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1. 緒言 

著者らの研究グループでは，視覚障害者を対象とする案内

ロボットを開発している．先行研究では，視覚障害者と案内

ロボットとの新たなインターフェースとしてロボットと被験

者の相互に情報を伝達できるリードが開発された(1)．一方で，

視覚障害者にとって聴覚情報は重要である．音声案内を見直

すことで盲導機能を向上させることが出来ると考えている．

本報告では，心拍計を用いた測定とアンケートを行ってもら

った結果に基づいて，音声案内を提示するタイミングによる

安心性の違いについて検証する． 

 

2. 実験装置 

 本研究で使用する案内ロボットを図 1 に示す．この案内ロ

ボットの特徴は，赤外線センサ×１２，超音波センサ×９を

実装しており，障害物の回避や後ろから追従する被験者の歩

行速度に合わせて移動速度を調整し，より円滑な案内行動が

可能である．また，マイクとスピーカーを用いることで，簡

単な音声インタラクションを行うことも可能である． 

 

  

図１ 案内ロボット 

 

3. 実験内容 

本報告では，擬似的視覚障害として目隠しをした状態で被

験者に心拍計を取り付けてもらい，心拍数の変化を測定して

実験した．また,実験後にアンケートによる調査を行なった.

コースは施設などの屋内を想定してクランク状を２通りと直

線を設定し,被験者には事前に情報を与えないようにした.音

声案内を提示するタイミングを表１に示す．また，アンケー

トの内容を表２に示す．実験を行った後，心拍数の変化とア

ンケートを行なってもらった結果から安心性について評価し

た． 

表１ 音声案内の提示タイミング 

ロボットの行動 提示するタイミング 

案内開始時 1.行動開始と同時に音声案内 

2.音声案内開始から 0.7秒後に行動開始 

3.音声案内終了後に行動開始 

右左折時 

案内終了時 

 

 

表２ アンケート内容 

1. ロボットの動きを把握しやすいか 

(難しい)１～５(容易) 

2. タイミングはどうか 

(悪い)１～５(良い) 

3. 混乱しなかったか 

(混乱する)１～５(混乱しない) 

4. 安心感はどうか 

(ない)１～５(ある) 

 

4. 実験結果 

本実験では男性４名を被験者とした．各提示タイミ

ングの実験を１回ずつ行なった．アンケートの結果を

図２に示す．アンケートは上から１～４の順となって

いる．図３は最大心拍数と平均心拍数である.アンケー

ト結果と心拍数測定結果より,音声案内終了後に行動す

る場合が最も安心できている． 

 

図２ アンケート結果 

表３ 最大心拍数と平均心拍数 

 

5. 結言 

本報告では，案内ロボットの盲導機能を向上させるため，

音声案内を提示するタイミングについて，心拍計を用いた測

定とアンケートによる調査を行なった．音声案内を行なって

から行動を開始することで，より安心な案内ができると考え

られる． 
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