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■  技術概要

：歩行者の軌跡を予測して自己の回避行動を決定するロボット

自律行動型ロボット

歩行者歩行者歩行者歩行者がいるがいるがいるがいる場所場所場所場所でのでのでのでの移動移動移動移動（（（（走行走行走行走行））））ロボットロボットロボットロボット

歩行者とすれ違う際にその歩行者の回避行動を予測して周囲の通行への影響を少
なくして歩行者と安全にすれ違うことができる自律行動型ロボットを提供する。

本発明によれば、歩行者とすれ違う際にその歩行者の回避行動に応じてロボット
の回避行動を制御しているので、歩行者とロボットとがすれ違う際にロボットは必要
以上に回避行動をとることなく周囲の通行への影響を少なくすることができる。

本発明は、自律的に行動（走行）するロボットであって、自己Ｒとすれ違う歩行者Ｔｈ
の軌跡を示す歩行者モデルを記憶しておき、一方、自己Ｒの位置を検出すると共に
歩行者Ｔｈの位置を検出し、自己Ｒ位置と歩行者Ｔｈ位置と、予め記憶している歩行
者モデルとに基づいて自己Ｒとすれ違う歩行者Ｔｈの軌跡を予測し、その予測結果
に応じて自己Ｒの回避行動を決定している。


