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人の気持ちの分かるロボットを目指して 
̶人と共に生きるロボットの開発̶ 

連続市民講座 第 5回 （平成 24年 11月 17日開催） 

■ 講座概要 

身の回りにロボットがいて、いろいろと助けてくれるような時代が近づいています。でも、その操作

が難しくては困ります。これまでの機械は、使い方を覚えて、そのとおりに操作しないと動きません。

しかし、人間同士なら、細かいことを言わないでも、その状況での相手の行動を見て、相手が何をし

て欲しいかが分かります。この講座では、人の動きを見て、その人のして欲しいことを察して動くロボ

ットを紹介します。 

■ 講師プロフィール 
 

大学院理工学研究科 教授 

  久野 義徳 

1954 年 岐阜県生まれ

●略歴： 

1982.3 東京大学大学院工学系研究科修了 

（工学博士） 

      1982.4～1993.3 ㈱東芝 研究開発センター 

      1993.4～2000.3 大阪大学工学部助教授 

      2000.4～現在 埼玉大学理工学研究科教授 

●専門： コンピュータビジョン、知能ロボット、ヒューマン 

       インタフェース 

●主な業績： 

・コンピュータビジョン：技術評論と将来展望（新技術コミュニケーションズ 1998） 

・高齢者介護施設におけるコミュニケーションチャンネル確立過程の分析と支援システムの提案 

  （情報処理学会論文誌 2009） 

・観客を話に引き込むミュージアムガイドロボット：言葉と身体的行動の連携 

  （電子情報通信学会論文誌 2009）

講 演 録 
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連続市民講座 第 5回 
 

人の気持ちの分かるロボットを

目指して 
 

―人と共に生きるロボットの開発― 
 

平成 24年 11月 17日 
大学院理工学研究科教授 

久野 義徳 
 
ご紹介ありがとうございます。理工学研究

科の久野と申します。今日は寒い中、また

雨もぱらついてきておりますけれども、沢

山おいでくださいましてありがとうござい

ます。 
今日のタイトルは「人の気持ちの分かる

ロボットを目指して―人と共に生きるロボ

ット―」となっておりますが、読心術など

によってロボットが人の気持ちが分かると

いった話ではなくて、皆さんが実際に生活

の中でやられていることを、ロボットでも

実現しようという研究です。 
 
人の気持ちの分かるロボット 
 はじめに、こちらのビデオをご覧くださ

い。これは深谷市の介護施設でのビデオを

撮影した例ですけれども、この手前のおじ

いさんがテーブルに近づいてくると隣の女

の人がテーブルの上を片付けてくれて、次

におじいさんが椅子を引いて座ろうとする

と、うまく椅子が引けないので、椅子の手

すりに触ってこちらの人に振り向くと、こ

ちらの人が椅子を引いてくれる。それで座

ることができた。この間、言葉は一切使っ

ていないわけです。このおじいさんが近づ

いてきたということは、この椅子に座りた

いんだなと思って、女の人はテーブルの周

りを片付けてくれる。また、おじいさんが

椅子に触り介護者の方を見れば、椅子を引

いて欲しいということが伝わる。こういっ

た行動は、言われればそうかと思いますが、

皆さんが日常でよくやられていることです

よね。みなさんも家族の中では言葉を使わ

なくても、次に何をしたら良いか以心伝心

というかほぼわかることができますよね。

それはなぜ分かるかというと、毎日そうし

ているからということと、そういう状況で、

そういう動きをしていると、次はこういう

ことをしたいんだろうということが分かる

からなんですね。そういうことをロボット

にもさせたい。そういうことで「人の気持

ちが分かるロボット」と言っています。 
いままでの機械というのは人の気持ちが

分からない、つまりある手順に従って、き

ちんと指示を与えれば、仕事をしてくれる。

自動販売機などは、手順通り行えばちゃん

と欲しいものを買えますよね。しかし、そ

のような機械では、使い方が分からない時

何もしてくれないですよね。例えば、海外

などに行って自動販売機を利用しようとし

た時、使い方が分からず迷っていたら、人

間であれば使い方が分からないのかと思っ

て、使い方を教えてくれますよね。困って

いたら手助けしてくれるような機械ができ

ればずっといいですよね。そういったこと

をしてくれることを含めて、「人の気持ちの

分かる」と、大げさかもしれませんが言っ

ています。 
 先ほどのビデオを見ても、全ての行動は

コミュニケーションであり、人間が動いて

何かしているというのは無意識的に相手に

何らかのメッセージを送っているわけです。
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こういう状況でこう動けば、こうして欲し

いということを伝えているわけですね。こ

んな難しいことを言わなくても、皆さん普

段の生活の中で、相手を見ながら、コミュ

ニケーションをとって必要な対応をしてい

るわけです。そういったことが今までの機

械にはできなかった、そういうことで、そ

のようなことができる機械を作りたいとい

うことです。 
 この講義の中で色々な言葉が出てきます

が、「人間とロボットのインタラクション」

という言葉があります。コミュニケーショ

ンという言葉は皆さんご存知かと思います

が、この講義の中ではインタラクションと

いう言葉をほぼそれと同じ意味で用いてい

ます。インタラクションは日本語でいうと

相互行為という言葉が用いられます。つま

り人間と人間がどういうふうに行動をしあ

っているかということになります。最近で

は人間と共生するロボットが期待されてい

るわけですけれども、そういったロボット

にとって人間とのインタラクションという

のが是非必要になってきます。ロボットが

人間同士でするように行動すべきかという

議論はあるのですが、段々、人に似たロボ

ットが広まってくると、そういったロボッ

トに対して、人間のように動いてくれるん

だなと期待するし、そういうものとして対

応した行動をする。ですから、少なくとも

人間がする行動を認識して、それに対応す

る行動をとってあげなければならない。と

いうことで我々はこのテーマに必要性を感

じて研究を行っています。また、特筆すべ

きなのは、社会学の研究者である埼玉大学

の山崎敬一教授らと共同研究を行っている

ことです。山崎先生は人間の行動について

研究をされているのですが、山崎先生と共

同して、人間同士での行動を観察、分析し

て、それをもとにロボットを実現して、人

の気持ちが分かるロボットを目指して研究

を進めています。そのために、実際の介護

施設や、美術館などにも協力して頂いてい

ます。  
 今日は次の 3つのロボットについてお話
します。始めに、人にものを説明するミュ

ージアムガイドロボット、どのような説明

を行えば、うまく人を引き付けながら説明

を行うことができるか研究を行っています。

次に、介護ロボットとありますが、実際の

介護というのは力作業とかがありますが、

それは我々の専門でないのでそういった話

ではなく、ここで言っているのは人からの

依頼を受け付ける部分についてです。日本

の一般的な介護施設では、一人一人に介護

する人が決まっているわけではないので、

手のあいている人に介護を頼まなくてはな

りません。どうやってものを頼むかを調べ

て、それをロボットに実現したという話で

す。3番目は人の心を読むとは少し離れて
いるのですが、人に一緒についていく車い

すです。今日はこの 3つについて紹介をし
ていきたいと思います。 
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ミュージアムガイドロボット 

 
図 1：ミュージアムガイドロボット 

 人が説明を行う場合、聞き手の方向に振

り向くであるとか、聞き手が頷いたらこち

らも相槌をうってあげるだとか、そういっ

たいろんなことをやってあげないと話が進

んでいきませんよね。そのように我々は相

手の動きを見ながら話をうまくしていると

いうことで、人間はどうやってうまく話を

しているのだろう、ということを検討して、

ロボットに実装して、実験して、本当にそ

れがうまくいっているかどうかを確かめる

といった話です（図 1)。 
 研究の初期の頃はロボットが一人に説明

する場合を検討して、現在では複数の人に

対して説明する場合について検討していま

す。 
 始めに、どう説明するかを調べるために

色々な場所にビデオを設置して観察するこ

とにしました。こちらのビデオは埼玉大学

の一角の展示スペースなのですが、それを

研究されている先生に学生に対して説明を

して頂いて、そこでのお互いの言葉と動き

の関係を調べました。社会学の研究者であ

る山崎先生と協力して会話分析を行ったと

ころ、聞き手の方向に振り向くことや指さ

し、頷きなどの行動を用いながら説明する

様子が多く見られました。こういうことが

ないと、相手が話にちゃんとついてきてい

るか確認できないですよね。また、会話分

析に TRP (Transition Relevance Place：話
者移行適格場)などという言葉があります
が、ようするに会話で話をしている時にそ

こで一つの区切りになって、次の人が割り

込める場所のことですが、そういった話の

切れ目で、人はよく相手に対して振り向く

というような行動を取ることが分かりまし

た。そこでロボットでもこういった話の切

れ目で振り向くことで、聞き手のほうもう

まく付いてきてくれるのではないかという

ことで、ロボットを作りました。また、作

成したロボットを用いて実際にロボットが

会話の切れ目で振り向くことが重要か実験

を行いました。比較のために会話の内容に

関係なく振り向くロボットも作成して実験

を行ったところ、会話の切れ目で振り向い

た方が、ロボットが聞き手に振り向いたと

きの聞き手の振り向きや、聞き手の頷き、

また振り向いて頷くといった行動を促すと

いうことが確認できました。さらに、どの

タイミングで振り向くかということを調べ

てみたところ、いずれのロボットでも人の

振り向くといった行動は観察できましたが、

そのタイミングに違いがあることが分かり

ました。これは非常におもしろい結果で、

話の切れ目で振り向くロボットに対しては、

聞き手はロボットが振り向くとほぼ同時に

ロボットの方を見るわけです。それに対し

て適当な箇所で振り向くロボットに対して

は、聞き手はロボットに遅れて振り向くこ

とが多くありました。つまり、ロボットが

変なタイミングで振り向いたため、何だろ

うと思い。ロボットの方を見たわけです。

これは実験により顕著な違いが出ており、
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話の切れ目で振り向くロボットの実験では

24例中 15例で、ロボットと同じタイミン
グで、同期したように振り向くといった結

果が得られました。これはロボットの話に

聞き手が引き込まれているといったふうに

考えることができるといった、非常に面白

い知見を得ることができました。 
 そのように TRP（会話の切れ目）で振り
向くことが有効だということが分かりまし

た。そこで実際に美術館にロボットを持っ

て行って実験しようとしたんですが、聞き

手の方に振り向くためには、聞き手の顔の

位置を知らなくてはなりませんよね。先の

実験では聞き手に立つ位置を指定したので

よかったのですが、実際の現場でガイドす

る場合にはこのような指定はできません。

そこで、聞き手の位置をロボットが知る必

要があります。そこがこの研究で技術的に

重要な点となります。この分野は最近非常

に研究が進んでおり、皆さんがお持ちのデ

ジタルカメラなどでも顔を検出するである

とか、笑顔を認識してシャッターを切ると

いった機能があると思います。そこで、我々

も画像の中から人の顔を検出して、さらに

顔の向きも見つけるような技術を開発して

います。ロボットの構成としては、ロボッ

トの上部にカメラを 3つ設置して、聞き手
の顔の動きを観察して、そちらの方向に振

り向くといった行動をします。このような

ロボットを使って、実際に倉敷にある大原

美術館で実験を行いました。100組ぐらい
の方に説明を行って、多くの場合で人間の

ガイドが行った時のような反応を聞き手か

ら引き出すことができ、良いガイドロボッ

トになっているのではないかということが

分かりました。 

 
 その次に、今までは一人に対してガイド

することを考えていましたが、複数人に対

してガイドする場合にはどうしたらよいか

について調べました。実際のガイドでは、

聞き手をガイドに引き込むために簡単な質

問をよく行うのですが、どの人に質問をす

るかが重要になります。話をうまく進めて

いくためにはできるだけ答えを知っている

人に質問をしたいわけです。実際に美術館

で学芸員さんのガイドを観察すると、単刀

直入には質問しないんですよね。「ピカソは

とても有名な画家ですよね、スペインの画

家で、色々な作品を描いていますよね。」な

ど言いながら、聞き手の反応を見てから質

問をするわけです。そして、自分が目を向

けたときに、目をそむけるなど、ネガティ

ブな反応をする人には質問をせず、目を合

わせるであるとか、頷きを多くしているな

どポジティブな反応を示した人に質問をす

るわけです。そういうことによって、会話

をうまく繋げるために、答えを知っていそ

うな人を選んで質問をするわけです。実際

に予備実験を行って、ロボットが知識のあ

る人に質問した場合と、知識のない人に質

問をした場合でアンケートを行ったところ、

知識のなかった人はロボットの質問に対し

ても答に困ったという人が 40％ほどいま
した。ということで、やはりロボットがガ

イドを行う場合でも答えを知っている人、

知らない人を選んで質問したほうが良いと

いうことなので、そのようなロボットを作

ろうということになりました。 ではどうし
たらよいかということになりますが、今ま

でのロボットに幾つかの機構を追加して性

能を上げました。始めの頃は 360度全方向
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の画像を撮影できる全方位カメラを使用し

ていたのですが、顔を大きく撮影する必要

があったため、3人のお客さま専用という
ことになってしまいましたが、3台のカメ
ラを用いて、1つのカメラで１人の人を観
察するということで、カメラ画像から人の

顔の動きを追跡して、顔の振り向き、頷き、

また、かしげといった動作を認識するよう

にしました。顔の振り向きや、頷き、かし

げといった人の顔の動きを捉えることがで

きるので、聞き手の反応がポジティブなも

のか、ネガティブなものかを判断すること

ができます。このように拡張したロボット

を用いて、横浜にある JICA横浜海外移住
資料館というところで実際に実験をさせて

頂きました。展示品についての質問を行い、

答えが分かったと思われる人に質問をしよ

うという実験を行いました。この実験の模

様は TVにも取り上げられています。 
 
 
介護ロボット 
 続いて、介護ロボットについてお話した

いと思います。介護ロボットと言っても実

際に介護を行うわけではなくて、介護ロボ

ットのために依頼を受け付ける、適切な身

体行動をとって依頼を受け付けると言う話

です。 
 介護の必要性を今さら言う必要はないか

と思いますが、介護の重要性、必要性から、

多くのロボットが研究されています。例え

ば、理化学研究所の RI-MANであるとか、
SECOMのMy Spoon、こういったロボッ
トは物理的なアシストをしてくれるロボッ

トですが、我々はそのあたりの機械系の部

分は専門ではないため、コミュニケーショ

ン、インタラクションの部分を研究してお

ります。 
 研究では実際の介護現場を撮影させてい

ただいて、そこでの人間同士のインタラク

ションを調べています。実際の介護施設で

は多くの高齢者の方が毎日みえますが、そ

の人たちを相手に何人かの介護士さんが働

いています。日本の介護施設では、特定の

介護者の方が特定の人を担当するといった

ことはあまり決まっていないということな

ので、高齢者の方がなにかサービスをして

ほしい時には誰かに頼まなくてはいけませ

ん。そのときにどうするか、声をかければ

良いのですが、観察してみるとそういうこ

とはほとんどありませんでした。介護士さ

んがそのメッセージをどうやってか察知し

て、お世話をしているようにみえる。それ

を非常にうまくやっているようだというこ

とで、どうしてかを観察して、分析して、

ロボットにも実装して、実験してみようと

考えました。 
 こういうようにたくさん人がいる中でも、

基本的に行うサービスは 1対 1で行うもの
ですが、それぞれのサービスは「誰かから

誰かに頼んで、やってもらって、それが終

わる。そして、次に移る。」そういう 4つの
フェーズからなっています。まず、“始まり”

ですね。手が空いている人に頼まなくては

ならないので、介護士さんは手が空いてい

るということを示さなくてはならない。次

に“対応している”という状態、これは外

から見れば、何かをやっているということ

がすぐに分かります。それからそれが“終

わった”というフェーズ。また最後の“次

の番”のフェーズでは、次の順番をうまく

伝えなくてはならない。このように依頼や
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サービスを考えてみると、この 4つのフェ
ーズでうまく身体を使っているということ

が分かりました。 
このビデオの例では、この介護士さんは

まず辺りを見回しています。見回している

ということは、今、手が空いているという

ことを自然に示しているわけです。そうす

ると、なにか依頼したい高齢者の方はそち

らの方に視線を送ります。高齢者の方から

すれば、自分のメッセージを送るタイミン

グ、介護士さんがこちらを見てくれるタイ

ミングを待ってから目を向ける。介護士さ

んからしたらそういうタイミングを作って

あげる。そうしたら、目と目が合った時に

サービスを受けたいのだと分かって、最後

に高齢者の方が手を挙げて、介護士さんが

そちらに向かうという状況をこのビデオは

説明しています。そのようにしてたくさん

のビデオを分析すると、依頼の開始時のス

テップでは、“対応可能性の表示”、“受け手

性の表示”、“確認の表示”という 3つが標
準的に行われます。介護士さんの側から見

ると、始めに対応可能性を示す。これは見

回しのような行動が当てはまります。次に

受け手性を示す。受け手性の表示というの

は、依頼者からの信号を受け取るため、あ

る範囲の人を見ることで、そちらからの依

頼を受け付けることができるということを

示すことです。そうすると高齢者の人はそ

れを感じて、目線を向け、介護士さんが気

付いて近づいてくると確認のため、手を挙

げたり、声を出したりします。実際には、

ほとんどの場合、2番目の状況の時に、ち
ょっとした信号を出すことで用があるとい

うことが伝わっているということが分かり

ました。 

そこで、これをロボットでもやってみよ

うということを考えました。ただ、ぐるぐ

ると見回るロボットではなく、人の位置を

検知し見回るといった行動をするロボット

が必要で、そういうロボットが呼びかけや

すくていいだろうという考えで実験をして

みました。最初に作成したロボットは、セ

グウェイと全方位カメラとWebカメラを組
み合わせたもので、全方位のカメラで人を

検知し、その方向に頭を向ける。そして頭

に付けたWebカメラで人の反応を調べると
いったものです。ロボットは顔を向けてい

ない時の反応と顔を合わせた時の反応を見

てその人が本当に自分に興味があるか、自

分の方を見ているのかを判断します。そこ

で、そのように周りを見つめるといった行

動が重要かどうかを調べる実験を行いまし

た。被験者にロボットとアイコンタクトを

してもらう実験を行い、ロボットに対して、

「優しい―怖い」のような形容詞の対をた

くさん示して、それらについてどの程度に

感じたかというアンケートを回答して貰い

ました。そうして統計的な手法でアンケー

トを解析すると、見回しながらアイコンタ

クト行った場合は、そうでない場合に比べ

て、人は優しいとか、親しみやすいとかい

うような親近性の高い印象をロボットから

受けるということが分かり、親近性の点で

こういう動きをするロボットが良いという

ことが分かりました。このようにしてサー

ビスを始める時には見回しを行って、目が

合ったらやって来てくれるロボットを作る

ことができました。 
 
先ほどは、“始まり”のフェーズについて

考えましたが、4番目の“次の番”のフェ
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ーズについても考えました。次の番という

のは、今の状況では一度に 1人にしかサー
ビスをできないので他の人はそれらが終わ

るのを待っていなければならないんですが、

その時にどうするかということです。例え

ばキオスクなどで物を買う時に、隣の人が

先に会計をしている時に、定員さんが自分

に目配せをしてくれれば、自分のことを分

かってくれて次に会計をしてくれるんだと

思って、少し安心することがありますよね。

こういったことが自然に介護施設でも起き

ているといったことが分かりました。視線

には次の番を示す機能があり、うまい使わ

れ方をされていることが分かりました。 
そこでロボットの視線でも、それを向け

ることで“次の番”を示す機能があるか調

べてみることにしました。ロボットがお茶

を配るシーンを想定し、一人の人にサービ

スしている時に、他の人から呼び掛けられ

たらそちらの方を向き、次のサービスの順

番を示してやることで、サービスを待って

いる人にどんな影響を与えるかを調べまし

た。またロボットの外装には頭部と洋服を

着せることで、人間のような外装に変えて

います。（図 2） 

 

図 2：介護ロボット 
実験では、手を挙げた時にロボットが振

り向いてくれる場合と、振り向かず他の行

動を続ける場合を 40名ほどの被験者を使
って調べました。そうすると、とても面白

い結果が得られました。ロボットが振り向

く場合では、振り向かれた人は直ぐに手を

下ろしますが、ロボットが振り向かない場

合では、手を挙げてもロボットが何も反応

しないので、ずっと挙げっぱなしというこ

とが多くありました。当たり前のように思

われるかもしれませんが、振り向かない場

合ではロボットに手を挙げたことが伝わら

なかったと思い、ロボットが前の仕事を終

えてこちらに向かってきてくれるまで、手

を挙げ続けると言う例が多く見られました。

実験の結果を見ますと、振り向いた場合で

は、19人中 17人がすぐに手を下ろすのに
対して、振り向かない場合では 20人中全員
がすぐに手を下ろすことはせず、手を挙げ

続けるや、何度も手を挙げるといった行動

が見られました。またロボットについての

アンケートを取ると、振り向いた場合の方

が「すぐに気付いてくれた」、「呼びかけや

すかった」という点で有意な差を得ること

ができました。このように、ロボットが振

り向くだけでも、ずっとロボットが呼びか

けやすく、サービスを依頼しやすくなると

いうことが分かってきました。また同様の

結果が外国人に対しても得られることが確

認できています。 
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ロボット車いす 

 

図 3：ロボット車いす 
 最後にロボット車いすについてですが、

これは介護者の動きと周囲の環境を見るこ

とで適切に介護者についていくというもの

です。まず、このビデオは車いすの人が介

護者の人と買い物に行っている様子です。

普通に車いすに乗っている方の買い物に介

護する人が付き添っているようにみえます。

しかし、会話分析などでは、このように介

護する側と介護される側としたカテゴリー

に分けられたうえで人が行動するというの

は、悪いというわけではないですが、ある

意味ではそういう状況が好ましくない場合

もあります。ということで、多くの場合、

介護者と一緒に行動するのだけれども、一

緒に出かけた時に友達同士に見える関係の

方が望ましいということで、介護者と並ん

で動く車いすを開発しています。並んで動

くことで会話もしやすいのでそういう車い

すを作るのがいいだろうと言うことで開発

を進めています。事前の実験で、介護者が

車いすに後ろから付いていく場合と、横に

寄り添って車いすと移動する場合にどちら

が親しそうに見えるかアンケートを行った

ところ、多くの人が横の方が親しげに見え

ると回答し、やはり寄り添って動いた方が

いいということが確認できています。 
 このような車いすを開発する上で課題と

なるのは、車いすが曲がるために、介護者

の動きを予測して車いすを制御しなくては

ならないということです。これについても、

実際に観察を行ったところ、車いすを操作

する人は、寄り添っている人の体の向きか

ら次に移動する方向を決めているというこ

とが分かりました。このことを利用して、

介護者の体の向きをセンサーで見て次に行

く方向を予測することで、この問題を解決

しています。具体的にはレーザー測域セン

サーというある平面上での物体とセンサー

との距離を計測できるセンサーを用いるの

ですが、このセンサーを用いると人の肩の

形状が楕円型に見えるので、その楕円の単

軸の向きに車いすの移動の向きを設定する

ようにしました。この部分がこの研究の技

術的に難しいところになっています。 
また、いつも横に並んで動けば良いかと

いうとそうではなく、例えば、狭い通路や、

人とすれ違う時、またドアを通る時などは

別の陣形を取る必要があります。そういっ

た状況では、一列になって介護者の後ろを

ついていく必要があるため、そういった状

況を自動的に認識して状況に応じて、介護

者に併進する場合と追従する場合を切り分

けています。実際にはどのようにやってい

るかというと、すれ違う人などは車いす上

部に設置してあるセンサーを用いて、前方

にある障害物などは、車いすの足元に設置

してあるセンサーを用いて障害物を検出す

ることで一時的に車いすを追随するモード

に切り替えて障害物を避け、その後介護者

に併走するモードに戻すといったことを行

っています。 
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 また、介護施設では人手不足ということ

で、一人で複数の車いすを移動させなけれ

ばならない場合もあります。介護施設に持

って行って実験を行った際に、複数の車い

すでも並んで移動して付いてきてくれると

嬉しいといった意見も頂きました。そこで、

一人の介護者に複数台の車いすが付いてい

けるようにすることも研究しています。こ

のビデオは 2台での例ですが、環境に応じ
て介護者に並んだり、1列になったりと、
陣形を変えながら移動する研究を行ってお

ります。これはまだ実験的なものですが、

このように研究、開発を進めております。 
 これらの車いすは最近 TVなどのメディ
アで取り上げていただいています。 
  
 
おわりに 
 「人の気持ちの分かるロボットを目指し

て」ということでしたが、人の行動とその

時の状況を良く見ることで、その状況で人

のして欲しいことが分かるということが基

本になっています。社会学の研究者と共同

して人間の行動を分析して知見を得て、そ

れを実際にロボットに実装して、そして有

効性を確認するという方法で研究を進めて

います。今日は実際には、ミュージアムガ

イドロボットでは人を引き付けてガイドす

るにはどうすればよいか、介護ロボットで

はサービスをする時に人に対してどういう

行動をすればよいかについて考えました。

ロボット車いすでは、人と周囲の状況を観

察することで、介護者に寄り添って移動す

る車いすを開発しているということを紹介

させていただきました。以上になります、

本日はどうもご清聴ありがとうございまし

た。 


