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：コミュニケーションロボット
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■  技術概要

コミュニケーションロボットコミュニケーションロボットコミュニケーションロボットコミュニケーションロボット

ひととコミュニケーションを図るロボット、
対話ロボット、案内ロボット

ロボットの全身に配置された膨大な触覚センサ管理を適切に行う。

本発明によれば、ロボットの全身に配置された膨大な触覚センサエレメントの高密
度化に伴うシステムの故障率を抑制し、センサエレメントからの情報処理を簡素化
し、センサエレメントの管理を適切に行っているので、危険を伴わない円滑なコミュ
ニケーションが期待できる。

本発明は、ロボット１０の全身に柔軟性の触覚センサ７６が張り巡らされており、この
触覚センサ７６を構成する触覚センサエレメント５８は適宜集約されて複数のノード８
０を備えるセンサネットワークを構成しており、触覚センサ７６から得られる人間との
触覚インタラクションのクラスごとの識別関数テーブルが構成されると同時に触覚セ
ンサエレメントの時系列データの転送経路テーブルが作成されて各ノード８０に送信
され、各ノードは収集したセンサ時系列データと識別関数テーブルに基づいて各クラ
スの類似度を算出して触覚インタラクションを識別している。


