
噸霧溌

Abstmct:､nlispaperpにsentsservicepmvisionmodules,whicharedesignedfbrprovidinguserswithserviceinfbrmationbasedonthe

structuredenvironmentwithambientintelligence・Themodulescanacquiにenvimnmentalinfbrmationfi℃mtheenvironment

server・Actualsewicesareexecutedbyservicecells・Ａｌｌｔｈｅｍｏｄｕｌｅｓａ１℃connectedｗｉｔｈｅａｃｈｏｔｈｅｒｂｙｎｅｔｗｏＩｋｔｏｗｏｒｋ

cooperativeIy、

１．はじめに

近年，タッチバネルを搭載した移動ロボットなどに

よる案内情報の提示や放送カメラを搭載して移動しな

がら撮影するロボットカメラなどが開発され－部は，

実用化されている．ロボット技術の進歩に伴いロボッ

トが様々な分野でサービスを提供するケースが多くな

っている．サービスとしては，ロボットが食器を片づ

ける下善作業やロボット自体が人力デバイスとして働

くなど多くの場合が考えられるが，ここでのサービス

は，環境側からの働きかけによる情報提示や動線誘導

に限るものとする．このため本開発におけるサービス

提供とは，映像，音声などによりユーザーに情報提示

を行うものに限定している．本発表においては，現在

開発を行っている，環境情報とリンクした情報提示に

よるサービス提供を行うモジュールを紹介する．

報とサービスプランニングＤＢを用いて制御するサー

ビス提供モジュールと情報提示（出力）デバイスとサ

ービスに必要なセンシング（入力）デバイスをもちユ

ーザーにサービスを提供するサービスセルから構成さ

れている．サービス提供モジュールは，複数のサービ

スセルを接続することが可能であり連続したサービス

の提供にも対応可能としている．
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2．構成
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サービス提供モジュールは，環境情報を管理する環

境サーバから人やロボットの位置などの環境情報を取

得してサービスコンテンツを生成し，実際にサービス

を行うサービスセルを制御する．現在，環境情報とし

ては，主に位澄情報を使用している．サービスを提供

するために必要な情報は，サービスプランニングＤＢ

（データベース）から取得している．環境サーバ，サ

ービス提供モジュールおよびサービスセルは，ネット

ワークにより通信を行う．

２．１全体のシステム構成

全体のシステム構成は，提供するサービスを環境情

２．２サービス提供モジュール

サービス提供モジュールは，環境サーバからロボッ

トや人の位置を取得してサービス内容を制御する．サ

ービスコンテンツは，ユーザーの反応によるサービス

目的の変更などに対応するため編集が可能となってい

る．また，環境サーバへ現在のサービス提供状況を送

ることにより，他のエリアでサービス提供を行ってい

るサービス提供モジュールとのリンクも可能である．

２．３サービスセル

サービスセルは，サービス提供モジュールからのサ

ービスコンテンツをプロジェクタ搭載型ロボット，携
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･サービスコンテンツ

Fig.３．２に実験風景を示す．

Fig.3.2Anexperimentsystem

センシング(入力)デバイス

４．今後

今後は,保存されているデータプランニングＤＢを用

いたサービス内容の更新やサービスコンテンツ作成時

のアシストを行う機能開発など行っていく．また，ア

ンドロイド携帯に内蔵されたセンサー類を活用して，

よりユーザーにやさしいインタラクションの開発も継

続して行っていく．人とロボットが共存するエリアに

おいては危険情報の提示による安全サービスコンテン

ツの検討も行っていく．また，他のシステムとの連携

を考え，容易にシステムへ接続するためにＲＴミドル

ウェアヘの対応を行う予定である．本開発は，経産省

次世代ロボット知能化技術の研究開発の一部として実

施されたものである．
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帯電話，全方向移動ロボットやカメラなどのデバイス

機器を制御して実際にサービスを提供する．自分で計

測したデータは，環境情報としてサービス提供モジュ

ール経由，もしくは，直接，環境サーバへ登録を行い

環境情報の更新も行う．

Fig.3.lThecontentofdemonstration
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Fig.2.2

3．実証実験

2009年３月１２日から１３日の期間大阪で開催された

“ナレッジキャピタルトライアル２００９“において実証

実験を行ったので紹介する．本実証実験は，大阪北ヤ

ード開発において商業施設への導入を目的とした実証

実験である．実証実験のシステムは，テーブルと携帯

電話（ANDROID）受けを搭載した全方向移動プラットフ

ォーム，'ＺＥＮ“と情報提示用大型ディスプレイおよび各

種サーバ用ＰＣから構成されている．ユーザーは，飲食

店へ来店したとの想定で，環境サーバからの情報によ

りサービス提供モジュールが，ワインを選ぶアシスト

を行う．実証実験の概要をFig.３．１に示す．

レストランに入ると移動テーブルがやってきてお勧めワインとワインの情鰯を見せる
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