
  
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

電動車椅子に代わる車椅子型半自動ロボット（自律移動ロボット）が走行環境や

搭乗者の癖に合わせて学習することで、より安全な走行が可能になります。 

シーズ名 
(副題) 

学習機能をもつ自律移動ロボット 
（車椅子型半自動ロボットに適応した場合） 

こんなことが出来ます！ 

【従来の問題点】 

① 電動車椅子は操作方法の習得が難

しい。 

② 小さな操作ミスでも衝突などの危険

性がある。 

【解決したポイント】 

① 車椅子が走行補助を行うので操作

が容易。 

② 搭乗者が練習をしなくても、ロボット

が学習をすることで危険を低減。 

発明者からのメッセージ 

技術の概要 
①自己組織化マップ（SOM）の予備知識なしでクラスタリングが可能という特徴を用いてロボットが周辺環境の分

類を行い、走行を補助する。 

②走行補助を行うことで操縦が楽になるとともに、搭乗者の癖や走行環境に応じて SOM に追加学習すること

で、より簡単で安全な走行が可能になる。 
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超高齢社会の現代において、高齢者が安心して

自立できるように、研究・開発を進めていきます。 

ジョイスティック

これで車体を操作する

超音波センサ

超音波を用いて
車体と壁の距離測定を行う

エンコーダ

車体の走行距離を
パルスから算出する

組み込み型PC

周囲の環境を各センサで把握し、
どのように走行すればよいかを決定する

赤外距離センサ

赤外線を用いて、
バリアの検出を行う

評価

STEP1： 周囲の環境情報に対する行動出力のMAP作成

ＳＯＭに帰還制御（フィードバック制御）を用いたSOMの学習

STEP2： SOMの追加学習による知識の獲得過程

学習 SOM
周囲情報（相対距離）

出力情報（操舵角、速度）

学習された
SOM

周囲情報（相対距離）
出力情報（操舵角、速度）

走行時

周囲情報（相対距離）

評価

危険度（近接度、回避の可否など）

修正（追加学習）

適当

不適当

走行

MAP更新

周囲情報（相対距離）

出力情報（操舵角、速度）
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修正(追加学習） 


