғの方々΁の表ࣔもඞཁ．

そこでඞཁな࣌にඞཁな৘ใのみをシンプルに表ࣔす

ることをαイネージの方਑とし，下３つの観఺で੔ཧを行

い，Fig. 10 でࣔすようにϘディલ໘とഎ໘にαイネージ表

ࣔエリアをઃけた．લ໘はҊ಺される͓٬༷とपғの人々

に向けて，എ໘はロϘットの後方をついてาく͓٬༷に向

けての৘ใ表ࣔを行う．

・	Ҋ಺開࢝ ：࣌໨的地を表ࣔする．表ࣔਤܗはۭߓで࢖༻

しているピクトάラムに४ͣる．

・	移動タイミンά：ۂがる方向，ݥةճආ，ఀ 止

・	૬手をೝࣝしている ：࣌ѫࡰやؾ഑り

上記にՃえ 3.2. અでड़べたデβインௐࠪのࡍ，成田ۭߓ

のユニόーαルデβインਪ進者からのࢦఠとして，৭֮ऑ

者にはന地に੨文字などの表ࣔではコントラストがऑくࣝ

ผしにくく，ࠇ地にനやԫ৭でコントラストを࠷大ݶ高め

ることがྑ࠷であるとの重ཁな知見をಘた．そこでࢹ力が

ऑくなっている高ྸ者や৭֮ऑ者にରしてのࣝผ性を上͛

Fig. 8   Final design

Fig. 7   ASIMO design concept

Fig. 9   Simulated experience of temporary guide robot

Fig. 10   Guide robot signage displays
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Fig. 12   Japanese traditional pattern, Asanoha

るため，ࠇ৭ը໘にനの発ޫ৭とし，଴ちडけ，ѫࡰ，Ҋ಺

中，౸ணなどαイネージ表ݱを࡞成した．

̐ɽड෇ϩϘοτͷσβΠϯ

人々がށ࿭うことなく自વにۭߓҊ಺αーϏスを͝ར༻

いただくには，どのようなアプローチが๬ましいか࡯ߟし

た．௨常は人と人が૬ରするのがཧ想とߟえられるが，言

葉が௨じない৺഑や，Ҋ಺αーϏスカウンターがࠞࡶし๩

しそうなためԕྀしたりなど，人であるがゆえに᪳᪯して

しまう場合もある．一方で׬શな機ց式のड෇は合ཧ的で

はあるが，࢖い方がೃછめͣෆ҆になってしまうこともあ

り，Ҋ಺αーϏスとしてे分とは言えないシーンもある．

単なるը໘のインタフΣースではなく，Fig. 11 にࣔすよう

にフィジカルな存ࡏであるロϘットが૬手をしてくれる方

๏が，人々をऒきつけ，より҆৺感がಘられ有ޮであると

．えたߟ

ۭのཱྀというඇ日常のָしい世界΁༠う存ࡏとして，ୡ

ຏ，টきೣ，福ॿなど古より人々の৺をとらえているਆ的

なオブジΣのプロϙーションをߟࢀに，	 ༠ಋロϘットと

のڞ௨性をもたせた外観デβインとした．͓ ࣙ儀（a），か

し （͛C），ৼり向き（c）などの動࡞で͓٬༷にԠରする．ま

た，19.5 インチの大きなタッチパネル式のディスプϨイで

໨的地の৘ใをৄ細に表ࣔすることで֮ࢹ的に͓٬༷のཧ

解を高めることをૂった．ロϘットとタッチパネル部は，

ंいすユーβの方，എの高い方，それͧれ無ཧのない࢟੎

でのԠରをՄೳとするため，ి 動ঢ߱式とした（̒）．

Fig. 11   Reception robot design

̒ɽγεςϜߏ੒ͱಛ௃

�����γεςϜશମߏ੒
Ҋ಺ロϘットシスςムはロϘットϗーム，ड෇ロϘッ

ト，༠ಋロϘット，ӡ༻シスςム，͓ よびۭߓからリアル

タイムでఏڙされる৘ใでߏ成される（Fig. 13）．

ロϘットϗームは，ड෇ロϘットと༠ಋロϘットのॅ

みՈとしてのҐஔづけである．ࠞ つようཱࡍした中でもࡶ

໨印にഎの高いߏ଄物をஔき，໨にཹめたۭߓར༻者がロ

Ϙットの໾ׂを分かるようデジタルαインϘーυでઆ明を

する．༠ಋロϘットはҊ಺をऴえたあとロϘットϗームに

໭り，ઐ༻のॆిثでόッςリにॆిをして次のҊ಺の४

උに入る．༠ಋロϘットのৄ細は 6.2. અにてड़べる．

ӡ༻シスςム（３）は，ෳ਺छ ・ྨෳ਺୆のロϘットが協ௐ

しながらޮ཰的にҊ಺αーϏスを実行するためのӡ༻؅ཧ

を୲う．ロϘットの移動ൣғやインフラߏஙの੍໿にしば

られないことがૂいであり，そのためクラウυ͓よび *oT

௨信を༻いたαーόϨスなߏ成としている．

ݕされる৘ใは，໨的地のڙからリアルタイムでఏߓۭ

ۭ，する．これにより༺࢖に࣌ࡧ ಺にあるインフΥメーߓ

ションセンターでのର໘Ҋ಺やデジタルҊ಺൘などの，ଞ

(a) (b) (c)

̑ɽΠϯλϥΫγϣϯσβΠϯ

�����థͷԻͱϘσΟΞΫγϣϯ
ड෇Ҋ಺では，人型でないロϘットが人ؒの言葉をち͙

は͙に࿩すことはҧ࿨感を生じさせるため，言語にӨ響さ

れないԻとϘディアクションによるಇきかけがޮՌ的で

あるとԾఆした．ۭ Իがଟࡶ౿ࡶ಺はؗ಺アナウンスやߓ

いが，その中でより人のࣖにಧくޮՌをૂい，ロϘットの

発するԻはథのԻ（խָで༻いるཽథ）をϞチーフに࡞成

した．

ड෇ロϘットのՔಇ࣌，༠ಋロϘットの༠ಋҊ಺中に

メロディを૗で，༳動やճ転などのシンプルなϘディアク

ションをすることでडけ手ଆの想像をଅすことをૂった．

あくまでもओ体は͓٬༷ଆにあることを大੾にしている．

�����ҹ৅෇͚Δ͔ͨͪ
人の方々にさり͛なく日本を感じていࠃに๚れる外ߓۭ

ただくことをૂい，Fig. 12 にࣔす平҆࣌代より༻いられて

いる日本古དྷの఻統໛༷であるຑの葉文༷を༠ಋロϘット

ではഎ໘の௨෩޸に，ड෇ロϘットはスピーカー部に഑ஔ

した．
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Guide robot system

Robot home

Reception robot

Management system

Real-time information provided

by airport

Guide robot 

Guide robot charger

2 sets

2 sets

3 sets

のҊ಺αーϏスがఏڙするճ౴と同一の地ਤや名শを༻い

て৘ใをఏࣔする．また，フライトの࣌ࠁやήート番号に

มߋがあった場合も，その࠷新フライト৘ใをࢀরՄೳと

し，͓ ٬༷のࠞཚを๷͙．

ड෇ロϘットは，͓ ٬༷のニーζから໨的地を୳して地

ਤと経࿏を表ࣔする機ೳと，༠ಋҊ಺にඞཁな৘ใをӡ༻

シスςムにアップローυする機ೳを有する．Ҋ಺αーϏス

をडける͓٬༷が࠷ॳに઀する఺であり，ށ࿭うことなく

ར༻できるインタフΣースとすることをૂいとした．ৄ 細

は，「ۭߓҊ಺ड෇ロϘットの開発」（̔）にてड़べる．

�����༠ಋϩϘοτͷಛ௃ɾػೳ
༠ಋロϘットは，͓ ٬༷を໨的地まで༠ಋ移動する機ೳ

と༠ಋྃ׬後にݩのҐஔ΁໭ることが໾ׂである．ࠞ しࡶ

た中でもスムーζに移動することがૂいであり，そのため

人とのすれҧい࣌や進行方向にあるো֐物をݕ出しても止

まったりせͣ，人と同じようななめらかな経࿏をऔること

がಛ௃である．

ϋーυウΣアߏ成を Fig. 14 に，ओཁॾݩを Table 1 に

ࣔし，このߏ成とॾݩઃఆとなったۭߓのڥ؀৚݅とߟえ

方をड़べる．

（１）	ロϘットのશ高は，3.1. અでड़べた௨り人やカートな

どでࠞࡶしたڥ؀でもपғの人からࢹೝされやすく，

かつҖѹ感の出ない஋とఆめる．

（̎）	フットプリントは，पғの人のา行の๦͛とならない

よう，またスムーζな経࿏選୒ができるαイζをఆ

め，ं 輪ϨイアウトはϞータによるۦ動輪̎輪，ฒྻ

オムニं輪によるै動輪̐輪とする．

（３）	重৺Ґஔは，ো֐物やߏ଄物に઀৮してもόランスを

่して転౗しないよう௿重৺とする．そのため，機ೳ

上ϨイアウトҐஔに੍໿のない部඼を下部にϨイア

ウトする．

（̐）	移動଎度，Ճ଎度，ટճ֯଎度，੍ 動ڑ཭は人と同じ

ような移動がՄೳとなるようにఆめる．

（̑）	ロϘットが౿ഁすべきஈࠩは，࠷大ஈࠩからマージン

をもってఆめる．ஈࠩ౿ഁ࣌のి૷඼のিܸ؇࿨のた

め，αスϖンションを実૷する．ۭ 大ஈࠩはচ࠷಺ߓ

໘のछ （ྨ୹ໟカーϖット・リϊリウム・化হタイルな

ど）がมわる場所などでの 3	 mm である．また֊ஈな

どの大きなஈࠩにはロϘットは৵入しないこととし

ている．

（̒）	カメラは，3.1. અでड़べた௨り̑؟Ϩイアウトとす

る．લ方カメラは人・物体ݕ出に，上方カメラはఱҪ

ಛ௃ྔந出による自ݾҐஔೝࣝに，後方カメラは༠ಋ

される͓٬ （༷フΥロワ）ೝࣝに༻いる．

（̓）	プロジΣクタは，3.4. અでड़べた௨りのཁ݅実ݱのた

Fig. 13   Guide robot system architecture Fig. 14   Hardware configuration of guide robot

Table 1   Guide robot specifications

Wheels

- 2 driving wheels, 2 motors

- 4 driven wheels (double-row

  omni-wheel)

2 short focus projectors

- Front and rear

Laser rangefinder (LRF)

- Detection range: horizontal

  ±135 deg

Suspension

- 4 springs

- 2 dampers

5 cameras

- Front stereo camera

- Upper stereo camera

- Rear camera

Height [mm] 1080

Footprint [mm] 410 (Width) x 510 (Depth)

Height of center of
gravity [mm]

300

Weight [kg] 33

Speed [m/s] Max. 1.11 (4 km/h)

Acceleration [m/s2] Max. 1.67 (6 km/h/s)

Slewing angle speed
[deg/s]

Max. 90

Braking distance [mm] 350 or less

Allowable difference 
in height [mm]

Max. 5
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Ҋ಺ϩϘοτγεςϜͷ։ൃͱσβΠϯߓۭ

め，୹য఺プロジΣクタをલ方表 ・ࣔ後方表ࣔの̎୆

౥載する．

（̔）	ϨーβーϨンジフΝインダ（LRF）は，લ方の人・物体

出ݕ଄物をߏ಺ߓҐஔೝࣝに༻い，人やۭݾ出と自ݕ

できる高さにϨイアウトする．

༠ಋロϘットの自཯移動のಛ௃は，ࠞ 下でも人とڥ؀ࡶ

同じように༠ಋしながら移動ができることにある．このಛ

௃をఆྔ化するため，༠ಋロϘットが移動Մೳなࠞࡶの໨

ඪϨベルをఆめる．ࠞ ඪとしてαーϏスϨベルのࢦگঢ়ࡶ

ఆٛ（̕）を༻い，「า行者が֤自のา行଎度を選୒したり௥

いൈいたりする自༝度が੍ݶされるঢ়گ」Ϩベルを໨ඪϨ

ベルとした．このϨベルを選୒したཧ༝は，ۭ ؀ࡶ಺ࠞߓ

でありうるαーϏスϨベルのうち，༠ಋロϘットの自཯ڥ

移動に͓いて࠷も೉しいϨベルであるためである．これ以

下のϨベルでは人が少なくロϘットは؆単に移動をするこ

とができ，またこのϨベル以上のࠞࡶであると経࿏選୒の

自༝が׬શになくなることで，経࿏選୒にؔする೉度が下

がる．

༠ಋロϘットのフΥロワೝࣝ，自ݾҐஔਪఆ，ো֐物

（人）ճආの֤機ೳについてそれͧれࠞڥ؀ࡶに͓ける՝୊

と解ܾࡦを͛ڍる．

（１）	フΥロワೝࣝでは，ࠞ 下でフΥロワと༠ಋロڥ؀ࡶ

Ϙットのؒにଞのۭߓར༻者が交ࠩすることによる，

フΥロワӅれが発生してもೝࣝを続けられ，フΥロワ

が৺地よいと感じるڑ཭をอつ．この機ೳのৄ細は，

Ҋ಺༠ಋロϘットに͓けるロόストなフΥロワߓۭ」

ೝࣝ機ೳの研究」（10）にてड़べる．

（̎）	自ݾҐஔਪఆでは，ࠞ 下で単一のセンαではपڥ؀ࡶ

ғのߏ଄物の৘ใऔಘができなくとも，ෳ਺のセンα

（LRF，カメラ，׳性センα）でऔಘした৘ใを૊み合

わせることで自ݾҐஔロストを๷͙（11）．

（３）	ো֐物（人）ճආでは，ࠞ ٴ下の人の行動༧ଌがڥ؀ࡶ

ばͣロϘットが͗こちない動きとならないよう，人の

ճආ行動をࢣڭデータとして学श実૷し，人と同じよ

うなスムーζなճආ経࿏を選୒する（12）．

̓ɽ࣮ ূݕͷੑݱ

を࿈続する３か月ؒظ Քಇ࣌ؒを࣌̕，（日をআくٳؒ）

から 17 ࣌の̔࣌ؒ，場所は֊ஈ・エϨベータを࢖༻せͣ

に移動できる１フロアશҬとఆめ，αーϏス実ূを行うこ

とを想ఆした．また，͓ ٬༷にαーϏスをఏڙする機会を

増やすため，ロϘットϗームをフロア಺に３か所ઃஔする

こととした．以上より，実ূؒظ಺でҊ಺を体験する͓٬

༷਺は，ड෇ロϘットによる経࿏Ҋ಺を 4500 ૊以上，༠

ಋロϘットによる໨的地までの༠ಋҊ಺を 1000 ૊以上と

なると想ఆした．また，ຖ日̎ສ人のۭߓར༻者がड෇ロ

Ϙットと༠ಋロϘットが人とڞ存してಇいている࢟を໨に

することがՄೳである．

上記のように想ఆした৚݅の下でのαーϏス実ূが実

ۭ，するためূݕՄೳであることをݱ ར༻者が行きかߓ

う成田ۭߓ಺で，ड෇ロϘット，༠ಋロϘット，͓ よびこ

れらをつな͙ӡ༻シスςムでҊ಺ロϘットシスςムをՔ

ಇさせ，Fig. 3 でࣔしたロϘット࢖༻のྲྀれを໛ٖした．
Fig. 15 は開発ؔ܎者が͓٬༷にกして実ࢪしたূݕの༷

子である．

一方，一ൠの͓٬༷΁αーϏスをఏڙするならばこの

育されたઐڭ，成ではෆ଍事߲が出るであΖうと想ఆしߏ

༻スタッフを഑ஔすることで，పఈしたオϖϨーションが

できるようରࡦした．言い換えれば，αーϏス実ূに͓い

ては人手によりରॲすることにఆめた，以下のような߲໨

がࠓ後の׬શ自動化のための՝୊として明֬にચい出さ

れた．

・	ロϘットϗームでの઀٬໘での機ೳิॆ

	 デジタルαインϘーυઆ明で分からなった͓٬༷から

の࣭໰ճ౴やࠞ࣌ࡶのαーϏス଴ち࣌ؒのఏࣔ，タッチ

パネルの࢖い方が分からなかった場合のઆ明を自動化

する．

・	ઐ༻スタッフの࡞業؆ศ化

	 ༠ಋロϘットのόッςリॆి，྆ ロϘットのফ໣Օ所

チΣック・メンςナンス࣌ظの೺Ѳ，日ใ記入などの

日々のルーチンワークを自動化，またはి子化する．

・	༠ಋロϘットの機体໘の機ೳ֦ॆ

	 Ҋ಺中の͓٬༷，͓ よびपғのۭߓར༻者からの移動中

の໰いかけにରԠできるようインタラクションインタ

フΣースを௥Ճする．

Fig. 15   On-site simulation at Narita Airport

̔ɽ·ͱΊ

新たなロϘットシスςムの開発は，Honda だけでなく

༺རߓにも有༻とし，さらにۭߓ同研究先である成田ۭڞ

者のຬ଍につな͛るඞཁがあるとして，ۭ で活༂するロߓ
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˙ஶɹऀ˙

੪ 藤 ཅ 子 ༫ 石　 ݈

ϘットαーϏスの新しい࢟をඳいた．つきఴうཏ਑൫コン

セプトをఆめ，それにجづくड෇ロϘット，༠ಋロϘット

を਌しみやすく機ೳ的なデβインで۩ݱ化した．

これら̎छྨのロϘットをӡ༻シスςムで࿈ܞするۭߓ

Ҋ಺ロϘットシスςムをߏஙし，ۭ ར༻者が行きかう成ߓ

田ۭߓ಺で実ݱ性のূݕを実ࢪした．

その݁Ռ，ۭ ಺で໾ׂをもった先進的なロϘットが࿈ߓ

続してαーϏスఏڙするためにඞཁな知見をಘることがで

きた．

̕ɽ͓ ΘΓʹ

ઃࢪઃやϨストランなどのαーϏスࢪڞなどのެߓۭ

はଟछにわたる業務のল人・ޮ ཰向上のため技術的に解ܾ

すべく日々औり૊んでいる．この中でロϘςィクス技術は

生活༷式のม化によりさらにෆՄܽなものとなってきて͓

り，ロϘットが౰たりલのように໾ׂをもってՔಇする෩

．実のものとなるであΖうݱはۙ々ܠ

人とڞ存するڥ؀下でಇく自཯移動ロϘットの実ݱには

ଟஈの՝୊がስཱしているが，ඞཁなスςップはデϞンス

トϨーションを重ねることではなく，ݱ場でロϘットӡ༻

の՝୊ચい出しとその解ܾࡦを܁りฦしূݕしながら社会

的なೝ知につな͛ていくことである．

本開発でಘられた知見を活かし，Honda が໨ࢦす人のす

ばらしさがཱࡍつロϘςィクス社会の実ݱのため，引き続

きऔり૊んでいく．
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