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あらまし：最近，ロボットを用いた案内システムなどの研究が広く行われているが，ロボットの制御には

専門知識が求められ，専門家以外での運用には困難がともなう．一方，スマートフォンなどの普及により，

SNS は幅広い年代に広く利用されている．そこで本研究では SNS を使用し，SNS の投稿内容によってロ

ボットの動作をコントロールすることができる展示案内用デモンストレーションシステムを開発する． 
キーワード： SNS，ロボット，デモンストレーション 

 
 
1. はじめに 
最近，ロボットを用いた案内システムなどの研究

が広く行われている(1)(2)．我々もこれまで釧路市動

物園の案内ロボットの開発を続けてきた(3)．しかし，

ロボットの制御には専門知識が求められ，専門家以

外での運用には困難がともなう点が問題となってい

る．これを改善するため本研究では SNS に注目し

た．SNS はスマートフォンなどの普及により，幅広

い年代に広く利用されている． 
そこで本研究では SNS(Twitter)を使用し，SNS の

投稿内容によってロボットの動作をコントロールす

ることができる展示案内用デモンストレーションシ

ステムを文献(3)のシステムをベースに開発する 
 
2. デモンストレーションシステムの構成 
提案する展示案内用デモンストレーションシステ

ムの構成図を図１に示す．このシステムはコントロ

ーラとロボットによって構成される．コントローラ

は Twitter の投稿を取得し，投稿内容に応じてロボッ

トに動作指示を行う．ロボットは案内を行いたい場

所に設置する．ロボットはコントローラからの送信

された指示の内容に基づき動作する．展示案内を一

定時間の間隔で行うため，コントローラは一定時間

おきに指示をロボットへと送信する． 
 
2.1 SNSからのロボット制御命令生成の概要 
 ロボットの動きや発話内容をツイート内容からコ

ントローラが取得する．本システムは一例として釧

路市動物園のツイートを使用し動作のコントロール

を行った．釧路市動物園のツイートは図２のように

なっており，ロボットの動作に必要な文は四角枠内

の文である．四角内のツイートのみを取り出し，内

容に基づき動作，発話しイベントの広報活動を行

う． 
制御命令は図２の様な定型ツイート文の場合ロボ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ットはツイート内容に含まれる｢パクパクタイム｣や

｢ワンポイントガイド｣といったイベント名によりそ

れぞれ決められた動作を行う.ツイートに顔文字が

含まれる場合非定型の命令となり，定型の制御命令

の様にイベント名によって固定された動作ではな

く，顔文字によって動作の変更が容易に行うことが

できる．顔文字によりどの動作を行うか表１に示

す． 
 
2.2 ロボット制御命令の実装  
 取得したツイートを使用しロボットに動作命令を

送信する．この時，ロボットには命令を文字列で送

信するが，この文字列の中には動作を指示するため

の動作キーワードと発話内容の二つが必要である．  

図 1 システムの構成 
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図 2 釧路市動物園のツイート 

 
表 1 顔文字と動作 
顔文字 動作 

(*´∀｀*) 喜ぶ 

(´・ω・｀) 悲しむ 

(｀ω´) 注意する 

 
そのため本システムではロボットがこれらの識別を

安易にするため制御命令を｢動作キーワード．発話内

容」の様な分解が簡単な形にツイート文を変換しロ

ボットに制御命令を送信する．なお，動作キーワー

ドとしてパクパクタイムは Pakupaku，クマタカフラ

イトガイドは Flight，ワンポイントガイドは One 
point を用いている． 
 例えば，図２の様な定型ツイート文の場合ツイー

ト文を変換すると図３のようになる．変換方法は｢パ

クパクタイム｣や｢ワンポイントガイド｣などのイベ

ント名を探し，イベント名が含まれる文頭にイベン

ト名によって固定された動作キーワードを追加しロ

ボット制御命令を生成する． 
 また，顔文字を使用した非定型ツイート文を用い

る場合，顔文字を動作キーワードに変換する必要が

ある．非定型ツイート文の入力例を図４(a)，変換後

を図４(b)に示す．非定型の場合変換は，定型の場合

の変換に加え，顔文字を動作キーワードへと変換す

る．今回は顔文字が喜ぶ動作なら“Happy”，悲しむ

動作なら“Sad”の様なそれぞれの感情を表す英単語

に変換した．イベント名によって固定された動作を

顔文字で動作変更を行った動作命令は｢動作キーワ

ード．発話内容．動作キーワード｣の様な並びになる．

２つの動作キーワードが混在するが，ロボットは顔

文字を変換した動作キーワードを優先的に取得する．

そのためロボットはイベント名で固定された動作で

はなく，顔文字の入力による動作を行う．この時ロ

ボットは図５のような動作を行う． 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
3. まとめ 
簡単にデモンストレーションを行えるよう，

Twitterを使用しロボットの動作コントロールを可能

にした．さらに，これにより Twitter とロボットの二

点からの広報を可能にした．今後の方針として，デ

モンストレーションシステムの充実化を図り，より

活用しやすいシステムの開発を行う． 
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図 3 定型ツイート文の変換結果 

図 4 非定型ツイート文と変換結果 
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図 ５ ロボットの実際の動作 
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