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【背景・目的】 

 これまでの研究において，重複肢体不自由者（両手・両足・指が動かず，発話も出来ない）に対して

視線で入力可能なシステムを利用して双方向のコミュニケーションを実現した．さらなる課題として，

移動における自立の実現に取り組んだ． 

コンピュータ画面上では視線による入力が上手に出来ていた重複肢体不自由者でも，視線を使いスム

ーズにロボットの移動を指示することができず，議論の結果，3次元空間の把握が不十分であることが

明らかになった．本研究では，2次元での視線入力方法の評価，3次元空間での視線追従方法を提案する

ことで，自立した移動のための視線入力による操縦手法を確立する．さらに，視線入力による操縦が可

能な移動支援ロボットを用いて実証試験を行い，本研究の有効性を検証することにした． 

 このうち，産業技術センターでは，「絶対にぶつからない移動支援ロボット」のためのセンサ処理，

地図作成に関する研究開発を担当した． 

 

【得られた成果】 

1. ロボット用ミドルウェアにより制御可能な電動車いすの開発 

電動車いす（製品名：WHILL Model CR）（図1）のROS2 (Robot Operation System 2) を用いた制御プ

ログラムを開発した． 

2. センサモジュールの開発 

自律移動技術を用いたロボット制御のために必要となる3D-LiDAR・慣性計測装置を内蔵したセンサ

モジュールを開発した． 

3. シミュレータの構築と自律移動の検証 

ROS2により制御可能な電動車いすシミュレータを構築し（図2），自律移動システムを応用した車い

すの制御に関する検証を実施した． 
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図1 ロボット用ミドルウェアROS2により

制御可能な電動車いす 

図2 ROS2により制御可能な電動車いす 

シミュレータ 


