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■  技術概要

：ルートパースペクティブモデル構築方法およびロボット

路上視モデルの構築方法

道案内道案内道案内道案内ロボットロボットロボットロボット

人の理解に適したやり方で経路についてロボットが対話しつつ道案内をすることを
目的とする。

現実に行なわれている道案内は、平面地図をベースとした俯瞰視に基づいて行な
われているケースが多く、俯瞰視によるランドマーク（目印）と現場において見えるラ
ンドマークとが必ずしも一致せず、適切な道案内ができない場合があったが、本発
明によでば、現場における視点位置から見えるランドマークに基づいて道案内して
くれるので、迷子になることなく目的地に辿りつくことができる。

本発明は、環境内の経路を移動しながら位置情報と画像情報とを収集し、その収集
結果からランドマークを検出してそれが見える視点位置、即ち経路上の撮影場所を
特定し、そしてその検出したランドマークを示す特定位置に従って地図上のルートを
割り付け、その割り付けたルートに基づいてロボット１０が道案内する。


