
システム概要	
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v 利用者，ヘルパーが複数存在する多対多の案内システム	
v ロボットから位置情報，環境情報をサーバを介して共有	
v ヘルパー側PCに表示される画面上でモータを操舵し　 方向指示による経路案内を行う．	
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ロボット	

操舵モータ	

USBカメラ	レーザー 
測域センサ	

小型PC	
	

•  モータを操舵して方向を指示．環境情報はRSNPサーバと通信を行う	

電動車	シルバーカー	
歩行が困難	

階段での歩行も可能	

軽量型	
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ヘルパー操作画面	

カメラ画像	

操作部	

LRF情報	

過去画像	

周辺地図	

GNSS情報	

ナビ経路	

・GNSS情報よりGoogle Mapを利用し周辺地図を表示	
・目的地までの経路検索にはGoogle Maps API v3を利用	

・過去の周辺画像により	
カメラの現在画像と比較し	

状況を判断	
・初めての場所の場合は	

Google Street Viewを	
表示する	

遠隔操作補助待ちの	
利用者の現在地，目的地を	

基にヘルパーが選択	

操作部クリックとLRF
クリックの	
2方法で操舵が可能	



遠隔操縦方法	
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クリックに対応して操舵モータが動作	

障害物を避けて	
歩行する	

ボリュームバー	

カメラ	

LRF	

扉の閉まった	
エレベータを確認	

カメラ画像より	
ボリューム操作で	
ボタンまで誘導	

LRFクリックで	
エレベータの中へ

方向指示	

〈例〉	

LRF情報	

操作方法①	

操作方法②	


