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1. はじめに 

 運動能力が低下した高齢者や障害者のための自

立支援対策の一つとして本格的普及が期待される

生活支援ロボットの実用化には，自律制御と操作者

の指示を併用して，すべての人が簡単にロボットを

操作できるシステムの開発が必要不可欠である．つ

まり，基本的には操作者の指示でロボットを操作し，

自律制御が可能な部分はロボットが自律的に行動

するシステムである．これにより，安易なロボット

操作の実現とロボットの操作性向上を図ることが

できると考えられる． 

 従来からも自立支援用ロボットアームはいくつ

か開発されてきた[1][2][3]が，それらはすべて操

作者がテンキ―パッドやアナログジョイスティッ

クを使ってアームの手先を操作する必要がある．こ

れらの操作用機器を使用して，ロボットアームを安

全にかつ上手く操作するためには，事前にある程度

のトレーニングが必要である．また，操作者が自身

の生活様式に合わせてロボットアームを設置する

必要があり，そのような場面でもロボットアームに

関する事前の調整が必要である． 

2. 開発中のシステム 

2.1 概要 

 そこで，我々の研究グループ，先述した安易なロ

ボット操作の実現という観点から，操作対象物体と

目標地点を指定するだけでロボットアームの手先

軌道を生成する手法を提案した[4]．また，操作者

が自身の生活様式に合わせてロボットアームを簡

単に設置できるようにするために，ARToolkit[5]を

用いて，ロボットアームの周囲の様子を観測するた

めに設置されている外界センサ（Microsoft 社製

Kinect）とロボットアーム（Exact Dynamics 社製 

i-ARM）の相対的位置関係を取得して，ロボットア

ームを操作するシステムを提案した[6]． 

図 1  システム構成機器 

 

2.2 システム構築例 

 使用した自立支援用ロボットアームは，手先に平

行2指を有するExact Dynamics社の i-ARMである．

ロボットや把持対象となる物体や物体の目標位置

の 3 次元位置を観測するために，Microsoft 社の

Kinect を用いている．Kinect で観測された 3 次元

位置情報を，ロボットアームを動かすための情報に

変換する必要がある．このために，ロボットと

Kinect の相対的な位置関係を求める必要があるが，

我々のシステムでは，これを ARToolkit[5]を使用し

て，ロボット本体に固定されたARマーカーをKinect

により観測して，Kinect の画像中からこの AR マー

カーを検出することで，相対的な位置関係を求めて

いる．これら全ての処理をノート PC（CPU:Corei7 

2620M,Memory 8GB）1台で実行している． 

ロボットアームの設置例として，テーブルサイド

に設置した例と，電動車椅子に設置した例を，それ

ぞれ図 2,3 に示す． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 2  テーブルサイドにロボットアーム 

     を設置したシステム 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 3  電動車椅子にロボットアーム 

     を設置したシステム 
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このように，我々のシステムは，ベッドサイドや

電動車椅子等への付け替えを簡単に行うことがで

き，ユーザの生活状況に合わせて様々な場面で利用

することが可能である． 

 

2.3 ユーザー入力 

ユーザーは，Kinect から出力される赤外線（IR）

画像上で，把持したい物体と，その物体を運んで行

く先の目標地点の位置をノート PC のマウスで指定

するだけである．図 4は，ユーザーの入力画面を表

している．Kinect から出力される IR 画像を表して

いる． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 4 ユーザーの入力画面の例 

 

2.4 動作例 

 

図 5 テーブルサイドでの動作例（テーブル上のコ

ップを別のテーブルの上に置く様子） 

 

3. 今後の課題 

今後は，より正確にロボットと Kinect の相対関係

を推定するための方法について検討する予定である．

さらに，より多様な物体を把持できるように，現在

のシステムに 3次元物体認識システムを搭載する予 

定である． 

 

図 6 電動車椅子での動作例（車椅子のトレイ上のコ

ップを前方のテーブルの上に置く様子） 
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