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ー サービス概要 ー
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サービスの概要

引き継ぎ

①運行状況等の情報を取得

②利用者・目的駅のデータ
（以下，案内データ）を送信

③案内データを取得

④案内データを送信

⑤案内データを取得

⑥案内データ・乗車列車の
運行データを送信

⑦案内データ・乗車列車の
運行データ

引き継ぎ

引き継ぎ

◆ロボットが利用者を迎え，目的駅を訊ねる．

◆運行情報をもとに，ロボットが利用者をホー
ムまで案内する．

◆ホームで利用者を見送り，乗車列車の運行
データを送信する．

◆目的駅のロボットは，乗車列車の運行データ
を取得し，降車する利用者を迎える．
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システム構成

・main.py
・main.pyと依存関係にある

pythonファイル ※１

受付ロボット
(raspberry pi)

・main.py
・main.pyと依存関係にある
pythonファイル ※１

案内ロボット
改札＆ホーム

(raspberry pi)

・NFCタグを検出
・ラインを検出
・モーターの制御
・超音波センサで距離を検出

案内ロボット
(Arduino)

・server.py

サーバ
(raspberry pi) ※１

・音声認識を実行するpythonファイル
・合成音声を作成するpythonファイル
・電車の発着時刻を調べるpythonファイル(受付ロボットのみ)
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ハードウェア構成

案内ロボットtype-1の例


