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■  技術概要

移動ロボット、移動ロボット用の学習システムおよび移動ロボットの

移動ロボット

人人人人とととと共存共存共存共存するするするする環境下環境下環境下環境下にににに配置配置配置配置されるされるされるされる移動移動移動移動ロボットロボットロボットロボット、、、、サービスロボットサービスロボットサービスロボットサービスロボット

イベント会場やショッピングセンター、コンコースなどの人とロボットとが共存する環
境下において、人に迷惑を掛けることなく効率よく道案内や荷物の運搬などのサー
ビスを行なう移動ロボットを提供する。

本発明によれば、移動ロボット自身の行動に対する周囲の人の反応状況から自身
が置かれた環境と提供するサービス適合した行動を行なうので、人と共存する環境
下で安全で効率的なサービスを提供することができる。

移動ロボット１０は、イベント会場やショッピングセンター、コンコースなどの人と共
存する環境下に配置されており、移動ロボット１０がその環境下において複数種の
移動を試みてその試みに応じて周囲の人の集まり具合や移動具合をレーザレン
ジファインダ１６によって観測し、ロボット１０の移動と人の集まりや移動具合との対
応付けを行って、その対応付けに従って移動ロボット１０のサービスを行なわしめ
る。


