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1. はじめに  

中途失明者の多くは，今まで取得できた生活環境情

報の多くが取得できなくなり，精神的に不安を抱えて

いる．従来の視覚障がい者ナビゲーション研究では，

歩行誘導に関する研究 [1]が多く，歩行時の周囲の環境

理解や対話者の状況理解などを支援するインタフェー

スに関しては十分に検討されていない．我々の研究グ

ループでは，今まで，屋外で自律移動可能な随伴型ロ

ボットの開発 [2][3][4][5][6]を進めてきた．さらに，意

図推定による行動支援 [7]やコミュニケーション仲介

に関する研究 [8]など，人間・ロボット間のコミュニケ

ーション制御に関する研究も進めている．本研究では，

これらの研究成果を活用し，日常的な対話を通して，

随伴型ロボットが能動的に情報取得を行い，インタラ

クティブに行動支援を行う方式を提案する．  

 

2. 視覚障がい者向け随伴型ロボットによる日

常行動支援システムのデザイン  

提案する視覚障がい者向け随伴型ロボットによる

日常行動支援システムの機能要素を図１に示す．視覚

障がい者にとって，日常生活における不安により起因

する心的負荷の軽減やモチベーションの維持が重要と

なる．提案する随伴型ロボットの機能としては，  

・自律移動機能による障害物回避および目的地までの

ナビゲーション機能  

・対話によるコミュニケーション促進機能  

・障がい者の意図推定機能  

・困ったときの視覚代行機能  

・コミュニケーション仲介機能  

・景色などの環境情報提供機能  

・医療やリハビリ機関に対する日常行動のログ提供機

能および遠隔での指示受付機能  

・障がい者のモチベーションを向上させる働きかけ  

が挙げられる．  

 従来の振動ナビゲーションは，電子白杖などに搭載

した近接センサや距離センサなどにより，障害物や進

路情報に対する情報提供は可能である．しかし，人間

との対話の促進や広範囲な視野が必要となる景色など

の環境情報の提供などは困難である．ウェアラブルカ

メラの場合では，太陽光に対するダイナミックレンジ

の問題はあるものの，比較的，広範囲な視野にある対

象物や人間の発見などの視覚代行は原理的に可能であ

る．しかしながら，対話者への自然な働きかけは困難

である．  

 一方，提案する随伴型ロボットでは，能動的な自律

移動ができ，対話者への自然な働きかけが原理的に可

能である．また，対象物に対しても積極的な情報取得

ができる能力を有する．  

 

  

図１ 提案する視覚障がい者向け随伴型ロボットに

よる日常行動支援システムの機能要素  



  
  
      
  

 

3. インタラクションスキーマに基づく行動選

択とコミュニケーション生成  
図２，図３に，提案する支援システムの基盤となっ

ているコミュニケーション生成方式を示す．具体的に

は，ダイナミックベイジアンネットワークにより定式

化された確率的状態遷移モデルに基づき，意図推定を

行う．推定された障がい者の状態を，図３で定義され

たインタラクションスキーマに入力し，ロボットの行

動選択およびコミュニケーション生成を行う．   

 
 

 

 

5. まとめ  
本報告では，視覚障がい者と日常的な対話を通して，

随伴型ロボットが能動的に情報取得を行い，インタラ

クティブに行動支援を行う方式を提案した．現在，セ

ンシング認識系を含めて，プロトタイプを実装中であ

り，視覚障がい者に対して評価実験を計画中である．  
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図２ 随伴型ロボットによる意図推定とコミュ

ニケーション生成  

図３ インタラクションスキーマ  


