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在宅モニタリング移動ロボットの研究開発

―― 何の役に立つ研究なのか？

少子高齢化の進展とともに、高齢者の一人暮らしの傾向が
ますます強まり、高齢者の社会的孤立や年々増える孤独死が
大きな社会問題となっています。また、診療報酬の改定に伴
い、入院期間も短縮される傾向にあります。これらのことか
ら、肢体不自由者などの在宅身障者は今まで以上に増えるこ
とが予想され、在宅療養生活中の容態変化の把握が重要にな
ります。家族、近隣や地域との連携、各種の訪問サービスの
利用によって、ある程度は問題の緩和が図れますが、これに
頼ることができない方もいます。そのための安全確保、健康
管理、緊急通報などを在宅でモニタリングできるシステムの
実現は、今後の社会にとって非常に意味のある研究です。

―― 今後の計画は？

現在、リアルタイムで高精度に対象者を追跡し行動を識別
する、自律移動ロボットを開発し、実験を行っています。評
価実験では、７つの行動状態：①歩いている、②立っている、
③座っている、④横になっている、⑤しゃがんでいる、⑥サ
イクリングしている、⑦転倒している状態、の識別を行い、
80％以上の正解率を得ました。在宅での日常生活環境に近い
実験設定でも、対象者の検出、追跡、行動識別ができること
が分かりました。今後はさらに改善を積み重ね、日常生活環
境での実用を目指していきます。

―― 関連ウェブサイトへのリンクURL

▶兪研究室 HP

―― �成果を客観的に示す論文や新聞等での掲
載の紹介

以下の４件の論文をすでに公表しており、着実に成果を挙
げています。
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Spatial Visual Attention for Novelty Detection: Space-
based Saliency Model in 3D Using Spatial Memory, IPSJ 
Transactions on Computer Vision and Applications, 
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―― この研究の「強み」は？

本学の研究の強みでもある、独自の画像処理技術、ロボッ
ト制御技術を融合したことによって、実際の社会問題に通用
できる点です。

―― 研究への意気込みは？

引き続き、医療・福祉現場の問題解決に役に立つ機器シス
テムを多く開発していきたいと思っています。

―― 学生や若手研究者へのメッセージ

実用的な研究からも、技術的、理論的ブレイクスルーが生
まれる可能性があります。




