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1. 緒言緒言緒言緒言 

本研究室では病院や福祉施設内で案内を行う案内ロボット

の研究を行っている．そこで本研究では案内ロボットにロボ

ットアームを装着し，アームを用いたジェスチャーによって

より人間らしい案内動作を実現することを目的とする．ボッ

トアームを制御して，ジェスチャーを行うために，人間のジ

ェスチャーの動きを定量的に解析する必要がある．そのため

に本研究は，基礎研究として人間が案内行動を行う場合の腕

の関節の運動を定量的に計測して，案内の意図を伝えるため

に必要な腕の運動について考察する．  
2. 案内案内案内案内ロボットのロボットのロボットのロボットの概要概要概要概要 

図.1 に案内ロボットの図を示す．この案内ロボットは赤外

線センサーと超音波センサーを用いて障害物の回避や被案内

者の状態を把握し，被案内者を安全な状態で案内行動を行う

ことができる． 

 
図. 1 案内ロボット 

3. 実験方法実験方法実験方法実験方法 
    実験では実験者が提示した案内情報のジェスチャーを被

験者に行わせ，動作の画像解析から各関節の角度や速度や軌

跡などを定量化する．実験中の写真を図.2 と 3 に示す．被験

者の各関節部分｛肘の内側，肘の外側，肩，手首，指先，腰

の計６ヵ所｝にマーカーを付けた状態で被験者は実験者が指

示したジェスチャーを行う．被験者は指示したジェスチャー

をなるべく移動せずに手を使って表現する．被験者がジェス

チャーを行っている状態を正面と横に設置したビデオカメラ

で撮影し，撮影した動画からジェスチャーを行うとき各マー

カーの移動軌跡を解析する．ジェスチャーは人が人を案内す

る場合に使用すると考えられる６種類のジェスチャー（近く

の人を呼ぶ，さよなら，右が目的地，止まって，遠くの人を

呼ぶ，足もとに注意）を選択した． 

             
         図. 2 前からの図             図. 3 横からの図 
4. 実験結果実験結果実験結果実験結果とととと考察考察考察考察 

「遠くの人を呼ぶ」と「近くの人を呼ぶ」の案内動作の実

験結果を表 1~3 に示す．各案内動作は図.4 に示しているよう

に，主に手首の関節を動かす動作（A 動作）と腕全体で自分

の方向に動かす動作（B 動作）に分かれた．「近くの人を呼ぶ」

のジェスチャーでは被験者は A，B の動作をほぼ３：２の割

合で「遠くの人を呼ぶ」「近くの人を呼ぶ」の案内動作を行っ

た．A 動作では表 1，3 の結果より２つの案内動作の意味を

分ける重要な関節は肩の関節であると考えられる．「近くの人

を呼ぶ」の案内動作を行った時よりも「遠くの人を呼ぶ」の

案内動作を行った場合にばらつきが少なく，平均的に動作角

度も大きい．また「遠くの人を呼ぶ」のジェスチャーでは被

験者は動作 A のみ行った．動作 B の場合，手首の関節が重要

であると考えられる．肩の角度はばらつきが少ないためある

程度の規則性が見られる．この動作 B で最も重要であると考

えられる関節は手首の関節の運動させる角度であり，肩の角

度を一定にして肘と手首を大きく動かすことで，B 動作の場

合に「近くの人を呼ぶ」という意図が伝わりやすいと考えら

れる．  

     
図. 4 腕のモデル (A 動作)   図.5 腕のモデル(B 動作) 

 
表.1 A 動作の時の関節の角度（近くの人を呼ぶ） 

 
表.2 A 動作の時の関節の角度(遠くの人を呼ぶ) 

 
表.3 B 動作の時の関節の角度（近くの人を呼ぶ) 

5. 結言結言結言結言 
本報告では人が人を案内する場合の各動作について，腕の

関節の運動の定量化を行った．今後の課題は定量化を元にし

たロボットアームを製作し実際にロボットアームを用いた案

内行動を行わせるようにしたい． 
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