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はじめに
研究背景

労働力不足問題→日常生活でのロボット導入

衝突を回避するだけではなく
人が快適に感じられる振る舞いが求められる

→人とロボットのすれ違いに着目

研究目的

すれ違う前に歩行者の印象を推定し
快適なすれ違いを実現

先行研究

ロボットが人の印象を推定して振る舞えばよい

 実際の場面で人がどう感じたかは反映されず

人との共生を目指した経験則を導入する研究[1]
 安全基準 ：衝突防止
 視認性基準 ：人間の視界に入る
 安心感 ：物陰から飛び出さない

パーソナルスペースを避けて動作する研究 [2]
 ロボットの位置の変化による人の印象を数値化

人の主観的な印象を導入した研究 [3]
 計測結果，アンケート結果の関係を調査

アンケート

不快

主観的な
印象計測結果

 両者に相関関係がみられた
 すれ違い後に調査をしていたためロボットに実装
できていなかった

主観的な印象の推定の方針

① 過去の実験[3]のデータを用い印象推定器を作成
② 作成した印象推定器を評価する
（新たに実験で得られたデータを識別）

 計測結果から算出
 速度ベクトルの分散
に基づき歩行者の
重心変動の分散を評価

速度変動量

 アンケート結果
 安心してすれ違えたか

主観的な印象
推定

移動軌跡に基づく印象の推定

 すれ違う前に
 主観的な印象の推定
 ロボットの振る舞いを変更

することで，歩行者の印象を向上させたい

推定に使用可能なデータ

歩行者 ロボット
すれ違う前に主観的な印象を推定

推定した印象に応じて振る舞いを変更

すれ違う前までの印象推定

推定器の作成

移動ロボット

 過去の実験[3]のデータを用い印象推定器を作成

不快：93.8%
快 ：35.7%
合計：66.7%

推定精度

推定器の評価

まとめ・今後の展開

 歩行者と接近する移動ロボットが，
歩行者の歩きにくさを推定する方法を提案した

 ロボットが推定された歩行者の印象に応じて，
経路や速度を変更し，歩行者の印象が改善するか
検証する．
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