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概要 
 遠隔操縦型ロボットによる公共施設（科学館、博物館、美術館、資料館など）の見学ツ

アーのガイドを行うロボットの開発を行っている。ダルマ型移動ロボットによる安全性

確保、画像処理による展示物の識別、音声

処理による会話等の研究を行っている。 

 ロボットの移動機構には、省スペース性

と高い機動性を有する倒立振子型二輪移動

機構に注目している。しかし、倒立振子型

二輪移動機構では、子供達との触れ合いに

よる転倒、電源および制御システムの異常

に対する危険性が懸念されていることから、

本研究では、本質安全設計を導入した自己

復元機構の採用を検討している。 

 

セールスポイント 

１．リモートブレインシステムを採用しているため、システムの汎用性が高い 

２．自己復元機構により、高い安全性を有している 

 

企業等での活用例、今後の展望等 

１．公共施設での見学ツアーのガイド役としてロボットを利用することにより、ロボッ

ト応用の可能性を検証。 

２．画像処理や音声処理の導入を容易とするロボット技術教材としての活用。 

３．企業等との共同研究により、実用化を進めたいと考えている． 
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