
1. 緒言 

 近年の技術革新により，ショッピングモールやミ

ュージアムといった公共施設においてコミュニケ

ーションや支援を行うロボットの活躍が期待され

ている[1][2]．それに伴い，人とロボットとのインタ

ラクション手法(HRI)が重要な研究課題となってい

る．そこで，本研究室では移動ロボットによる視覚

的情報支援を行うUbiquitous Display(以後UD)(図 1)

の研究開発を進めてきた[3]． 

これまで人などが存在する動的環境下において，

UDがユーザに対して視覚的情報支援を自律的に行

うための行動モデルの提案を行ってきた[4]．しかし，

UDが公共施設においてサービスを提供するために

は，サービスを提供する状況を想定した上で，より

目的に沿ったモデルを構築する必要がある．そこで

本稿では，大型公共施設の一つであるショッピング

モールにおいてUDの活動を明確化し，UDがサービ

スを提供するまでの一連の振る舞いのモデル設計

を行う． 

 

2. UDによる情報支援 

UD は移動ロボットとパンチルト機構を活かすこ

とで，ユーザの動きや状態に合わせて任意の場所に

情報提示を行うことができる．また実在する物に対

して映像を重畳することで，より効果的な情報支援

を行うことも可能である．ショッピングモール内で，

この特性を活かした UD の情報支援としては，道案

内，販促・宣伝，アナウンスなどが挙げられる．そ

こで，これらのサービスを UD がユーザに対して提

供する状況を 1つのシチュエーションとして定義す

ることで，ショッピングモールにおける UD の活動

を明確化する．本稿では，想定されるサービスを基

に 4つのシチュエーションを定義する．各シチュエ

ーションの概要を図 2 に示す． 

 Assist 

 掲示板や地図といった既存の情報提示物を見て

いるユーザに対して UD が近づき付加的情報を提示

する．UD はユーザが見ている情報内容に関連した

情報を投影・重畳させることでユーザの支援を行う． 

 Guide 

 ユーザに対して UD が追従しながら情報を提示す

る．提示情報による道案内や誘導，またお店の位置

に合わせた宣伝・販促活動を行う． 

 Promotion 

 UD が通路に行き交るユーザからサービス対象ユ

ーザを見つけ宣伝・販促的情報提示を行う．UDはあ

る一定エリアを巡回し，対象となるユーザの検出お

よびサービスの提供を行う．詳細を 3章にて述べる． 

 Performance 

 広場や休憩所などで不特定多数のユーザに対し

てエンターテイメント的情報やお知らせなどの情

報の提示を行う． 

本稿では，これらのシチュエーションの中から

Promotion に絞り，UD がサービスを提供するまでの

行動のモデル化を行う． 

 

3. Promotion のモデル化 

UD がサービスを提供するためには，ユーザを見つ

ける，情報提示を行うといった一連の行動のモデル
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図 1 Ubiquitous Display 

 

図 2 UDによる情報支援のシチュエーション 
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化を行う必要がある．そこで，本シチュエーション

において想定する環境を明確にするとともに，UDの

一連の行動の定義を行う．  

3.1 想定環境 

本シチュエーションでは，UD が一人または一組の

ユーザを対象として宣伝・販促活動を行う．UD は備

え付けているセンサを活用し，サービスを提供する

目標ユーザの検出および状態の判断を行う．また提

示情報は，ショッピングモール内の各店舗を 1つの

コンテンツとして定義し，コンテンツに見合った情

報を提示する 

3.2 状態の遷移 

サービス提供までの各行動を UD の状態として定

義する．また状態の変化を状態遷移図として図 3 に

示すとともに，各状態の遷移条件を表 1に示す．な

お図 3における黒丸は行動の開始を表す． 

 Search & Wander 

サービスを提供するユーザを検出・選別を行う状

態である．またユーザを探すため，一定区画を巡回

する． 

 Approach 

目標ユーザに接近する状態である．ユーザの位

置・移動方向に基づいて，サービスを提供するため

の最適な投影位置・UD の立ち位置の決定し，移動を

行う． 

 Provide 

UD が目標ユーザに対して，情報提示を行う状態で

ある．Approach において算出した立ち位置から，投

影位置に向けて投影を行う．またユーザの動きに合

わせ，適宜投影位置を変更する． 

 Move 

現在のコンテンツから次のコンテンツがある場所

へ移動する状態である．次のコンテンツの位置にお

ける最適な情報提示位置・UD の立ち位置を決定し，

移動を行う． 

これらの行動を繰り返し行うことで，ユーザに対

しサービスの提供を行う． 

 

4. 提案モデルのシミュレーション 

3.にて定義した状態遷移モデルによる UD のサー

ビス提供をシミュレーションにより検証する．シミ

ュレーションは 3D ゲーム開発プラットフォームで

ある Unity3D[5]を活用する．シミュレーションの様

子を図 4 に示す．実環境に即した UD・ユーザ・投

影位置の位置および動きを 3 次元で再現することに

より検証を行う．なおシミュレーションにおける UD

の移動・立ち位置・投影位置の決定は，[4]の行動モ

デルに基づいて行う．またショッピングモールにお

ける人々の動きは，実在するショッピングモールに

て人々の動きを観測し，その動きをシミュレーショ

ン上で反映させることで再現する． 

 

図 3 状態遷移図 

表 1 状態遷移条件 

遷移 条件 

(a) 

ユーザが見つかっていない場合 

検出したユーザがサービス提供対象のユーザ

ではない場合 

(b) 
サービス提供対象となる目標ユーザを検出し

た場合 

(c) 
目標ユーザに近づいたが，ユーザが違う場所

へ移動した場合 

(d) 目標ユーザに近づくことに成功した場合 

(e) 
情報提示により，販促活動に成功した場合 

目標ユーザが UDの傍から離れた場合 

(f) 
UD が提示した情報に対して目標ユーザが興

味を持っていない場合 

(g) 
UD が移動した先にある新たなコンテンツに

対して，目標ユーザが興味を示している場合 

(h) 目標ユーザが UDの傍から離れた場合 

 

 

図 4 Unity3D によるシミュレーション 
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5. 結言 

本稿では，UDが大型公共施設の一つであるショッ

ピングモールにおいて，ユーザに対しサービスを提

供する状況をシチュエーションとして明確化すると

ともに，そのシチュエーションにおける UD の振る

舞いのモデル化を行った．今後は，定義したモデル

に基づいた UD の振る舞いをシミュレーションし検

証・評価を行う． 
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