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研究成果の概要（和文）：人を支援するロボットにサービスを適切に提供可能にするためには、従来のロボットのため
の環境地図だけではなく、人の行動に関するセマンティックな情報が必要となる。そこで、三次元環境地図に意味情報
を付加したセマンティックマッフプを提案する。さらに、 人の三次元行動情報を認識し表現する手法について研究を
行い、行動履歴を記録する手法を明らかにする。さらに、セマンティックマップからロボットの行動を生成する手法に
ついて探求する。

研究成果の概要（英文）：In order for a service robot to provide a human with appropriate service, the 
robot needs to recognize human’s behavior from both human’s motion and object’s functionality. In this 
research, we propose a method to generate a 3D semantic map in which human motion is associated with 
environmental information. Then, we recognize human’s behavior by classifying the features of both 
object’s shape and human’s motion. Finally, we focus on how to generate robot services using the 
semantic map.

研究分野： 知能ロボットシステム

キーワード： 知能ロボティクス　サービスロボット　人間生活環境　モニタリング　モデル化　情報システム
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(a) 動作開始：0[s]  (b) 歩行終了：3[s] 
(c) お湯を注ぐ：5[s](d) 動作終了：17[s]
図 11 人間のコーヒー給仕タスクの一連動作
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図 12 ロボットによるコーヒー給仕タスク 


