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1．はじめに 
近年、高齢化や少子化の進行に伴い、高齢者や障害者の

介護支援を行う人材が不足している。そのため、少ない人

材で効率的な介護が行えるように、ある程度の自律移動を

行う知的車椅子の開発が求められている[1]。また、介護者
が常に車椅子を押しているような状況では、介護者と被介

護者との関係が対等に見られないという問題が指摘されて

いる[2]。これに対して、本研究では、車椅子使用者が、自
律的行動をしているように見える動きを実現し、同時に介

護者の負担を軽減するロボット車椅子システムを提案する。 

2．ロボット車椅子による鑑賞行動支援 
本研究では美術館における絵画鑑賞行動に着目し、鑑賞

行動を支援するロボット車椅子システムを提案する。 
図１は本研究で使用している車椅子の概観である。車椅

子は、介護者の位置情報を測域センサにより逐次計測でき、

また２台のカメラにより介護者の顔の向きや、介護者の顔

の向き方向の物体を検出することができる。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

        図 1 車椅子の概観        

この車椅子は逐次計測される介護者の位置情報によって、

介護者に追随して自動的に移動することができる。普段は

介護者に添って行動し、介護者が停止したとみなされた場

合、必要に応じて自動的に鑑賞支援行動をとる。図２はこ

れを模式的に示したものである。介護者が停止した際の車

椅子の位置(図２①)から鑑賞に適した位置(図２②)へ車椅
子は自動的に移動する。 
鑑賞支援行動では、車椅子は介護者が停止したと判断す

ると(図４(a))、介護者側のカメラにより、介護者が注目し
ている方向を認識する。そして、介護者の顔の向き方向に

ある注目対象の認識を行う。今回は美術館における鑑賞支

援行動について着目しているので、注目対象を絵画作品と

する。介護者の顔の向き方向を見ているカメラにより得た

画像から、テンプレートマッチングを用いて、絵画作品を

検出する(図３)。絵画作品が検出された場合、車椅子は絵
画作品を鑑賞するために適した位置に移動し、方向を決定

する(図４(b))。これにより、車椅子利用者が自律的行動を
しているように見える動きを実現することができる。車椅

子がこのように動いても、それは自動的に動くため、介護

者の負担もない。  
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図 2 行動の簡略図       図 3 絵画の検出  
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図 4 鑑賞支援行動  

3．まとめ 測域センサ 

本研究では、介護者の負担を軽減し、車椅子利用者が自

律的な行動をしているように見えるロボット車椅子システ

ムを美術館における絵画鑑賞行動に着目して提案した。 
本研究の一部は科学研究費補助金(18650043)による。 
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