
ロボティクス研究室のロボット紹介
広島市立大学 情報科学研究科 ロボティクス研究室（別館609号室）

http://www.robotics.info.hiroshima-cu.ac.jp/

風による物体操作システム
2つのエアジェットの角度と
噴出量を制御することで、
物体を三次元空間上で保
持し、バケツリレーのような
受け渡しやキャッチボール
のような搬送を実現します。

複数移動ロボットの協調
複数台のロボットが協調して
働きます。災害救助などの危
険な場所で作業することを目
的にしています。

実世界インタフェース
PC上のマウスカーソルがディスプレイから実世界へ飛び
出します。実物体を操作するための指示を、直感的にロ
ボットに与えることができます。体の不自由な人を介護・
支援するロボット用インタフェースとして利用可能です。

イメージ

車いすロボットの安心制御
目的地まで自動で連れて
行ってくれる車いすロボット
の研究を進めています。周
囲の状況を理解し、乗って
いる人が安心を感じる制御
を実現します。

快適な自動運転の実現
ドライバの負担が少ない自
動運転の研究を、自動車
メーカと共同で進めていま
す。心拍や発汗を利用して
ドライバのストレスを計測し
快適さを検証します。



人間の気持ちを理解してくれるコンピュータ 
知能工学科 言語音声メディア工学研究室 

https://www.ls.info.hiroshima-cu.ac.jp/ 
 

人間の気持ちを理解し、心の通うコミュニケーションができるコンピュータの実現を目

指し、音声とテキストを対象に幅広い研究に取り組んでいます。また、テキスト解析技術

をインターネットから収集したデータに適用することで観光振興に役立てたり、音声処理

技術を使って音声合成や声質変換をしたりする研究も行っています。 

 

『音声から気持ちを察して対話するロボット』 

「怒ってないよ 」 「本当ですか？」 

音声で対話するロボットを日常の場面で活用するに

は、字面だけではなく話者の気持ちまで理解することが

重要です。そこで、声の高さや大きさなどの情報を手が

かりに、話者の気持ちや感情を理解する技術に関する研

究を進めています。さらに、話者の感情まで配慮したコ

ミュニケーションができる音声対話システムを開発しています。 

『おすすめ観光スポットを教えてくれるナビ』 

ブログや SNS から収集した情報を

解析して、現在地やユーザの好みに合

った観光スポットを見つけて教えて

くれるシステムの研究開発をしてい

ます。さらに画像解析技術と組み合わ

せて、観光スポットの説明文を自動で生成する研究も行っています。  

『自分じゃない声で自由に話せる声変換器』 

昨今、趣味や娯楽として個人でゲーム配

信や実況動画を投稿する人が増えています

が、中には自分の声に自信が無いために配

信をしたくても出来ない人も居ます。そこ

で、変換したい声の機械学習器を作ること

で、自分の声を違う人の声に自由に変換す

る技術について研究を行っています。 

「この先にお好み焼き屋があります」 

「おやすみ 」→「おやすみ 」 
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e3pi

コンピュータとネットワークを自由に操ろう
（情報工学科３年次情報工学実験Ⅰ・Ⅱ・Ⅲ・Ⅳ）
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情報工学実験では、ロボットカー とAndroidタブレット を
自由にプログラミングして動かします。無線LAN経由でお互いに通

信をさせて、センサ値、カメラ画像、動作の指示などをやりとりしま
す。タブレット上でグラフや画像を表示したり、遠隔操作をします。

これらを通じて、コンピュータのアーキテクチャ（構造）、そのプロ
グラミング（ソフトウェア）、通信プロトコル（通信手順）などを具体
的かつ体系的に理解できるようになっています。

M5 Stack Core2
（ESP32搭載）

ロボットカーのプログラムの例（ESP32）
#include <M5Core2.h>
#include "e3pi.h"     // e3piクラスの宣言
e3pi e3pi;      // インスタンス（オブジェクト）の生成
void setup() {
M5.begin();

}

void loop() { 
e3pi.forward(0.3);  
delay(2000);

e3pi.backward(0.3); 
delay(2000);

e3pi.left(0.3);     
delay(2000);

e3pi.right(0.3);   
delay(2000);

e3pi.stop();        
}

0.3の速度で、
2秒間前進せよ

0.3の速度で、
2秒間左に回れ

0.3の速度で、
2秒間後退せよ

0.3の速度で、
2秒間右に回れ

停止せよ
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