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ロボットの自己位置同定

アトラクション会場、イベント会場、博物館、店舗などにお
けるロボットの自己位置の同定

アトラクション会場、イベント会場、博物館、店舗などにおけるロボットの自己位置を
正確に同定する。

本発明によれば、設置が容易な環境センサからの位置データとロボットからの自己
位置データを含む状態データとからロボットの自己位置を正確に同定することがで
きる。

ロボット自己位置同定システム１００下に置かれたレーザレンジファインダLRFなどの
環境センサ１２からの実体（人間やロボット）をセンシングして得られた位置データと、
ロボット１８からの状態データと、から同定するもので、位置データと状態データとに
基づいてロボット１８と実体とを関連付け、そのロボット１８と関連付けられた実体の
位置データに基づいて、ロボット１８の状態データに含まれる位置データを補正してロ
ボットの位置を同定する。


