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本⽇日の内容�

n ユビキタスネットワークロボット(UNR)技術�
p ユビキタスネットワークロボット技術による�
ロボットサービスの事例例�

p 要素技術の研究開発と  UNR  プラットフォーム�
p 国際標準化に向けた活動状況�

n UNR  プラットフォームを⽤用いた�
サービスロボット開発�
p UNR  プラットフォームの公開状況の紹介�
p コンポーネントおよびサービス開発の概要�

2 本研究の成果の一部は総務省の委託研究によるものです。	
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ネットワークロボット�
（H.16〜～H.20年年度度)�
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ケーキ屋 
さんは 
どこ？	


ぼくが 
案内するよ	


バーチャル型	

ロボット	


ビジブル型	

ロボット	


アンコンシャス型	

ロボット	


高度対話技術 
  

行動・状況を認識して、 
状況に応じて話し方を 
変える技術	


ロボット Plug & Play 技術 
  
３種類のロボットがネット

ワークにつながる技術。	


ロボット技術とユビキタスネットワーク技術の融合により 
単地点でのロボットサービスを実現する基盤技術を確立	




Copyright (C) 2013  ATR, Kyoto, JAPAN All rights reserved. 

コ
ミ

ュ
ニ

テ
ィ

(w
h
o
)・

時
間

(w
h
e
n
)・

	

サ

ー
ビ

ス
(w

h
at

) 
の

拡
が

り
	


(イ
ン

タ
ラ

ク
テ

ィ
ブ

性
）
	


遠隔傾聴	


家・地域コミュニティ	
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買物支援	


店舗間 
回遊支援	


お出かけ支援	


来店誘導	


商業施設等	
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コミュニティ形成	


サービス拡大	
会
話

履
歴

 
に

基
づ

く
 

行
動

 
シ

ナ
リ

オ
	


単地点	

（従来法）	
 多地点	


空間(where) の拡がり(ユビキタス性） 

ユビキタスネットワークロボット
（UNR;  H.21〜～H.24年年度度）�

ユーザが移動する多地点間を結び空間的に拡がるロボット PnP 技術と、 
時間的拡がりとコミュニティの拡がりを持つインタラクションを対象とする 
高度対話技術からなる、ロボットサービス連携基盤技術を確立する。	
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-  買い物案内	


-  買い物支援	


-  回遊支援	


ヘルスケア 遠隔傾聴	


コミュニティ形成支援／活動支援	


福島原発における 
モニタリングシステム	


ロボットサービスの事例例�
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ロボットサービスの事例例：�
⾼高齢者を対象とした買い物⽀支援  (2009)�

6 Entrance of Super Market	


Teleoperator	


Home	


Shopping Area	




Copyright (C) 2013  ATR, Kyoto, JAPAN All rights reserved. 

ロボットサービスの事例例：�
⾞車車いす利利⽤用者への店舗間回遊⽀支援（2011）�

・遠隔見守り	

・音声認識補助	

・遠隔操作	


ネットワーク	


空間台帳	

ユーザ 
台帳	


ロボット 
台帳	


ＵＮＲ−ＰＦ	


遠隔オペレータ	


わかりました。 
お店の入り口で 

待ってます。	


・ユーザ属性に応じた	

　ロボット自動選択	


バーチャル型を利用し、 
店舗のロボットを予約	


地点１：自宅	


明日２時頃に 
予約したいんだけど…	


お出迎え、 
ありがとう！	


ようこそ。	

どうぞお乗り下さい。 

・GPS情報による到着予測	

・WiFiによる個人識別	


地点２：東館	
 ノートを買いに 
連れてって！	


地点３：西館	


地点を超えて、 
楽しく安全に店舗間を回遊	
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・対話型情報提供/目的地入力	

・移動妨げ物体認識	

・危険領域認識	

・空間台帳との連携	


予約したロボットが 
お出迎えして、安全な回遊	


わかりました！	
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UNR  研究開発成果の公開�
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・対話型情報提供/目的地入力	

・移動妨げ物体認識	

・危険領域認識	

・空間台帳との連携	


予約したロボットが 
お出迎えして、安全な回遊	


わかりました！	


空間台帳	

ユーザ 
台帳	


ロボット 
台帳	


ＵＮＲ−ＰＦ	


UNR のサービス実現に向けて必要となる要素技術について、
国際標準化を推進するとともに、標準に対する具体的な実装
となる UNR プラットフォーム を構築し公開する。　	
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UNRプラットフォームの⽬目標  (1)�

n サービス開発者とロボット開発者の�
開発利利便便性の向上�
p それぞれが独⽴立立に開発できるように。�
p サービス開発者（サービスプロバイダ）は�
個々のロボット仕様を気にしないで�
サービスアプリケーションを開発できる。�

p ロボット開発者（ロボットメーカ）は�
具体的なサービスを気にしないで�
ロボットの機能を開発できる。�

10	
モジュール化 + ネットワーク	
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UNRプラットフォームの⽬目標  (2)�

n 多地点にわたる、多種ロボットによる、�
サービスロボット間の連携の実現�
p サービスとロボットとの関係の分離離�
• サービスが欲しい機能を提供するロボットを�
必要なときに必要なだけ利利⽤用する�

p サービス間で共通に利利⽤用される情報の分離離�
• サービス固有の情報はサービスが管理理する�
• サービス環境が持つべき情報は共有する�
→  プラットフォームが管理理する�

11	
リソース管理 + クラウド化	
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Cloud  Networked  Robotics�
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IEEE Network Magazine, vol. 26, no. 3, pp. 28-34, May 2012 
Special Issue on Machine and Robotic Networking	


http://dx.doi.org/10.1109/MNET.2012.6201213	
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電⼦子情報通信学会�
CNR研究会�
n クラウドネットワークロボット研究会�

p  2011年年度度に設⽴立立．これまでに9回の研究会を開催．�
p  専⾨門委員⻑⾧長  萩⽥田紀博（ＡＴＲ）�
p  副委員⻑⾧長  ⼟土井美和⼦子（東芝）今井倫倫太（慶⼤大）�
p  http://www.ayu.ics.keio.ac.jp/cnr/�

n 開催予定�
p  第10回:  10/17-‐‑‒18:  ⼤大阪イノベーションハブ�

•  オープンソースソフト／ハードとサービスを繋ぐ�
クラウドネットワークロボティクス�
〜～ロボットコンポーネント，サービスから�
 　ビジネスモデルまで，ユーザ参加型で開発してみよう!〜～�

p  第11回:  12/19-‐‑‒20:  東⼤大�
p  第12回:  2⽉月:  福岡⼤大（PRMUと共催）�

13	
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UNRプラットフォームの役割�

n サービス開発とロボット開発の分離離�
n サービスとロボットの動的な結合�

p ロボットの機能の抽象化�
（特に対話サービスに関する機能）�

p 共通のプロトコルの定義�
n サービス間で共有されるべき情報の管理理�

p サービス環境の空間情報�
p サービスを提供するロボットの機能�
p サービスを受けるユーザの属性�

14	
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解決すべき課題：�
これまでのロボットサービス構築⼿手法�

face 
recognition	


wheel 
control	


robot 1	


find face	


guest name 
face position	


move to 
the position	


RFID tag 
Detection	


leg 
control	


robot 2	


find tag	


tag ID 
tag position	


walk to 
the position	


Service App. 1’ �Service App. 1 �

コンポーネント実装レイヤ	


サービスアプリケーションは 
個々のロボットの機能を 
その実装に依存する形で 
呼び出す必要がある。	


サービスアプリと 
ロボットの実装が 
密に結合�

Example: Find a person and approach the person	
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UNRプラットフォーム環境における�
ロボットサービス構築⼿手法�

HRI Engine 1 �

face 
recognition	


wheel 
control	


Service App. X�

robot 1	


Who is 
there?	


person ID 
position	


approach 
the person	


RFID tag 
Detection	


leg 
control	


robot 2	


HRI Engine 2 �

Service App. X�

Who is 
there?	


person ID 
position	


approach 
the person	


Standard 
Interfaces 

and  
Framework	


compatible �

共通 API の利利⽤用で 
サービスアプリの 
再利利⽤用性が向上�

コンポーネント実装の 
詳細は外部に見せない。	


サービスアプリは 
個々のロボット実装に 
依存しない形で 
機能を呼び出す。	
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UNRプラットフォームを介した�
ロボットサービスの構成�
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differences in the robot design can be summarized as two factors: 
conversation and robot-type.  

The first design factor concerns whether robots should have 
conversations with people. They might be expected to give 
commands by spoken dialogue. But in a context where 
conversation is superfluous to complete the task, is it still 
valuable for social reasons? If we choose the partner metaphor, 
having a conversation is natural. Human beings talk anywhere. In 
contrast, if we choose a tool metaphor, having a conversation is 
nonsense. 

The second design factor concerns the robot-type. For 
applications of shopping assistant robots, a cart type is a simple 
design that satisfies the functional requirement [1, 17]. Within a 
tool metaphor, maybe this simple is best solution is true. In 
contrast, if the robot is perceived as a partner, is a functionally 
simple design the best? Conversational robots are often designed 
as humanoid types [12, 18]. If an assistant robot having a 
conversation is perceived as a partner, people might prefer a 
humanoid type robot. This paper addresses the effect of these 
design factors. 

2. Related Works 
2.1 Assistive robots for the elderly  
A tool metaphor is often considered for assistive robots that offer 
physical assistance for the elderly. For example, researchers have 
developed robots as walking aids [6, 11]. Mutlu et al. developed 
a conveyance robot to assist hospital staffs, which is an indirect 
assistance for senior citizens [21]. 
A partner metaphor is recently being considered for social robots 
for health assistances by such conversations as reminders of 
medicine schedules [20, 22]. Therapy purposes are another point 
of view with a partner metaphor; for example, a seal robot was 
used for robot therapy [23]. 
However, it remains unknown whether the elderly prefer a 
partner or a tool metaphor in situations where robots are used 
like a tool and a human partner could do the same service, e.g., 
shopping assistance. Moreover, past researches did not focus on 
the effect of the appearance differences of robots. Therefore, we 
experimentally tested our design considerations to determine 
whether the elderly prefer a conversational humanoid in this 
context. 

2.2 Shopping assistant robots 
Recent studies in social robots have started to develop shopping 
assistant robots in realistic environments. Considering a realistic 
shopping context, the researchers developed two functions: 
providing information and performing a physical assistance task. 
Providing information such as route guidance is a common 
assistance in realistic contexts, particularly in large, complex 
shopping malls [12, 24]. For example, Gross et al. developed a 
shopping guide robot named TOOMAS that performs dialogue-
based assistance by providing place and price information to 
shoppers [12]. But, those information providing robots did not 
provide any physical assistance. 
On the other hand, such a physical assistance task during 
shopping as conveying a shopping basket is a particularly useful 

service for the elderly [9, 17]. These robots physically assisted 
people in realistic environments; they can also be used to assist 
the elderly. The robots would be considered as a tool, so they did 
not have conversations. However, these robots did not focus on 
conversational interaction with people during such physical 
assistance tasks. Moreover, there was no discussion about the 
appearance effect of a robot that physically assists the elderly by 
having conversations. 

3. Robot for shopping assistance 
We designed a scenario for a shopping assistance service that can 
be implemented in the near future with a fully autonomous 
system. We used a Wizard-of-Oz technique to provide the service.  

3.1 Robot 
We prepared two types of robots: a humanoid robot and a cart 
robot. The major difference is their appearances; both have 
equivalent capabilities to perform shopping assistant (details are 
in Section 3.2): carrying a basket and engaging in conversations. 

The humanoid robot is based on our communication-oriented 
design, whose purpose facilitates communication by eliciting 
anthropomorphic expectations toward the robot, which is based 
on Robovie II (Figure 2(a)) [15]. Our humanoid robot has a 
human-like appearance with two arms (4*2 DOF), a head (3 
DOF), and is 120 cm tall. It has cameras and a speaker on its 
head. An external speaker is attached to the back of its body. A 
microphone is attached to the pole. It holds the basket by its arm 
and makes gestures when it isn�t holding a shopping basket.  

The cart robot (Figure 2(b)), which is based on our function-
oriented design, satisfies the required functionality to accomplish 
the tasks without any additional elements. It follows a simple is 
best principle. It is 85 cm tall and has a camera on a pan-tilt base. 
It has a speaker, a microphone on its front, and an external 
speaker on its back. 

Both robots can carry a basket up to 5 kg. For the cart robot, the 
basket location was based on ease of use; its top is at 100 cm. On 
the other hand, the humanoid robot was designed to let its arm 
hold the basket. Access is not as simple as the cart robot, 
because the basket�s height is relatively low, and its top is at 46 
cm. 

Both robots share other features. Speech synthesis software, 
XIMERA [16], was used for conversations. The microphone 
location was different, but the operators could equally listen to 
the users. Their mobile base is Pioneer3DX, which was used 
with the settings of the maximum forward speed, 750 mm/sec, 

(a) Robovie (b) Cart robot 
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個々のロボット仕様
を気にせずにアプリ
ケーションを書ける	


サービスアプリとコ
ンポーネントを橋渡
しする中間層として、

上下層の要素間の
接続とデータのやり

とりを可能にする機
能を提供する。	


具体的なロボット
サービスを気にせず
個々のロボットハー

ドウェアやソフトウェ
アを開発できる。	


空間台帳 ユーザ台帳 ロボット 
台帳 

オペレータ 
台帳 

サービスキュ
ー 
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ユーザ台帳 空間台帳 ロボット台帳 

机や棚が 
たくさんあるよ。 

避けられるかな！	


入口はドアノブが 
あるよ！ 

開閉は可能かな！	


幅は□□mの 
自動ドアだよ。 

通過は可能かな！	


△△cmの 
溝があるよ。 

越えられるかな！	
 入口がスロープに 
なっているよ。 

昇り降りできるかな！	


カーペットの 
床だよ。 

通れるかな！	


廊下の中央に点字 
ブロックがあるよ。 

安全に通れるかな！	


幅が○○mだよ。 
通れるかな！	


UNR-PF	


データ
入力	


ロボットやユーザの
移動の障害か？�

エレベータ	


空間的な特性を踏まえ、	
  
ユーザ属性に応じた	
  

ロボットサービスを提供	


ここの傾斜は、�
ユーザは、歩行可能だが、�
ロボットは、移動不可能・・・�

空間特性に基づくサービス選択�

18	
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名称	
 Robovie-II	
 Robovie-R3	
 車いす型ロボット	


形状	
 台車付き人型	
 台車付き人型	
 車いす型	


床面特性情報	
 名称：フローリング 
　　走破性：○ 
名称：点字ブロック 
　　走破性：×	


名称：フローリング 
　　走破性：○ 
名称：点字ブロック 
　　走破性：○ 
　　　　最大速度：0.6m/s 
　　　　回転速度：30度/s	


名称：フローリング 
　　走破性：○ 
名称：点字ブロック 
　　走破性：○ 
　　　　最大速度：0.8m/s 
　　　　回転速度：30度/s	


高さ	
 160cm	
 110cm	
 120cm (突起物除く)	

安全半径	
 75cm	
 70cm	
 80cm	


把持能力	
 ×	
 ×	
 ×	


可載能力	
 最大荷重：3kg	
 ×	
 最大荷重：100kg	


登坂走破性	
 ×	
 最大傾斜：5度	
 最大傾斜：5度	


段差走破性	
 ×	
 ×	
 最大段差 ：5cm	


最大速度	
 0.6m/s	
 1.0m/s	
 0.8m/s	


回転速度	
 45度/s	
 60度/s	
 30度/s	


ロボット台帳	


19	
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ロボットの移動能⼒力力と�
多地点間連携�

20	


(1) 通行可能な場合： 
サービスを続行	


ご案内します	


西館	
 東館	


(2) 通行不可能な場合： 
通行可能なロボットへの 
サービス引き継ぎ	


ここからは， 
彼がご案内します	


西館	
 東館	


次の入り口で， 
○○がお待ち致します	


(3) 通行不可能な場合： 
通行不可能なロボット同士の 
サービス連携	


西館	
 東館	
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ユーザ台帳�

21	


ユーザID：  13 
ユーザ名：  Aさん 
ユーザの移動能力： ロボットの移動サービスで利用 

 移動最大速度： 1.2 m/秒 
 車椅子利用の有無： 有 
 杖利用の有無： 有　　 

ユーザの視覚能力： ロボットとの対話サービスで利用 
 ユーザの視力情報： 0.5 
 ユーザの視覚情報： 10°～　190°(左側) 

ユーザの聴覚能力：　ロボットとの対話サービスで利用 
 ユーザの聴覚能力：　30 db　	


ユーザID：  14 
ユーザ名：  Aさん 
ユーザの移動能力： ロボットの移動サービスで利用 

 移動最大速度： 1.2 m/秒 
 車椅子利用の有無： 有 
 杖利用の有無： 有　　 

ユーザの視覚能力： ロボットとの対話サービスで利用 
 ユーザの視力情報： 0.5 
 ユーザの視覚情報： 10°～　190°(左側) 

ユーザの聴覚能力：　ロボットとの対話サービスで利用 
 ユーザの聴覚能力：　30 db　	


ユーザID：  15 
ユーザ名：  Aさん 
ユーザの移動能力： ロボットの移動サービスで利用 

 移動最大速度： 1.2 m/秒 
 車椅子利用の有無： 有 
 杖利用の有無： 有　　 

ユーザの視覚能力： ロボットとの対話サービスで利用 
 ユーザの視力情報： 0.5 
 ユーザの視覚情報： 10°～　190°(左側) 

ユーザの聴覚能力：　ロボットとの対話サービスで利用 
 ユーザの聴覚能力：　30 db　	


車椅子利用無の場合 
楽しい買い物支援	


車椅子利用有の場合 
安心な外出支援	


実施するロボット・
サービスの切り替え	
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本⽇日の内容�

n ユビキタスネットワークロボット(UNR)技術�
p ユビキタスネットワークロボット技術による�
ロボットサービスの事例例�

p 要素技術の研究開発と  UNR  プラットフォーム�
p 国際標準化に向けた活動状況�

n UNR  プラットフォームを⽤用いた�
サービスロボット開発�
p UNR  プラットフォームの公開状況の紹介�
p コンポーネントおよびサービス開発の概要�

22 
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国際標準化活動と�
ネットワークロボットフォーラム�

23 

NRF技術部会
標準化分科会
分科会長：東芝

位置情報
主査：ATR

空間情報
主査：日立

ネットワークロボッ
トプラットフォーム
主査：NTT

対話サービス
主査：ATR

JARA

RSi

OMG, ISO OGC

ターゲット標準化団体

ITU-T OMG

UNF

UNF: Ubiquitous Networking Forum                              JARA: Japan Robot Association 
RSi: Robot Services Initiative                                         OMG : Object Management Group 
ISO :International Organization for Standardization
IEEE: Institute of Electrical and Electronics Engineers  OGC: Open Geospatial Consortium             
ITU-T: International Telecommunication Union Telecommunication Standardization Sector 

IEEE

http://www.scat.or.jp/nrf/	
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OGC  CityGML�

n  OGC:  Open  Geospatial  Consortium�
n  CityGML:  City  Geography  Markup  Language�

p 3D都市空間の3Dモデルを蓄積／交換するための�
XML  表現形式を定義するオープンなデータモデル�

p CityGML  1.0  (2008/08)  →  CityGML  2.0  (2012/04)�

from http://portal.opengeospatial.org/files/?artifact_id=47842	

24	
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CityGML  in  UNR  Platform�

n 「ロボット台帳を⽀支える空間台帳」�
p データベースおよびエディタの実装�
p サービス空間の床⾯面特性情報を  GridMap  として提供�
p サービス固有の情報も属性として定義可能�
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OMG  RLS�

n OMG:  Object  Management  Group�
n RLS:  Robotic  Localization  Service�

p ロボットが必要とする位置情報の表現⽅方法�
および交換⽅方法を定義�

p RLS  1.0  (2010/02)  →  RLS  1.1  (2012/08)�

26	
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n  Robotic Interaction Service (RoIS) Framework 
p  対話サービスに関わるコマンドや情報を標準化 
p  Human Robot Interaction で必要となる15 種の基本機能を定義 
p  RoIS 1.0 (2013/02) 発行 → RoIS 1.1 改訂作業中 (2014/12) 

OMG  RoIS�

27	
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ITU-‐‑‒T  SG16/Q25�
F.  USN-‐‑‒NRP�

n  ITU-‐‑‒T  SG16  Q25(USN:  Ubiquitous  Sensor  Network)�
n ネットワークロボットプラットフォームの�
機能要件とアーキテクチャを提案�
p  2009年年より  NRP  (Network  Robot  Platform)  として提案�
p  最終提案に向けて多地点の  UNR  アーキテクチャに拡張�
p  2013年年1⽉月の会議にて合意予定�

28	
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本⽇日の内容�

n ユビキタスネットワークロボット(UNR)技術�
p ユビキタスネットワークロボット技術による�
ロボットサービスの事例例�

p 要素技術の研究開発と  UNR  プラットフォーム�
p 国際標準化に向けた活動状況�

n UNR  プラットフォームを⽤用いた�
サービスロボット開発�
p UNR  プラットフォームの公開状況の紹介�
p コンポーネントおよびサービス開発の概要�

29 
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UNRプラットフォームを⽤用いた�
サービスロボット開発�

n UNRプラットフォームの実装�
p オープンソースでの公開�
•  UNR  Platform  α版（2012/07/20公開）�
•  UNR  Platform  β版（2013/01/10公開）�

n UNRプラットフォームを⽤用いた開発�
p コンポーネントの開発�
•  RoIS  仕様の詳細�
•  RTM  /  ROS  との関係�

p サービスの開発�
p サービス対象分野の拡張に向けて�
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UNR  Platform  (α版)  の公開�

n UNR  のコンセプトを伝えるリファレンス実装�
p 初期実装（α版）を  2012年年7⽉月より公開中�

31	


2012/07/20 公開 
(2012 UNR 
 国際シンポジウム； 東京)  

http://www.irc.atr.jp/std/ 
UNR-Platform.html	
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配布ソフトウェアの構成�

32	


プロトコルの実装と 
内部構成が 
確認できるよう 
オープンソースで公開	


サービスおよび 
コンポーネントの 
実装サンプルを公開	
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公開後の広報活動�

n  UNR国際シンポジウム2012（東京;  2012/07/20）�
n  ICT、オープンソース、クラウドで実現する�
ライフサポートサービス（⼤大阪;  2012/09/07）�
p  「ICTが実現するこれからのライフサポートサービス」�

n 【ワークショップ】ライフサポートサービスの開発に
役⽴立立つ基盤技術を学ぶ（⼤大阪;  2012/10/19〜～）�
p  UNR  プラットフォームを使ったサービス開発⼿手法と�
コンポーネント開発⼿手法を全５回にわたって実践�

n  NEDO  RTM/RTC  セミナー（東京;  2013/09/03）�
n 電⼦子情報通信学会  CNR  研究会（⼤大阪;  2013/10/17）�
�

33 
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UNR  Platform  α版とβ版�

n UNR  Platform  α版（2012/07〜～）�
p コンポーネント開発に必要な機能を先⾏行行公開�
p コンポーネント⽤用  API  とサービス⽤用  API�
p Linux  (Ubuntu  10.04  LTS  64bit)  に�
インストールした  VMWare  イメージを配布�

n UNR  Platform  β版（2013/01〜～）�
p α版以降降の修正を含むソースレポジトリの公開�
p ユーザ台帳およびロボット台帳の拡張�
p インストールイメージは未公開�
�

34 

本年度プロジェクト：高齢者向けサービスの社会実装 
→ プロジェクト成果を反映したイメージ配布	
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UNRプラットフォームを⽤用いた�
サービスロボット開発�

n UNRプラットフォームの実装�
p オープンソースでの公開�
•  UNR  Platform  α版（2012/07/20公開）�
•  UNR  Platform  β版（2013/01/10公開）�

n UNRプラットフォームを⽤用いた開発�
p コンポーネントの開発�
•  RoIS  仕様の詳細�
•  RTM  /  ROS  との関係�

p サービスの開発�
p サービス対象分野の拡張に向けて�

35 
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UNRプラットフォーム環境における�
ロボットサービス構築⼿手法�

HRI Engine 1 �

face 
recognition	


wheel 
control	


Service App. X�

robot 1	


Who is 
there?	


person ID 
position	


approach 
the person	


RFID tag 
Detection	


leg 
control	


robot 2	


HRI Engine 2 �

Service App. X�

Who is 
there?	


person ID 
position	


approach 
the person	


Standard 
Interfaces 

and  
Framework	


compatible �

共通 API の利利⽤用で 
サービスアプリの 
再利利⽤用性が向上�

コンポーネント実装の 
詳細は外部に見せない。	


サービスアプリは 
個々のロボット実装に 
依存しない形で 
機能を呼び出す。	
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UNR  プラットフォームにおける�
サービスの実⾏行行�
サービスアプリケーションとロボットコンポーネントとを仲介して、�

1. サービスが適切切なコンポーネントを発⾒見見して�
利利⽤用できるようにする。�

2.  コンポーネントの利利⽤用⽅方法を抽象化／標準化する。�
サービス	


コンポーネントおよびサービスが、 
それぞれ独立に PF に接続 

UNR-PF	


connect	

connect	


bind（音声合成）	

bind（音声合成）	


command（”こんにちは”）	


サービスから PF に対して、 
コンポーネントの検索と接続を要求 

サービスから接続したコンポーネン
トに対して、PFを経由して動作要求
を送信 

コンポーネント	


connect	


command（”こんにちは”）	


37	
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多地点サービス向けの構成�
多地点PFが、複数の単地点PFを統合してサービスを実現�

1.  複数の単地点  PF  間でサービスを継続的に提供�
2.  PF  間でタスクを分割し、仮想的な⼀一つのコンポーネントを提供�

リソース要求	


コマンド実行	


リソース要求	


コマンド実行	


サービス 
アプリ	


多地点PF 
(GP)	


単地点PF 
(LP1)	


単地点PF 
(LP2)	


リソース要求	


プランニング	


コマンド実行	


リソース割当（仮想化）	


コマンド実行完了	


38	
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UNR  コンポーネントモデルと�
RoIS  仕様�
n ロボット対話サービス(RoIS)�
フレームワーク�
p 対話サービスを実装するために�
必要となるロボット技術を標準化�

p サービスとコンポーネントの�
モデルと通信プロトコルを定義�

p 対話サービスで⽤用いられる�
基本コンポーネントの機能を定義�

39 

プラット 
フォーム	


サービス	


コンポーネント	


サービスAPI	


コンポーネントAPI	


ROS	
 RTC	
 他	


R
oI

S
	


ROS (Willow Garage) や 
RT-Component / Middleware (産総研) とは 
異なるレイヤでの標準化を進めている。 
ROS や RTC を用いて RoIS コンポーネントを 
実装することができる。	
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RoIS基本コンポーネント�

n 対話サービスの実現に必要となる�
15種類の機能コンポーネントを抽出。�

40 

１）システム情報	
 ９）音声認識	


２）人検出	
 １０）ジェスチャ認識	


３）人位置検出	
 １１）音声合成	


４）個人同定	
 １２）応答動作 
５）顔検出	
 １３）ナビゲーション	


６）顔位置検出	
 １４）追従	


７）音検出	
 １５）移動	


８）音源位置検出	
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RoISプロトコル�

n サービスと「HRI  エンジン」との間で�
交換するメッセージ／プロトコルを定義�

n 「HRIコンポーネント」との通信は�
HRIエンジンに委ねられる�

41 
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コンポーネントおよび�
サービスの開発範囲�

42 

driver	


(RoIS) Reaction	


専用サービス	


RoIS サービス	


RoIS 
Common	


RobovieReaction	


Component 
API	


Service 
API	


UNR Platform	


Reaction 
Component 

Proxy	

Dispatcher	


Component 
Profile より 
生成可能	


（ツール開発中）	
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コンポーネントとの接続の
仮想化�

43 

プラット 
フォーム	


サービス	


コンポーネント 
(音声合成)	


VirtualRobot	


サービス	


VirtualRobot	


コンポーネント 
（リアクション）	


コンポーネント 
（リアクション）	


VirtualComponent	


VirtualRobotProxy	
 ComponentProxy	
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RT  Middleware  のと連携�

n  RTミドルウェアコンテスト2011�
p  RoIS  フレームワークとRTコンポーネントの�
接続アダプタの開発�

p  http://www.openrtm.org/openrtm/ja/project/
RoIS_̲Conector�

n  NEDO  次世代ロボット知能化技術開発プロジェクト�
p  コミュニケーション知能（社会・⽣生活分野）の開発，�
公共空間における情報⽀支援知能モジュール群の開発�

p  http://www.irc.atr.jp/ptRTM/research-‐‑‒j.html�
p  環境情報認識識，⾳音声認識識，⾳音声合成，顔動作推定�
発話意図認識識，動作⽣生成，対話制御，個⼈人同定，対話履履歴管理理�
(⾚赤字は  RoIS  が定義する基本機能コンポーネントに相当)�

44 
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サービス開発⽤用  API�

n プラットフォームに対して，�
コンポーネントの割り当てを要求する．�
p RoIS  System  インタフェースの実装�
p 割り当てのための条件の記述⽅方法�
• コンポーネントの機能に基づく条件�
• ロケーション／ユーザの特性に基づく条件�

n 割り当てられたコンポーネントに対して，�
コマンドの実⾏行行やイベントの通知を要求する．�
p RoIS  IF  (Command  /  Query  /  Event)  の実装�

n 各種台帳に格納されたデータを取得する．�
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サービス対象分野の拡張�

n RoIS  が定義する基本コンポーネント�
だけでは不不⼗十分�
p RoIS  は「対話サービス」で共通して必要となる�
15  の基本機能を定義．�

p RoIS  はユーザ定義による拡張⽅方法を定義．�
p では実際に拡張し，共有するためには?�

n サービス⽤用の語彙や知識識の定義／共有が必要�
p ヘルスケアや買物⽀支援のための機能�
p Input:  実践プロジェクトでの定義�
p Output:  新たな標準化対象領領域  (OMG,  IEEE,  ISO)�
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本⽇日の内容（まとめ）�

n ユビキタスネットワークロボット(UNR)技術�
p ユビキタスネットワークロボット技術による�
ロボットサービスの事例例�

p 要素技術の研究開発と  UNR  プラットフォーム�
p 国際標準化に向けた活動状況�

n UNR  プラットフォームを⽤用いた�
サービスロボット開発�
p UNR  プラットフォームの公開状況の紹介�
p コンポーネントおよびサービス開発の概要�

47 本研究の成果の一部は総務省の委託研究によるものです。	



