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家庭内での介護が必要な人に対して，ゴミ箱
にものを捨てるなど「ものを運ぶ」といった
生活の手助けをするロボットの開発．

介護サービス職員の人手不足問題に対してロ
ボットを用いて解決できると感じ，本プロジ
ェクトに取り組んでいる．

RoboCup @ホームリーグ　 
～ハンディマンタスクに向けての開発～

背景

目的：ハンディマンタスク

・シミュレーション（SIGVerse）： 
                                         室内の仮想空間 
・HSR(Human Support Robot)： 
                                      生活支援ロボット

ハンディマンタスクに必要な動作 
①言語解析

②解析により判断・行動


a)把持物体がある部屋に行く


b)把持物体の検出認識


c)把持物体を把持


d)①で解析した場所に移動

　・ゴミ箱

　・人

　・別の場所


e)把持物体を捨てる／渡す／置く

実験環境

動作・進行

1. どのような行動・経路を取るべきか判断．


2. 上記1. で判断した内容に沿った目的地 
までの経路生成．

開発内容

結果・考察
～形態素解析を用いた言語解析～
文章に対して形態素解析を行い， 
単語ごとに分けることで解析．

実行結果（例）
～ポテンシャル法を用いた経路選択～
目標地点へと引き寄せるための引力と， 
障害物を避けるための斥力を組み合わせ，
経路を選択．

↑実行結果(例)→

課題・改善
・今回「,」や「and」で簡単な一文に 
　区切っているが，構文で用いられる 
　「between A and B」のような 
　分けてはいけないものへの対応． 
・室内の仮想空間上での実験． 
・ロボットの大きさを考慮したポテンシャル法 
　の最適な引力と斥力について検証．

成果：Python3で実装
・リストを用いて単語と 
　オブジェクトを紐づけた． 
     →オリジナルの名前の追加が可能. 
・論文を参考に他の経路選択法との 
　比較ができた．

目標
来年のRoboCupで優勝するぞ！


