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The following telepresence robot has been developed for children in remote locations in order to visit the elderly
located in nursing homes using Internet communication. However, it is not easy to use the robot, and it might
seem a little bit complex for children and for the elderly. Thereby, this paper describes the scenario of using the
telepresence robot with simplicity and enjoyment.

1. はじめに
近年、日本では高齢化が進んでいる。高齢者は田舎にある介

護施設や単独世帯で暮らしており、その子供家族は都会で働い
ているケースが多い。このような場合、子供が遠隔地で暮らす
高齢者を訪問することは時間的・経済的な負担が大きい。そこ
で、遠隔地に居る子供が介護施設に居る高齢者を模擬訪問する
ために、インターネット通信を利用した遠隔訪問ロボットを開
発してきた。
現状このような介護支援ロボットの普及は進んでいない。そ

の原因の一つとして、ロボットの使用方法が不明瞭であるとい
うことが挙げられる。特に遠隔訪問ロボットの利用者はロボッ
トシステムに精通していない高齢者や子どもであるため、多機
能なロボットを説明なしに利用することは難しい。
そこでこの論文では、ロボットをより分かりやすくかつ楽し

く利用できるようにするために、遠隔訪問ロボットの標準とな
る使用シナリオを示す。

2. 遠隔訪問ロボットの構成と機能
シナリオを紹介する前に、簡単に遠隔訪問ロボットの構成と

機能について述べる。遠隔訪問ロボットはロボット側と遠隔操
作側とで構成されている。ロボット側と遠隔操作側はインター
ネットを介して接続されている。
ロボット側の構成を図 1に示す。ロボットの顔用 PCで TV

電話や音楽・動画を楽しむことができる。首振り機構による
首振りのジェスチャーを行うことができる。また、Xtion と
Laser Range Finder(LRF)の２つの距離センサによって検出
した障害物を回避しながら移動することができる。
遠隔操作側の構成を図 2 に示す。遠隔操作用 PC にはマイ

クとカメラがあり、ロボット操作用のジョイスティックが接続
されている。カメラからの映像をロボットの顔に写して TV電
話を行うことができる。Graphical User Interface(GUI)また
はジョイスティックを用いてロボットの首振り動作や移動指示
を行うことができる。
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図 1: ロボット側の構成

図 2: 遠隔操作側の構成

3. 遠隔訪問ロボットの使用シナリオ
今回考案した介護施設で遠隔訪問ロボットを楽しく使うため

のシナリオを以下に示す。このシナリオの登場人物には、都会
で暮らす子ども (訪問者)、介護施設の高齢者 (非訪問者)、施
設の職員、非訪問者以外の入居者がいる。
１）訪問を開始する
ロボット顔用PCは電源が入った状態で待機しているとする。
遠隔操作側で、訪問者は遠隔操作用 PC を操作して訪問先

を選び、訪問開始の要求をロボット側へ送る。
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２）施設職員が訪問の許可をする
遠隔操作側からの訪問を開始する要求をロボット側が受け取

ると、着信音と共にロボット顔用 PCの画面に訪問元の名前と
訪問に応答するかのダイアログが表示される (図 3(a))。施設
職員は画面をタッチして訪問の許可をする (図 3(b))。応答す
ると TV 電話が繋がり、遠隔操作側からロボットを操作する
ことができる。
３）ロボットを操作して高齢者の部屋へ移動
訪問者はジョイスティックまたは GUIを用いてロボットを

遠隔操作して高齢者の部屋まで移動する (図 4)。大まかな移動
方向を指示するという操作で、ロボットはセンサにより検出さ
れた壁や机、椅子等の障害物を回避しながら指示方向へ移動
する。
また、移動しながら出囃子となる音楽を流して、訪問を報せ

る。移動中にすれ違った入居者と首振り動作を交えた挨拶や会
話を交わすことができる。
４）会話を楽しむ
部屋に到着し、高齢者の元へ来たら TV 電話で会話をする

(図 5)。お互いの顔を見ながらコミュニケーションをとること
ができる。また、訪問者は会話をより楽しくするためにバック
グラウンドミュージックを流すことができる。
５）音楽・動画を楽しむ
訪問者は GUIから音楽・動画を選択して再生し、高齢者と

一緒に楽しむことができる (図 6)。
６）インターネットショッピング・ゲームを楽しむ
訪問者と非訪問者でロボット顔用 PCの画面を共有して、イ

ンターネットショッピングや将棋などのゲームを一緒に楽しむ
ことができる (図 7)。
７）退出
会話が終了したら、部屋を退出する (図 8)。退出時には、退

出用の音楽を流しながら移動して、職員や周りの入居者へ訪問
の終了を報せる。

(a) 応答ダイアログ (b) 施設職員による応答
図 3: 訪問の許可

(a) 遠隔操作側 (b) ロボット側
図 4: 遠隔操作による移動

図 5: TV 電話による会話

図 6: 動画再生

(a) インターネットショッピング (b) 将棋
図 7: インターネットショッピング・ゲームを楽しむ

図 8: 退出

4. おわりに
遠隔訪問ロボットで楽しく訪問するためのシナリオを作成

し、介護施設を想定したデモンストレーションを行った。今後、
実際の介護施設でこのシナリオの有用性を検証していきたい。
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