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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ロボットを操作する第１ユーザーの姿勢を示す第１ユーザー姿勢情報を取得する第１情
報取得部と、
　前記第１ユーザー姿勢情報に基づいて前記ロボットの姿勢を変化させる前の前記ロボッ
トの姿勢である変化前姿勢を示す変化前姿勢情報を取得する第２情報取得部と、
　前記変化前姿勢情報と、前記変化前姿勢情報が示す前記変化前姿勢を前記ロボットがし
ている時点で前記第１情報取得部が取得した前記第１ユーザー姿勢情報とに基づいて、前
記第１ユーザーの姿勢と異なる標的姿勢を前記ロボットの姿勢に決定する決定部と、
　を有する制御装置。
【請求項２】
　前記ロボットの姿勢を変化させるために用いられる複数の基準姿勢情報のうち、前記変
化前姿勢情報と、前記変化前姿勢情報が示す前記変化前姿勢をしている時点で前記第１情
報取得部が取得した前記第１ユーザー姿勢情報とに対応する対象基準姿勢情報を特定する
特定部をさらに有する、
　請求項１に記載の制御装置。
【請求項３】
　前記特定部は、それぞれ前記変化前姿勢情報と、前記変化前姿勢情報が示す前記変化前
姿勢をしている過去の時点において取得された前記第１ユーザーと異なる第２ユーザーの
姿勢を示す基準姿勢情報とが関連付けられた前記複数の基準情報から選択した一の基準情
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報に対応する前記基準姿勢情報を前記対象基準姿勢情報として選択する、
　請求項２に記載の制御装置。
【請求項４】
　前記特定部は、前記複数の基準情報の中から、前記第１情報取得部が取得した前記第１
ユーザー姿勢情報と、前記第２情報取得部が取得した前記変化前姿勢情報とに基づいて、
前記第１ユーザーが意図した前記標的姿勢に前記ロボットの姿勢を変化させられる蓋然性
が相対的に高い一の基準情報を選択する、
　請求項３に記載の制御装置。
【請求項５】
　前記特定部は、前記第１ユーザー姿勢情報と前記変化前姿勢情報とに基づいて、前記第
１ユーザーが意図した前記標的姿勢を推定し、推定した前記標的姿勢に前記ロボットの姿
勢を変化させられる蓋然性が相対的に高い一の基準情報を選択する、
　請求項４に記載の制御装置。
【請求項６】
　前記特定部は、複数の前記変化前姿勢情報と複数の前記基準姿勢情報とを教師データと
して作成された機械学習モデルに前記変化前姿勢情報と前記第１ユーザー姿勢情報とを入
力することにより、前記対象基準姿勢情報を特定する、
　請求項２から５のいずれか一項に記載の制御装置。
【請求項７】
　前記特定部は、前記第１情報取得部が取得した前記第１ユーザー姿勢情報に基づいて、
前記ロボットが備える一以上のモーターそれぞれの回動角、角速度、角加速度及びトルク
を示す仮標的姿勢情報を生成し、生成した前記仮標的姿勢情報と前記変化前姿勢情報とに
基づいて前記対象基準姿勢情報を特定する、
　請求項２から６のいずれか一項に記載の制御装置。
【請求項８】
　前記第１ユーザーと異なる第２ユーザーの姿勢を示す第２ユーザー姿勢情報を取得する
第３情報取得部と、
　前記変化前姿勢情報と前記基準姿勢情報としての前記第２ユーザー姿勢情報とを関連付
けることにより、前記複数の基準情報を生成する生成部と、
　をさらに有する、
　請求項２から７のいずれか一項に記載の制御装置。
【請求項９】
　前記生成部は、前記変化前姿勢情報と前記第２ユーザー姿勢情報とを教師データとして
、入力された前記変化前姿勢情報と前記第１ユーザー姿勢情報とに適した前記基準姿勢情
報を出力可能な機械学習モデルを生成する、
　請求項８に記載の制御装置。
【請求項１０】
　前記第２ユーザー姿勢情報に基づいて前記ロボットが姿勢を変化させた後の変化後姿勢
を示す変化後姿勢情報を取得する第４情報取得部と、
　前記変化前姿勢情報と前記変化後姿勢情報とに基づいて前記第２ユーザー姿勢情報を特
定し、前記変化前姿勢情報と、特定した前記第２ユーザー姿勢情報とを関連付けることに
より、前記複数の基準姿勢情報を生成する生成部と、
　をさらに有する、
　請求項８又は９に記載の制御装置。
【請求項１１】
　前記第１情報取得部は、時刻に関連付けて前記第１ユーザー姿勢情報を取得し、
　前記第２情報取得部は、時刻に関連付けて前記変化前姿勢情報を取得し、
　前記決定部は、同一の時刻に関連付けられた前記変化前姿勢情報と前記第１ユーザー姿
勢情報とに基づいて、前記標的姿勢を前記ロボットの姿勢に決定する、
　請求項１から１０のいずれか一項に記載の制御装置。
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【請求項１２】
　コンピューターが実行する、
　ロボットを操作する第１ユーザーの姿勢を示す第１ユーザー姿勢情報を取得するステッ
プと、
　前記第１ユーザー姿勢情報に基づいて前記ロボットの姿勢を変化させる前の前記ロボッ
トの姿勢である変化前姿勢を示す変化前姿勢情報を取得するステップと、
　前記変化前姿勢情報と、前記変化前姿勢情報が示す前記変化前姿勢を前記ロボットがし
ている時点で取得した前記第１ユーザー姿勢情報とに基づいて、前記第１ユーザーの姿勢
と異なる標的姿勢を前記ロボットの姿勢に決定するステップと、
　を有するロボット制御方法。
【請求項１３】
　ロボットと、
　前記ロボットを操作する第１ユーザーに関する情報を検出するユーザー装置と、
　前記ロボットを制御するロボット制御装置と、
　前記ユーザー装置及び前記ロボット制御装置との間で通信可能な制御装置と、
　を備え、
　前記ユーザー装置は、前記第１ユーザーの姿勢を示す第１ユーザー姿勢情報を前記制御
装置に送信し、
　前記ロボット制御装置は、前記制御装置が決定した標的姿勢になるように前記ロボット
の姿勢を制御し、
　前記制御装置は、
　　前記第１ユーザー姿勢情報を取得する第１情報取得部と、
　　前記第１ユーザー姿勢情報に基づいて前記ロボットの姿勢を変化させる前の前記ロボ
ットの姿勢である変化前姿勢を示す変化前姿勢情報を取得する第２情報取得部と、
　　前記変化前姿勢情報と、前記変化前姿勢情報が示す前記変化前姿勢を前記ロボットが
している時点で前記第１情報取得部が取得した前記第１ユーザー姿勢情報とに基づいて、
前記第１ユーザーの姿勢と異なる前記標的姿勢を前記ロボットの姿勢に決定する決定部と
、
　　前記標的姿勢を前記ロボット制御装置に送信する送信部と、
　を有するロボット制御システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　この発明は、ロボットを制御するための制御装置、ロボット制御方法及びロボット制御
システムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　ユーザーの姿勢を検出し、検出した当該姿勢に対応する姿勢にロボットの姿勢を変化さ
せる技術の研究や開発が行われている。
【０００３】
　これに関し、ユーザーが装着するユーザー装置によってユーザーの姿勢を検出し、検出
した当該姿勢に対応する姿勢にロボットの姿勢を変化させるとともに、ロボットが備える
各種のセンサーによって検出した検出情報に応じた処理をユーザー装置に行わせ、当該検
出情報に応じた情報をユーザーに提供するロボットシステムが知られている（特許文献１
、非特許文献１参照）。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特公昭６２－２９１９６号公報
【非特許文献】
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【０００５】
【非特許文献１】Charith Lasantha Fernando, Masahiro Furukawa, Tadatoshi Kurogi, 
Sho Kamuro, Katsunari Sato, Kouta Minamizawa and Susumu Tach,「Design of TELESAR
 V for Transferring Bodily Consciousness in Telexistence」, 2012 IEEE/RSJ Intern
ational Conference on Intelligent Robots and Systems（Portugal）, October 7-12, 
2012.
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　このようなロボットシステムでは、ユーザーは、ユーザー装置を装着したままユーザー
自身の姿勢を変化させることにより（すなわち、動くことにより）、ロボットを操作する
ことができる。しかしながら、ロボットに所定の作業を行わせる場合、従来のロボットシ
ステムでは、ロボットの操作に習熟していないユーザーは、ロボットの操作に習熟したユ
ーザーと比較して、高い精度で当該作業をロボットに行わせることが困難な場合があった
。
【０００７】
　そこで本発明は、ユーザーによるロボットの操作を補助することができる制御装置、ロ
ボット制御方法及びロボット制御システムを提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　本発明の第１の態様の制御装置は、ロボットを操作する第１ユーザーの姿勢を示す第１
ユーザー姿勢情報を取得する第１情報取得部と、前記第１ユーザー姿勢情報に基づいて前
記ロボットの姿勢を変化させる前の前記ロボットの姿勢である変化前姿勢を示す変化前姿
勢情報を取得する第２情報取得部と、前記変化前姿勢情報と、前記変化前姿勢情報が示す
前記変化前姿勢を前記ロボットがしている時点で前記第１情報取得部が取得した前記第１
ユーザー姿勢情報とに基づいて、前記第１ユーザーの姿勢と異なる標的姿勢を前記ロボッ
トの姿勢に決定する決定部と、を有する。
【０００９】
　前記ロボットの姿勢を変化させるために用いられる複数の基準姿勢情報のうち、前記変
化前姿勢情報と、前記変化前姿勢情報が示す前記変化前姿勢をしている時点で前記第１情
報取得部が取得した前記第１ユーザー姿勢情報とに対応する対象基準姿勢情報を特定する
特定部をさらに有してもよい。
【００１０】
　前記特定部は、それぞれ前記変化前姿勢情報と、前記変化前姿勢情報が示す前記変化前
姿勢をしている過去の時点において取得された前記第１ユーザーと異なる第２ユーザーの
姿勢を示す基準姿勢情報とが関連付けられた前記複数の基準情報から選択した一の基準情
報に対応する前記基準姿勢情報を前記対象基準姿勢情報として選択してもよい。
【００１１】
　前記特定部は、前記複数の基準情報の中から、前記第１情報取得部が取得した前記第１
ユーザー姿勢情報と、前記第２情報取得部が取得した前記変化前姿勢情報とに基づいて、
前記第１ユーザーが意図した前記標的姿勢に前記ロボットの姿勢を変化させられる蓋然性
が相対的に高い一の基準情報を選択してもよい。
【００１２】
　前記特定部は、前記第１ユーザー姿勢情報と前記変化前姿勢情報とに基づいて、前記第
１ユーザーが意図した前記標的姿勢を推定し、推定した前記標的姿勢に前記ロボットの姿
勢を変化させられる蓋然性が相対的に高い一の基準情報を選択してもよい。
【００１３】
　前記特定部は、複数の前記変化前姿勢情報と複数の前記基準姿勢情報とを教師データと
して作成された機械学習モデルに前記変化前姿勢情報と前記第１ユーザー姿勢情報とを入
力することにより、前記対象基準姿勢情報を特定してもよい。
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【００１４】
　前記特定部は、前記第１情報取得部が取得した前記第１ユーザー姿勢情報に基づいて、
前記ロボットが備える一以上のモーターそれぞれの回動角、角速度、角加速度及びトルク
を示す仮標的姿勢情報を生成し、生成した前記仮標的姿勢情報と前記変化前姿勢情報とに
基づいて前記対象基準姿勢情報を特定してもよい。
【００１５】
　前記第１ユーザーと異なる第２ユーザーの姿勢を示す第２ユーザー姿勢情報を取得する
第３情報取得部と、前記変化前姿勢情報と前記基準姿勢情報としての前記第２ユーザー姿
勢情報とを関連付けることにより、前記複数の基準情報を生成する生成部と、をさらに有
してもよい。
【００１６】
　前記生成部は、前記変化前姿勢情報と前記第２ユーザー姿勢情報とを教師データとして
、入力された前記変化前姿勢情報と前記第１ユーザー姿勢情報とに適した前記基準姿勢情
報を出力可能な機械学習モデルを生成してもよい。
【００１７】
　前記第２ユーザー姿勢情報に基づいて前記ロボットが姿勢を変化させた後の変化後姿勢
を示す変化後姿勢情報を取得する第４情報取得部と、前記変化前姿勢情報と前記変化後姿
勢情報とに基づいて前記第２ユーザー姿勢情報を特定し、前記変化前姿勢情報と、特定し
た前記第２ユーザー姿勢情報とを関連付けることにより、前記複数の基準姿勢情報を生成
する生成部と、をさらに有してもよい。
【００１８】
　前記第１情報取得部は、時刻に関連付けて前記第１ユーザー姿勢情報を取得し、前記第
２情報取得部は、時刻に関連付けて前記変化前姿勢情報を取得し、前記決定部は、同一の
時刻に関連付けられた前記変化前姿勢情報と前記第１ユーザー姿勢情報とに基づいて、前
記標的姿勢を前記ロボットの姿勢に決定してもよい。
【００１９】
　本発明の第２の態様のロボット制御方法は、コンピューターが実行する、ロボットを操
作する第１ユーザーの姿勢を示す第１ユーザー姿勢情報を取得するステップと、前記第１
ユーザー姿勢情報に基づいて前記ロボットの姿勢を変化させる前の前記ロボットの姿勢で
ある変化前姿勢を示す変化前姿勢情報を取得するステップと、前記変化前姿勢情報と、前
記変化前姿勢情報が示す前記変化前姿勢を前記ロボットがしている時点で取得した前記第
１ユーザー姿勢情報とに基づいて、前記第１ユーザーの姿勢と異なる標的姿勢を前記ロボ
ットの姿勢に決定するステップと、を有する。
【００２０】
　本発明の第３の態様のロボット制御システムは、ロボットと、前記ロボットを操作する
第１ユーザーに関する情報を検出するユーザー装置と、前記ロボットを制御するロボット
制御装置と、前記ユーザー装置及び前記ロボット制御装置との間で通信可能な制御装置と
、を備え、前記ユーザー装置は、前記第１ユーザーの姿勢を示す第１ユーザー姿勢情報を
前記制御装置に送信し、前記ロボット制御装置は、前記制御装置が決定した標的姿勢にな
るように前記ロボットの姿勢を制御し、前記制御装置は、前記第１ユーザー姿勢情報を取
得する第１情報取得部と、前記第１ユーザー姿勢情報に基づいて前記ロボットの姿勢を変
化させる前の前記ロボットの姿勢である変化前姿勢を示す変化前姿勢情報を取得する第２
情報取得部と、前記変化前姿勢情報と、前記変化前姿勢情報が示す前記変化前姿勢を前記
ロボットがしている時点で前記第１情報取得部が取得した前記第１ユーザー姿勢情報とに
基づいて、前記第１ユーザーの姿勢と異なる前記標的姿勢を前記ロボットの姿勢に決定す
る決定部と、前記標的姿勢を前記ロボット制御装置に送信する送信部と、を有するロボッ
ト制御システム。
【発明の効果】
【００２１】
　本発明によれば、ユーザーによるロボットの操作を補助することができる制御装置を提
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供することができる。
【図面の簡単な説明】
【００２２】
【図１】実施形態に係るロボットシステム１の構成の一例を示す図である。
【図２】ロボット制御装置３０の機能構成の一例を示す図である。
【図３】ロボット制御装置３０がロボット２０を動作させる処理の流れの一例を示す図で
ある。
【図４】ロボット制御装置３０が基準情報を生成する処理の流れの一例を示す図である。
【図５】サーバーＳＢが制御装置３６を備える場合に基準姿勢情報を生成する手順につい
て説明するための図である。
【図６】サーバーＳＢが制御装置３６を備える場合にロボット２０を制御する手順につい
て説明するための図である。
【発明を実施するための形態】
【００２３】
　＜ロボットシステムの概要＞
　まず、ロボットシステム１の概要について説明する。ロボットシステム１は、ユーザー
が装着するユーザー装置によってユーザーの姿勢を検出し、検出した当該姿勢に対応する
姿勢にロボットの姿勢を変化させる。また、ロボットシステム１は、ロボットが備える各
種のセンサーによって検出された検出情報に応じた処理をユーザー装置に行わせ、当該検
出情報に応じた情報をユーザーに提供する。
【００２４】
　より具体的には、ロボットシステム１は、ユーザーに関する情報を検出するユーザー装
置（以下において説明する例では、ユーザー装置１０）と、ロボット（以下において説明
する例では、ロボット２０）と、ロボットを制御するロボット制御装置（以下において説
明する例では、ロボット制御装置３０）とを備える。ロボットシステム１は、ユーザーの
姿勢であるユーザー姿勢を示すユーザー姿勢情報を含む第１情報をユーザー装置１０から
取得する。ロボットシステム１は、取得した第１情報に基づいて姿勢を変化させる前のロ
ボットの姿勢である変化前姿勢を、取得した第１情報に含まれるユーザー姿勢情報が示す
ユーザー姿勢に対応する姿勢である標的姿勢に変化させるとともに、ロボットにより検出
された検出情報に応じた処理をユーザー装置１０に行わせる。ロボットシステム１は、ユ
ーザー装置１０に当該処理を行わせることにより、検出情報に応じた情報をユーザーに提
供する。
【００２５】
　ロボットシステム１では、ユーザーは、ユーザー装置１０を装着したままユーザー自身
の姿勢を変化させることにより（すなわち、ユーザーが動くことにより）、ロボットを操
作することができる。ロボットシステム１は、ロボットの操作に習熟していないユーザー
であっても、ロボットの操作に習熟しているユーザーと同等の操作をできるようにするこ
とを特徴としている。
【００２６】
　以下では、説明の便宜上、ロボットシステム１が備えるロボットの操作に習熟していな
いユーザーのことを第１ユーザーと称し、当該操作に習熟しているユーザーのことを第２
ユーザーと称して説明する。すなわち、第１ユーザーは、例えば、当該操作についての素
人であり、第２ユーザーは、例えば、当該操作についての玄人である。また、以下では、
説明の便宜上、第１ユーザーにより操作されるロボットを第１ロボットと称し、第２ユー
ザーにより操作されるロボットを第２ロボットと称して説明する。なお、第１ロボットと
第２ロボットは、同一のロボットであってもよく、互いに異なるロボットであってもよい
。
【００２７】
　従来のロボットシステムが抱える問題を解決するため、ロボットシステム１は、後述す
る制御装置３６を備える。制御装置３６は、第１ユーザーの姿勢である第１ユーザー姿勢
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を示す第１ユーザー姿勢情報を含む第１情報を取得する。また、制御装置３６は、取得し
た第１情報に基づいて姿勢を変化させる前の第１ロボットの姿勢である変化前姿勢を示す
変化前姿勢情報と前述の検出情報とのうち少なくとも変化前姿勢情報を含む第２情報を取
得する。
【００２８】
　制御装置３６は、第２ユーザーの姿勢である第２ユーザー姿勢を示す第２ユーザー姿勢
情報毎に、第２ユーザー姿勢情報と基準となる姿勢を示す基準姿勢情報とが対応付けられ
た情報を含む基準情報と、取得した第１情報と、取得した第２情報とに基づいて、第１ロ
ボットの姿勢であって当該第１情報に含まれている第１ユーザー姿勢情報が示す第１ユー
ザー姿勢に対応する標的姿勢を決定する。これにより、制御装置３６は、ユーザーによる
ロボットの操作を補助することができる。ロボット制御装置は、制御装置３６により決定
された当該標的姿勢に第１ロボットの姿勢を変化させる。以下では、制御装置３６を備え
たロボットシステム１の構成と、制御装置３６が行う処理とについて詳しく説明する。
【００２９】
　＜ロボットシステムの構成と概要＞
　次に、ロボットシステム１の構成と概要について説明する。
　図１は、実施形態に係るロボットシステム１の構成の一例を示す図である。ロボットシ
ステム１は、ユーザー装置１０と、ロボット２０と、データベースＤＢを格納したサーバ
ーＳＢを備える。また、ロボットシステム１において、ロボット２０は、ロボット制御装
置３０を内蔵している。なお、ロボット２０は、ロボット制御装置３０を内蔵する構成に
代えて、ロボット２０の外部に設置されたロボット制御装置３０と有線又は無線によって
互いに通信可能に接続される構成であってもよい。
【００３０】
　ここで、以下では、一例として、ロボットシステム１において、ロボット制御装置３０
が前述の制御装置３６を備える場合について説明する。なお、ロボットシステム１におい
て、制御装置３６は、ロボット制御装置３０に備えられる構成に代えて、ユーザー装置１
０と、ロボット２０と、サーバーＳＢとのいずれかに備えられる構成であってもよい。
【００３１】
　ロボットシステム１では、ユーザー装置１０とロボット２０は、ネットワークＮを介し
て互いに通信可能に接続される。なお、ユーザー装置１０とロボット２０は、ネットワー
クＮを介さずに有線又は無線によって互いに通信可能に接続される構成であってもよい。
【００３２】
　ユーザー装置１０とサーバーＳＢは、ネットワークＮを介して互いに通信可能に接続さ
れる。なお、ユーザー装置１０とサーバーＳＢは、ネットワークＮを介さずに有線又は無
線によって互いに通信可能に接続される構成であってもよい。
【００３３】
　ロボット２０とサーバーＳＢは、ネットワークＮを介して互いに通信可能に接続される
。なお、ロボット２０とサーバーＳＢは、ネットワークＮを介さずに有線又は無線によっ
て互いに通信可能に接続される構成であってもよい。
【００３４】
　ネットワークＮは、如何なる通信網であってもよい。ネットワークＮは、例えば、イン
ターネット、移動体通信網、又は専用線通信網等である。
【００３５】
　ユーザー装置１０は、ユーザーに関する情報を検出する。ユーザーに関する情報には、
ユーザーの姿勢であるユーザー姿勢を示すユーザー姿勢情報が含まれる。なお、ユーザー
に関する情報には、ユーザー姿勢情報に加えて、他の情報が含まれる構成であってもよい
。また、本実施形態に係るユーザー装置１０は、ユーザーが装着する装置である。
【００３６】
　なお、ユーザー装置１０は、ユーザーに関する情報を検出可能な装置であれば、ユーザ
ーが装着しない装置であってもよい。図１に示した例では、ユーザー装置１０は、第１ユ
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ーザーＵ１に装着されている。このため、ユーザー装置１０は、第１ユーザーＵ１に関す
る情報（すなわち、第１ユーザーＵ１の姿勢である第１ユーザー姿勢を示すユーザー姿勢
情報である第１ユーザー姿勢情報が含まれる情報）を検出する。以下では、一例として、
図１に示したように、ユーザー装置１０が第１ユーザーＵ１に装着されている場合を例に
挙げて説明する。すなわち、以下の説明において、ロボット２０は、前述の第１ロボット
の一例である。
【００３７】
　ユーザー装置１０は、ユーザー姿勢を検出する各種のセンサーを備えており、これらの
センサーからの出力値に基づくモーションキャプチャーによってユーザー姿勢を検出する
。また、ユーザー装置１０は、所定時間が経過する毎にユーザー姿勢を検出する。ユーザ
ー装置１０は、検出したユーザー姿勢を示すユーザー姿勢情報を含むユーザー情報を生成
し、生成したユーザー情報をロボット２０にネットワークＮを介して出力する。これによ
り、ユーザー装置１０は、当該ユーザー情報を取得したロボット制御装置３０の処理によ
って、当該ユーザー情報に含まれるユーザー姿勢情報が示すユーザー姿勢に対応する姿勢
である標的姿勢にロボット２０の姿勢を変化させる。
【００３８】
　ここで、ユーザー装置１０は第１ユーザーＵ１に装着されているため、所定時間が経過
する毎に第１ユーザーＵ１の姿勢である第１ユーザー姿勢を検出する。ユーザー装置１０
は、検出した第１ユーザー姿勢を示す第１ユーザー姿勢情報を含むユーザー情報を生成し
、生成したユーザー情報をロボット２０にネットワークＮを介して出力する。これにより
、ユーザー装置１０は、当該ユーザー情報を取得したロボット制御装置３０の処理によっ
て、当該ユーザー情報に含まれる第１ユーザー姿勢情報が示す第１ユーザー姿勢に対応す
る標的姿勢にロボット２０の姿勢を変化させる。
【００３９】
　所定時間は、例えば、１０ミリ秒である。なお、所定時間は、１０ミリ秒よりも短い時
間であってもよく、１０ミリ秒よりも長い時間であってもよい。
【００４０】
　より具体的には、ユーザー装置１０は、ヘッドマウントディスプレイ１１と、右手用の
データグローブであるデータグローブ１２と、左手用のデータグローブであるデータグロ
ーブ１３と、図示しないユーザー装置制御部を備える。
【００４１】
　ヘッドマウントディスプレイ１１は、ユーザーの頭部に装着される。ヘッドマウントデ
ィスプレイ１１は、図示しない表示部を備え、当該表示部に画像を表示させる。当該表示
部は、ヘッドマウントディスプレイ１１がユーザーの頭部に装着された場合に、ユーザー
の視界の一部又は全部を覆うディスプレイパネルである。これにより、ヘッドマウントデ
ィスプレイ１１は、当該表示部に表示させた画像をユーザーに見せることができる。なお
、当該ディスプレイパネルは、液晶ディスプレイパネル、あるいは、有機ＥＬ（ElectroL
uminescence）ディスプレイパネル等であるが、他のディスプレイパネルであってもよい
。また、当該画像は例えば動画像であるが、これに代えて、静止画像であってもよい。
【００４２】
　また、ヘッドマウントディスプレイ１１は、音を出力するスピーカーを備える。また、
ヘッドマウントディスプレイ１１は、ユーザーの頭部の姿勢であるユーザー頭部姿勢を検
出するセンサーを備える。当該センサーは、ユーザー頭部姿勢を検出可能なセンサーであ
れば、如何なるセンサーであってもよい。ヘッドマウントディスプレイ１１は、ユーザー
装置制御部からの要求に応じて、当該センサーによってユーザーの頭部の姿勢を検出する
。ヘッドマウントディスプレイ１１は、検出したユーザーの頭部の姿勢を示す情報をユー
ザー装置制御部に出力する。なお、ヘッドマウントディスプレイ１１は、ユーザーの頭部
の姿勢に代えて、ユーザーの視線の方向を検出する構成であってもよい。これらの場合、
ヘッドマウントディスプレイ１１は、ユーザーの視線の方向を検出するセンサーを備える
。
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【００４３】
　ここで、ヘッドマウントディスプレイ１１は、第１ユーザーＵ１の頭部に装着されてい
るため、当該表示部に表示させた画像を第１ユーザーＵ１に見せることができる。また、
ヘッドマウントディスプレイ１１は、ユーザー装置制御部からの要求に応じて、第１ユー
ザーＵ１の頭部の姿勢である第１ユーザー頭部姿勢を検出する。ヘッドマウントディスプ
レイ１１は、検出した第１ユーザー頭部姿勢を示す情報をユーザー装置制御部に出力する
。
【００４４】
　データグローブ１２は、ユーザーの右手に装着される。データグローブ１２は、当該右
手の各指の姿勢であるユーザー右手指姿勢、ユーザーの右腕の姿勢であるユーザー右腕姿
勢のそれぞれを検出する各種のセンサーを備える。当該各種のセンサーは、ユーザー右手
指姿勢、ユーザー右腕姿勢を検出可能なセンサーであれば、如何なるセンサーであっても
よい。データグローブ１２は、ユーザー装置制御部からの要求に応じて、ユーザー右手指
姿勢とユーザー右腕姿勢を検出する。データグローブ１２は、検出したユーザー右手指姿
勢を示す情報及びユーザー右腕姿勢を示す情報をユーザー装置制御部に出力する。
【００４５】
　なお、データグローブ１２は、ユーザー右手指姿勢及びユーザー右腕姿勢のいずれか一
方又は両方に代えて、ユーザーの他の部位の姿勢を検出する構成であってもよく、ユーザ
ー右手指姿勢及びユーザー右腕姿勢のいずれか一方又は両方に加えて、ユーザーの他の部
位の姿勢を検出する構成であってもよい。これらの場合、データグローブ１２は、当該他
の部位の姿勢を検出するセンサーを備える。
【００４６】
　また、データグローブ１２は、ユーザーの部位のうち予め決められた１以上の部位のそ
れぞれに圧力を加える図示しない加圧装置を備える。当該予め決められた１以上の部位は
、例えば、ユーザーの右手の各指先である。なお、予め決められた１以上の部位は、これ
に代えて、ユーザーの部位のうち予め決められた他の部位であってもよい。加圧装置は、
ユーザー装置制御部からの要求に応じて、予め決められた以上の部位のうち当該要求が示
す部位に、当該要求が示す圧力を加える。
【００４７】
　ここで、データグローブ１２は第１ユーザーＵ１の右手に装着されているため、ユーザ
ー装置制御部からの要求に応じて、第１ユーザーの右手の各指の姿勢である第１ユーザー
右手指姿勢と第１ユーザーの右腕の姿勢である第１ユーザー右腕姿勢を検出する。データ
グローブ１２は、検出した第１ユーザー右手指姿勢を示す情報及び第１ユーザー右腕姿勢
を示す情報をユーザー装置制御部に出力する。
【００４８】
　データグローブ１３はユーザーの左手に装着される。データグローブ１３は、当該左手
の各指の姿勢であるユーザー左手指姿勢、ユーザーの左腕の姿勢であるユーザー左腕姿勢
のそれぞれを検出する各種のセンサーを備える。当該各種のセンサーは、ユーザー左手指
姿勢、ユーザー左腕姿勢を検出可能なセンサーであれば、如何なるセンサーであってもよ
い。データグローブ１３は、ユーザー装置制御部からの要求に応じて、ユーザー左手指姿
勢とユーザー左腕姿勢を検出する。データグローブ１３は、検出したユーザー左手指姿勢
を示す情報及びユーザー左腕姿勢を示す情報をユーザー装置制御部に出力する。
【００４９】
　なお、データグローブ１３は、ユーザー左手指姿勢及びユーザー左腕姿勢のいずれか一
方又は両方に代えて、ユーザーの他の部位の姿勢を検出する構成であってもよく、ユーザ
ー左手指姿勢及びユーザー左腕姿勢のいずれか一方又は両方に加えて、ユーザーの他の部
位の姿勢を検出する構成であってもよい。これらの場合、データグローブ１３は、当該他
の部位の姿勢を検出するセンサーを備える。
【００５０】
　また、データグローブ１３は、ユーザーの部位のうち予め決められた１以上の部位のそ
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れぞれに圧力を加える図示しない加圧装置を備える。当該予め決められた１以上の部位は
、例えば、ユーザーの左手の各指先である。なお、予め決められた１以上の部位は、これ
に代えて、ユーザーの部位のうち予め決められた他の部位であってもよい。加圧装置は、
ユーザー装置制御部からの要求に応じて、予め決められた以上の部位のうち当該要求が示
す部位に、当該要求が示す圧力を加える。
【００５１】
　ここで、データグローブ１３は第１ユーザーＵ１の左手に装着されているため、ユーザ
ー装置制御部からの要求に応じて、第１ユーザーの左手の各指の姿勢である第１ユーザー
左手指姿勢と第１ユーザーの左腕の姿勢である第１ユーザー左腕姿勢を検出する。データ
グローブ１３は、検出した第１ユーザー左手指姿勢を示す情報及び第１ユーザー左腕姿勢
を示す情報をユーザー装置制御部に出力する。
【００５２】
　ユーザー装置制御部は、ユーザー装置１０の全体を制御する。ユーザー装置制御部は、
ヘッドマウントディスプレイ１１、データグローブ１２、データグローブ１３のいずれか
に内蔵される構成であってもよく、ヘッドマウントディスプレイ１１、データグローブ１
２、データグローブ１３それぞれの外部に設置され、ヘッドマウントディスプレイ１１、
データグローブ１２、データグローブ１３それぞれと有線又は無線によって互いに通信可
能に接続される構成であってもよい。
【００５３】
　ユーザー装置制御部は、前述の所定時間が経過する毎に、ヘッドマウントディスプレイ
１１にユーザー頭部姿勢を検出させ、データグローブ１２にユーザー右手指姿勢及びユー
ザー右腕姿勢を検出させ、データグローブ１３にユーザー左手指姿勢及びユーザー左腕姿
勢を検出させる。そして、ユーザー装置制御部は、ヘッドマウントディスプレイ１１から
ユーザー頭部姿勢を示す情報を取得し、データグローブ１２からユーザー右手指姿勢を示
す情報及びユーザー右腕姿勢を示す情報を取得し、データグローブ１３からユーザー左手
指姿勢を示す情報及びユーザー左腕姿勢を示す情報を取得する。
【００５４】
　ここで、本実施形態において、ユーザー姿勢は、ユーザー頭部姿勢を示す情報、ユーザ
ー右手指姿勢を示す情報、ユーザー右腕姿勢を示す情報、ユーザー左手指姿勢を示す情報
、及びユーザー左腕姿勢を示す情報のそれぞれによって表される。なお、ユーザー姿勢情
報は、ユーザー頭部姿勢を示す情報、ユーザー右手指姿勢を示す情報、ユーザー右腕姿勢
を示す情報、ユーザー左手指姿勢を示す情報、及びユーザー左腕姿勢を示す情報の一部を
含んでもよく、他の情報を含んでもよい。
【００５５】
　ユーザー装置制御部は、取得したユーザー頭部姿勢を示す情報、ユーザー右手指姿勢を
示す情報、ユーザー右腕姿勢を示す情報、ユーザー左手指姿勢を示す情報、ユーザー左腕
姿勢を示す情報のそれぞれによって表されるユーザー姿勢情報を含むユーザー情報を生成
する。なお、ユーザー情報は、ユーザー姿勢情報に加えて、他の情報を含んでもよい。ユ
ーザー装置制御部は、生成したユーザー情報をロボット２０にネットワークＮを介して出
力する。
【００５６】
　ここで、ユーザー装置１０は、第１ユーザーＵ１に装着されているため、所定時間が経
過する毎に、ヘッドマウントディスプレイ１１に第１ユーザー頭部姿勢を検出させ、デー
タグローブ１２に第１ユーザー右手指姿勢及び第１ユーザー右腕姿勢を検出させ、データ
グローブ１３に第１ユーザー左手指姿勢及び第１ユーザー左腕姿勢を検出させる。そして
、ユーザー装置制御部は、ヘッドマウントディスプレイ１１から第１ユーザー頭部姿勢を
示す情報を取得し、データグローブ１２から第１ユーザー右手指姿勢を示す情報及び第１
ユーザー右腕姿勢を示す情報を取得し、データグローブ１３から第１ユーザー左手指姿勢
を示す情報及び第１ユーザー左腕姿勢を示す情報を取得する。
【００５７】
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　ユーザー装置制御部は、取得した第１ユーザー頭部姿勢を示す情報、第１ユーザー右手
指姿勢を示す情報、第１ユーザー右腕姿勢を示す情報、第１ユーザー左手指姿勢を示す情
報、第１ユーザー左腕姿勢を示す情報のそれぞれによって表される第１ユーザー姿勢情報
を含むユーザー情報を生成する。ユーザー装置制御部は、生成したユーザー情報をロボッ
ト２０にネットワークＮを介して出力する。なお、ユーザー情報は、第１情報、第３情報
、第５情報それぞれの一例である。
【００５８】
　また、ユーザー装置制御部は、ロボット２０が検出した検出情報をロボット２０からネ
ットワークＮを介して取得する。ユーザー装置１０は、取得した検出情報に応じた処理を
行う。これにより、ユーザー装置１０は、ユーザーの五感の少なくとも一部に対して各種
の情報を提供することができる。この一例では、ユーザー装置１０は、ユーザーの五感の
うち触覚、視覚、聴覚のそれぞれに対して各種の情報を提供する。
【００５９】
　検出情報には、ロボット２０が備える撮像部により撮像された画像を含む視覚情報、ロ
ボット２０が備える触覚センサーからの出力値を含む触覚情報（触覚には、力覚が含まれ
てもよく、力覚が含まれなくてもよい）、及びロボット２０が備える音検出部からの出力
値を含む聴覚情報が含まれている。当該画像は、動画像であってもよく、静止画像であっ
てもよい。以下では、一例として、当該画像が動画像である場合について説明する。
【００６０】
　なお、検出情報は、視覚情報、触覚情報、聴覚情報の一部のみを含んでもよく、視覚情
報、触覚情報、聴覚情報の一部又は全部に加えて他の情報（例えば、嗅覚情報、味覚情報
等）を含んでもよい。検出情報は、視覚情報、触覚情報、聴覚情報の一部又は全部に代え
て他の情報のみを含んでもよい。これらの場合、ユーザー装置１０は、ユーザーの五感の
うち検出情報に含まれる情報に応じた感覚に対して各種の情報を提供する。
【００６１】
　ユーザー装置制御部は、取得した検出情報に含まれる視覚情報に基づいて、ヘッドマウ
ントディスプレイ１１の表示部に当該視覚情報に含まれる画像を表示する。また、ユーザ
ー装置制御部は、検出情報に含まれる触覚情報に基づいてデータグローブ１２及びデータ
グローブ１３のそれぞれが備える加圧装置を動作させ、触覚情報に含まれる出力値に応じ
た圧力をユーザーに対して加える。また、ユーザー装置制御部は、検出情報に含まれる聴
覚情報に基づいて、聴覚情報に含まれる出力値に応じた音をヘッドマウントディスプレイ
１１のスピーカーから出力させる。
【００６２】
　このような構成により、ユーザー装置１０は、ユーザーの視覚に対してロボット２０が
見た（撮像部により撮像した）物体を示す情報を当該視覚情報に含まれる画像として提供
し、ユーザーの触覚に対してロボット２０が物体に触れた（触覚センサーによって検出し
た）感触を示す情報を当該触覚情報に含まれる出力値に応じた圧力として提供し、ユーザ
ーの聴覚に対してロボット２０が聴いた（音検出部により検出した）音を当該聴覚情報に
含まれる出力値に応じた音として提供することができる。その結果、ユーザーは、ユーザ
ーの五感のうちの少なくとも一部に提供された各種の情報に基づいて、ユーザーが所望す
る次の動作をロボット２０に行わせることができる。
【００６３】
　ここで、ユーザー装置１０は第１ユーザーＵ１に装着されているため、第１ユーザーＵ
１の視覚に対してロボット２０が見た（撮像部により撮像した）物体を示す情報を視覚情
報に含まれる画像として提供し、第１ユーザーＵ１の触覚に対してロボット２０が物体に
触れた（触覚センサーによって検出した）感触を示す情報を触覚情報に含まれる出力値に
応じた圧力として提供し、第１ユーザーＵ１の聴覚に対してロボット２０が聴いた（音検
出部により検出した）音を聴覚情報に含まれる出力値に応じた音として提供することがで
きる。その結果、第１ユーザーＵ１は、第１ユーザーＵ１の五感のうちの少なくとも一部
に提供された各種の情報に基づいて、第１ユーザーＵ１が所望する次の動作をロボット２
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０に行わせることができる。
【００６４】
　ロボット２０は、例えば、双腕ロボットである。ロボット２０は、可動部として、ユー
ザー装置１０が装着されたユーザー（この一例において、第１ユーザーＵ１）の頭部に対
応する頭部部分２１と、当該ユーザーの右腕に対応するロボットアーム（マニピュレータ
ー）である右腕部分２２と、当該ユーザーの左腕に対応するロボットアーム（マニピュレ
ーター）である左腕部分２３を備える。また、ロボット２０は、頭部部分２１、右腕部分
２２、左腕部分２３のそれぞれを支持する支持部分２４を備える。なお、ロボット２０は
、頭部部分２１を備えない構成であってもよく、１本のロボットアーム（マニピュレータ
ー）のみを備える単腕ロボットであってもよく、３本以上のロボットアームを備える複腕
ロボットであってもよく、他の構成のロボットであってもよい。
【００６５】
　頭部部分２１は、予め決められた１以上の軸それぞれの周りに回動可能に支持部分２４
によって支持される。以下では、一例として、頭部部分２１が、予め決められた２軸それ
ぞれの周りに回動可能に支持部分２４によって支持される場合について説明する。頭部部
分２１は、当該２軸それぞれの周りに頭部部分２１を回動させるアクチュエーターを備え
る。ここで、頭部部分２１の姿勢は、頭部部分２１が備える１以上のアクチュエーター毎
の回動角、角速度、角加速度、トルクのそれぞれによって決定される。頭部部分２１は、
ロボット制御装置３０からの要求に応じて当該アクチュエーターを動作させ、頭部部分２
１の姿勢を変化させる。また、頭部部分２１は、当該要求に応じて、当該１以上のアクチ
ュエーター毎の回動角、角速度、角加速度、トルクのそれぞれを示す情報を、頭部部分２
１の姿勢を示す情報としてロボット制御装置３０に出力する。
【００６６】
　また、頭部部分２１は、前述した撮像部を備える。当該撮像部は、例えば、集光された
光を電気信号に変換する撮像素子であるＣＣＤ（Charge　Coupled　Device）やＣＭＯＳ
（Complementary　Metal　Oxide　Semiconductor）等を備えたステレオカメラである。頭
部部分２１が撮像部を備えるので、撮像部が撮像可能な範囲は、頭部部分２１の姿勢に応
じて変化する。撮像部は、当該範囲の動画像を撮像するが、これに代えて、当該範囲の静
止画像を撮像する構成であってもよい。当該撮像部は、当該範囲を撮像した画像を前述の
視覚情報としてロボット制御装置３０に出力する。なお、当該撮像部は、ステレオカメラ
に代えて、単眼のカメラであってもよく、３以上の複眼のカメラであってもよい。
【００６７】
　また、頭部部分２１は、前述したロボット２０が備える音検出部を備える。当該音検出
部は、例えば、頭部部分２１の周囲の音を検出するセンサーである。頭部部分２１は、当
該音検出部が検出した音を示す出力値を含む情報を前述の聴覚情報としてロボット制御装
置３０に出力する。
【００６８】
　右腕部分２２は、複数の関節を備えるロボットアームであり、ユーザー装置１０が装着
されたユーザー（この一例において、第１ユーザーＵ１）の右手に対応するロボットハン
ドをエンドエフェクターとして備えるロボットアームである。なお、右腕部分２２の関節
の数は、右腕部分２２の姿勢を、当該ユーザーのユーザー右腕姿勢及び当該ユーザーのユ
ーザー右手指姿勢のそれぞれに対応する姿勢に変化させることが可能であれば、如何なる
数であってもよい。右腕部分２２が備える各関節は、関節を回動させるアクチュエーター
を備える。
【００６９】
　ここで、右腕部分２２の姿勢は、右腕部分２２が備える複数のアクチュエーター毎の回
動角、角速度、角加速度、トルクのそれぞれによって決定される。右腕部分２２は、ロボ
ット制御装置３０からの要求に応じて当該アクチュエーターを動作させ、右腕部分２２の
姿勢を変化させる。また、右腕部分２２は、当該要求に応じて、当該１以上のアクチュエ
ーター毎の回動角、角速度、角加速度、トルクのそれぞれを示す情報を、右腕部分２２の
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姿勢を示す情報としてロボット制御装置３０に出力する。
【００７０】
　右腕部分２２のロボットハンドが備える指部それぞれの先端には、前述の図示しない触
覚センサーが備えられている。指部は、当該ロボットハンドの部位のうちユーザー装置１
０が装着されたユーザー（この一例において、第１ユーザーＵ１）の右手の各指に対応す
る部位である。触覚センサーは、検出した圧力を示す出力値を含む情報を触覚情報として
ロボット制御装置３０に出力する。
【００７１】
　左腕部分２３は、複数の関節を備えるロボットアームであり、ユーザー装置１０が装着
されたユーザー（この一例において、第１ユーザーＵ１）の左手に対応するロボットハン
ドをエンドエフェクターとして備えるロボットアームである。なお、左腕部分２３の関節
の数は、左腕部分２３の姿勢を、当該ユーザーのユーザー左腕姿勢及び当該ユーザーのユ
ーザー左手指姿勢のそれぞれに対応する姿勢に変化させることが可能であれば、如何なる
数であってもよい。左腕部分２３が備える各関節は、関節を回動させるアクチュエーター
を備える。
【００７２】
　ここで、左腕部分２３の姿勢は、左腕部分２３が備える複数のアクチュエーター毎の回
動角、角速度、角加速度、トルクのそれぞれによって決定される。左腕部分２３は、ロボ
ット制御装置３０からの要求に応じて当該アクチュエーターを動作させ、左腕部分２３の
姿勢を変化させる。また、左腕部分２３は、当該要求に応じて、当該１以上のアクチュエ
ーター毎の回動角、角速度、角加速度、トルクのそれぞれを示す情報を、左腕部分２３の
姿勢を示す情報としてロボット制御装置３０に出力する。
【００７３】
　左腕部分２３のロボットハンドが備える指部それぞれの先端には、前述の図示しない触
覚センサーが備えられている。指部は、ロボットハンドの部位のうちユーザー装置１０が
装着されたユーザー（この一例において、第１ユーザーＵ１）の左手の各指に対応する部
位である。触覚センサーは、検出した圧力を示す出力値を含む情報を触覚情報としてロボ
ット制御装置３０に出力する。
【００７４】
　ここで、ロボット２０の姿勢は、頭部部分２１の姿勢と、右腕部分２２の姿勢と、左腕
部分２３の姿勢とによって表される。すなわち、ロボット２０の姿勢が変化したというこ
とは、頭部部分２１の姿勢と、右腕部分２２の姿勢と、左腕部分２３の姿勢との少なくと
も一部が変化したということを意味する。
【００７５】
　ロボット制御装置３０は、ユーザー装置１０からネットワークＮを介してユーザー情報
を取得する。また、ロボット制御装置３０は、ロボット２０から変化前ロボット情報を取
得する。変化前ロボット情報は、取得したユーザー情報に基づいてロボット制御装置３０
が姿勢を変化させる前のロボット２０の姿勢である変化前姿勢を示す変化前姿勢情報を含
む情報である。なお、変化前ロボット情報は、変化前姿勢情報に加えて、他の情報を含む
構成であってもよい。以下では、一例として、ロボット２０が検出した検出情報が、変化
前姿勢情報とともに変化前ロボット情報に含まれる場合について説明する。当該検出情報
は、前述した通り、視覚情報、触覚情報、聴覚情報のそれぞれを含む情報である。
【００７６】
　ロボット制御装置３０は、取得したユーザー情報に基づいてロボット制御装置３０が姿
勢を変化させる前の頭部部分２１の姿勢を示す情報、当該前の右腕部分２２の姿勢を示す
情報、当該前の左腕部分２３の姿勢を示す情報のそれぞれを含む変化前姿勢情報と、当該
前の視覚情報、当該前の触覚情報、当該前の聴覚情報のそれぞれを含む検出情報と、を含
む検出情報をロボット２０から取得する。ここで、ロボット制御装置３０は、当該前の頭
部部分２１の姿勢を示す情報と、当該前の視覚情報と、当該前の聴覚情報との３つの情報
を頭部部分２１から取得する。また、ロボット制御装置３０は、当該前の右腕部分２２の
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姿勢を示す情報と、当該前の触覚情報であって右腕部分２２により検出された触覚情報と
の２つの情報を右腕部分２２から取得する。また、ロボット制御装置３０は、当該前の左
腕部分２３の姿勢を示す情報と、当該前の触覚情報であって左腕部分２３により検出され
た触覚情報との２つの情報を左腕部分２３から取得する。なお、変化前ロボット情報は、
第２情報の一例である。また、検出情報は、第１検出情報、第３検出情報、第５検出情報
それぞれの一例である。
【００７７】
　また、ロボット制御装置３０は、サーバーＳＢのデータベースＤＢに予め記憶された基
準情報を、ネットワークＮを介してサーバーＳＢから読み出す。基準情報は、第２ユーザ
ーＵ２の姿勢である第２ユーザー姿勢を示す第２ユーザー姿勢情報毎に第２ユーザー姿勢
情報と基準となる姿勢を示す基準姿勢情報とが対応付けられた情報を含む。ある第２ユー
ザー姿勢情報に対応付けられた基準姿勢情報が示す姿勢は、第２ユーザーにより操作され
るロボットである第２ロボットの姿勢のうち当該第２ユーザー姿勢情報が示す第２ユーザ
ー姿勢に対応する姿勢である。第２ロボットは、ロボット２０であってもよく、ロボット
２０と異なるロボットであってもよい。以下では、一例として、第２ロボットがロボット
２０である場合について説明する。
【００７８】
　基準情報は、ロボット２０の操作であってロボットシステム１における操作に第１ユー
ザーＵ１よりも習熟したユーザーである第２ユーザーＵ２が過去にロボット２０を操作し
た際の第２ユーザー姿勢情報と、第２ユーザーＵ２によって操作されたロボット２０の姿
勢を示す情報であって当該基準となる姿勢を示す基準姿勢情報とが対応付けられた履歴情
報である。なお、基準情報には、第２ユーザー姿勢情報毎に第２ユーザー姿勢情報と基準
姿勢情報とが対応付けられた情報に加えて、他の情報が含まれてもよい。また、第２ユー
ザーは、第１ユーザーＵ１と同一人物であってもよい。
【００７９】
　ロボット制御装置３０は、第１ユーザーＵ１に装着されたユーザー装置１０から取得し
た第１ユーザーに対応するユーザー情報と、ロボット２０から取得した変化前ロボット情
報と、サーバーＳＢのデータベースＤＢから読み出した基準情報とに基づいて、ロボット
２０の姿勢であって当該ユーザー情報に含まれているユーザー姿勢情報が示すユーザー姿
勢に対応する標的姿勢を決定する。そして、ロボット制御装置３０は、ロボット２０を動
作させ、決定した標的姿勢にロボット２０の姿勢を変化させる。これにより、ロボット制
御装置３０は、第１ユーザーＵ１によるロボット２０の操作を補助することができる。
【００８０】
　この一例では、ユーザー装置１０が第１ユーザーＵ１に装着されているため、ロボット
制御装置３０は、サーバーＳＢのデータベースＤＢから読み出した基準情報と、ユーザー
装置１０から取得したユーザー情報と、ロボット２０から取得した変化前ロボット情報と
に基づいて、ロボット２０の姿勢であって当該ユーザー情報に含まれている第１ユーザー
姿勢情報が示す第１ユーザー姿勢に対応する標的姿勢を決定する。そして、ロボット制御
装置３０は、ロボット２０を動作させ、決定した標的姿勢にロボット２０の姿勢を変化さ
せる。これにより、ロボット制御装置３０は、第１ユーザーＵ１によるロボット２０の操
作を補助することができる。
【００８１】
　サーバーＳＢは、デスクトップＰＣ（Personal　Computer）、ワークステーション等の
情報処理装置により実現された記憶装置である。サーバーＳＢは、ネットワークＮを介し
てユーザー装置１０、ロボット２０（すなわち、ロボット制御装置３０）のそれぞれと互
いに通信可能に接続される。前述した通り、サーバーＳＢは、データベースＤＢを予め格
納する。サーバーＳＢのデータベースＤＢは、ロボット制御装置３０からの要求に応じて
、基準情報をロボット制御装置３０に出力する。
【００８２】
　＜ロボット制御装置の機能構成＞
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　以下、図２を参照し、ロボット制御装置３０の機能構成について説明する。図２は、ロ
ボット制御装置３０の機能構成の一例を示す図である。
【００８３】
　ロボット制御装置３０は、ＨＤＤ（Hard　Disk　Drive）やＳＳＤ（Solid　State　Dri
ve）等である記憶部３２と、ＵＳＢ（Universal　Serial　Bus）等のデジタル入出力ポー
トやイーサネット（登録商標）ポート等を含む通信ポートである通信部３４と、ロボット
制御部３５と、制御装置３６を備える。なお、ロボット制御装置３０は、前述した通り、
制御装置３６と別体であってもよい。
【００８４】
　ロボット制御部３５は、ロボット制御装置３０の全体を制御する。また、ロボット制御
部３５は、ロボット２０を動作させ、制御装置３６により決定された標的姿勢にロボット
２０の姿勢を変化させる。ロボット制御部３５は、例えば、図示しないＣＰＵ（Central
　Processing　Unit）が、記憶部３２に記憶された各種プログラムを実行することにより
実現される。また、ロボット制御部３５は、ＬＳＩ（Large　Scale　Integration）やＡ
ＳＩＣ（Application　Specific　Integrated　Circuit）等のハードウェア機能部であっ
てもよい。
【００８５】
　制御装置３６は、ユーザー情報取得部３６１と、変化前ロボット情報取得部３６２と、
変化後ロボット情報取得部３６３と、特定部３６４と、決定部３６５と、生成部３６６と
、記憶制御部３６７を備える。制御装置３６が備えるこれらの機能部は、例えば、図示し
ないＣＰＵが、記憶部３２に記憶された各種プログラムを実行することにより実現される
。また、当該機能部のうちの一部又は全部は、ＬＳＩやＡＳＩＣ等のハードウェア機能部
であってもよい。
【００８６】
　ユーザー情報取得部３６１は、ネットワークＮを介してユーザー装置１０からユーザー
情報を取得する。なお、ユーザー情報取得部３６１は、第１情報取得部及び第３情報取得
部の一例である。
【００８７】
　変化前ロボット情報取得部３６２は、ロボット２０から変化前ロボット情報を取得する
。なお、変化前ロボット情報取得部３６２は、第２情報取得部の一例である。
【００８８】
　変化後ロボット情報取得部３６３は、ロボット２０から変化後ロボット情報を取得する
。変化後ロボット情報は、ユーザー情報取得部３６１が取得したユーザー情報に含まれる
ユーザー姿勢情報が示すユーザー姿勢に対応する姿勢にロボット２０の姿勢を変化させた
後のロボット２０の姿勢である変化後情報を含む情報である。また、変化後ロボット情報
は、後述する生成部３６６が前述の基準情報を生成するために用いる情報である。なお、
変化後ロボット情報取得部３６３は、第４情報取得部の一例である。また、変化後ロボッ
ト情報は、第４情報、第６情報の一例である。
【００８９】
　特定部３６４は、サーバーＳＢのデータベースＤＢからネットワークＮを介して基準情
報を読み出す。特定部３６４は、読み出した基準情報の中から、ユーザー情報取得部３６
１が取得したユーザー情報に含まれるユーザー姿勢情報と、変化前ロボット情報取得部３
６２が取得した変化前ロボット情報に含まれる変化前姿勢情報とに応じた基準姿勢情報を
対象基準姿勢情報として特定する。
【００９０】
　決定部３６５は、特定部３６４が特定した対象基準姿勢情報に基づいて、ユーザー情報
取得部３６１が取得したユーザー情報に含まれるユーザー姿勢情報が示すユーザー姿勢に
対応する標的姿勢を決定する。
【００９１】
　生成部３６６は、ユーザー情報取得部３６１が取得したユーザー情報と、変化後ロボッ
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ト情報取得部３６３が取得した変化後ロボット情報とに基づいて、データベースＤＢに記
憶させる基準情報を生成する。
　記憶制御部３６７は、生成部３６６が生成した基準情報をデータベースＤＢに記憶させ
る。
【００９２】
　＜ロボット制御装置がロボットを動作させる処理＞
　以下、図３を参照し、ロボット制御装置３０がロボット２０を動作させる処理について
説明する。図３は、ロボット制御装置３０がロボット２０を動作させる処理の流れの一例
を示す図である。以下では、ロボット制御装置３０が、ユーザー装置１０が装着されたユ
ーザー（この一例において、第１ユーザーＵ１）によるロボット２０の操作を開始させる
開始操作をステップＳ１１０が実行されるよりも前のタイミングにおいて受け付けている
場合について説明する。
【００９３】
　特定部３６４は、サーバーＳＢのデータベースＤＢから基準情報を読み出す（ステップ
Ｓ１１０）。ここで、データベースＤＢには、複数の基準情報が記憶されている構成であ
ってもよい。この場合、基準情報のそれぞれには、ユーザーが所望する基準情報を特定部
３６４が読み出すために必要な識別情報が対応付けられる。識別情報は、例えば、第２ユ
ーザーを示すユーザー識別情報、第２ユーザーによるロボット２０の操作の習熟度を示す
習熟度情報、ロボット２０に行わせる作業の種類を示す作業情報のうちの少なくとも１つ
が含まれる情報である。なお、識別情報には、ユーザー識別情報、習熟度情報、作業情報
のうちの一部又は全部に代えて、他の情報が含まれてもよく、ユーザー識別情報、習熟度
情報、作業情報のうちの一部又は全部に加えて、他の情報が含まれてもよい。
【００９４】
　特定部３６４は、ステップＳ１１０の処理が実行されるよりも前のタイミングにおいて
、ユーザーから識別情報を予め受け付ける。そして、特定部３６４は、ステップＳ１１０
において、受け付けた識別情報に対応付けられた基準情報をデータベースＤＢから読み出
す。この際、特定部３６４は、機械学習のアルゴリズムに基づいて、受け付けた識別情報
と最も似ている識別情報に対応付けられた基準情報をデータベースＤＢから読み出す構成
であってもよい。この場合、当該機械学習のアルゴリズムには、識別情報と、識別情報に
応じた基準情報との組み合わせを学習させておく必要がある。当該機械学習のアルゴリズ
ムは、深層学習等の既知のアルゴリズムであってもよく、これから開発されるアルゴリズ
ムであってもよい。
【００９５】
　次に、ロボット制御部３５及び制御装置３６は、前述の所定時間が経過する毎に、ステ
ップＳ１３０～ステップＳ１８０の処理を繰り返し行う（ステップＳ１２０）。
【００９６】
　ユーザー情報取得部３６１は、ネットワークＮを介してユーザー装置１０からユーザー
情報を取得する（ステップＳ１３０）。次に、変化前ロボット情報取得部３６２は、ロボ
ット２０から変化前ロボット情報を取得する（ステップＳ１４０）。なお、ロボット制御
装置３０において、ステップＳ１３０とステップＳ１４０の処理は、逆の順に行われても
よく、並列に行われてもよい。
【００９７】
　次に、特定部３６４は、ステップＳ１１０においてデータベースＤＢから読み出した基
準情報の中から、ステップＳ１３０においてユーザー情報取得部３６１が取得したユーザ
ー情報に含まれる第１ユーザー姿勢情報と、ステップＳ１４０において変化前ロボット情
報取得部３６２が取得した変化前ロボット情報に含まれる変化前姿勢情報とに応じた基準
姿勢情報を対象基準姿勢情報として特定する（ステップＳ１５０）。ここで、ステップＳ
１５０の処理について説明する。
【００９８】
　特定部３６４は、ステップＳ１３０においてユーザー情報取得部３６１から取得したユ
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ーザー情報に含まれる第１ユーザー姿勢情報を、逆運動学に基づいて、ロボット２０が備
える１以上のモーター毎の回動角、角速度、角加速度、トルクのそれぞれによって表され
る情報である仮標的姿勢情報に変換する。特定部３６４は、当該第１ユーザー姿勢情報を
変換した仮標的姿勢情報と、ステップＳ１４０において変化前ロボット情報取得部３６２
から取得した変化前ロボット情報に含まれる変化前姿勢情報とを（入力パラメーターとし
て）用いて、機械学習のアルゴリズムに基づいて、ステップＳ１１０においてデータベー
スＤＢから読み出した基準情報の中から、当該仮標的姿勢情報と当該変化前姿勢情報とに
応じた基準姿勢情報として最も尤もらしい基準姿勢情報を対象基準姿勢情報として特定す
る。
【００９９】
　この場合、当該機械学習のアルゴリズムには、当該仮標的姿勢情報と、当該変化前姿勢
情報と、当該仮標的姿勢情報及び当該変化前姿勢情報に応じた基準姿勢情報との組み合わ
せを学習させておく必要がある。当該機械学習のアルゴリズムは、深層学習等の既知のア
ルゴリズムであってもよく、これから開発されるアルゴリズムであってもよい。
【０１００】
　なお、基準情報は、第２ユーザー姿勢情報毎に第２ユーザー姿勢情報と基準姿勢情報と
が対応付けられた情報を含む情報であったが、これに代えて、基準姿勢情報を含む情報で
あって第２ユーザー姿勢情報を含まない情報であってもよい。この場合、特定部３６４は
、当該仮標的姿勢情報を（入力パラメーターとして）用いて、当該機械学習のアルゴリズ
ムに基づいて、ステップＳ１１０においてデータベースＤＢから読み出した基準情報の中
から、当該仮標的姿勢情報に応じた基準姿勢情報として最も尤もらしい基準姿勢情報を対
象基準姿勢情報として特定する。また、基準情報は、第２ユーザー姿勢情報毎に第２ユー
ザー姿勢情報と基準姿勢情報と他の情報が対応付けられた情報であってもよい。
【０１０１】
　この場合、特定部３６４は、当該仮標的姿勢情報と当該変化前姿勢情報と当該他の情報
とを（入力パラメーターとして）用いて、当該機械学習のアルゴリズムに基づいて、ステ
ップＳ１１０においてデータベースＤＢから読み出した基準情報の中から、当該仮標的姿
勢情報に応じた基準姿勢情報として最も尤もらしい基準姿勢情報を対象基準姿勢情報とし
て特定する。当該他の情報は、例えば、第２ロボット（この一例において、ロボット２０
）により検出された検出情報である第２検出情報等である。
【０１０２】
　ステップＳ１５０の処理が行われた後、決定部３６５は、ステップＳ１５０において特
定部３６４が変換した仮標的姿勢情報と、ステップＳ１５０において特定部３６４が特定
した対象基準姿勢情報とに基づいて、ステップＳ１３０においてユーザー情報取得部３６
１が取得した第１ユーザー姿勢情報が示す姿勢に対応する姿勢である標的姿勢を決定する
（ステップＳ１６０）。標的姿勢は、第１ユーザーＵ１の姿勢が、当該第１ユーザー姿勢
情報が示すユーザー姿勢である場合に、ロボット２０の姿勢を一致させたい所望の姿勢の
ことである。ここで、ステップＳ１６０の処理について説明する。
【０１０３】
　決定部３６５は、例えば、ステップＳ１５０において特定部３６４が変換した仮標的姿
勢情報と、ステップＳ１５０において特定部３６４が特定した対象基準姿勢情報との差分
を算出する。ここで、仮標的姿勢情報は、仮標的姿勢情報が示す姿勢を表す複数の回動角
、複数の角速度、複数の角加速度、複数のトルクのそれぞれを成分として有するベクトル
によって表される。また、対象基準姿勢情報は、対象基準姿勢情報が示す姿勢を表す複数
の回動角、複数の角速度、複数の角加速度、複数のトルクのそれぞれを成分として有する
ベクトルによって表される。決定部３６５は、これらのベクトルの差分ベクトルを、仮標
的姿勢情報を補正する補正量を算出するために用いる仮補正量として算出する。
【０１０４】
　そして、決定部３６５は、算出した仮補正量と、当該仮標的姿勢情報とを用いて、機械
学習のアルゴリズムに基づいて、仮標的姿勢情報を補正する補正量として最も尤もらしい
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補正量を算出する。この場合、当該機械学習のアルゴリズムには、仮標的姿勢情報と、仮
補正量と、仮標的姿勢情報及び仮補正量に応じた補正量との組み合わせを学習させておく
必要がある。機械学習のアルゴリズムは、深層学習等の既知のアルゴリズムであってもよ
く、これから開発されるアルゴリズムであってもよい。決定部３６５は、算出した補正量
を仮標的姿勢情報に足すことによって仮標的姿勢情報を補正し、補正した仮標的姿勢情報
が示す姿勢を標的姿勢として決定する。ここで、当該補正量は、仮標的姿勢情報と対象基
準姿勢情報との差を小さくする補正量である。
【０１０５】
　なお、決定部３６５は、差分ベクトルを算出することなく、ステップＳ１５０において
特定部３６４が変換した仮標的姿勢情報と、ステップＳ１５０において特定部３６４が特
定した対象基準姿勢情報とを用いて、機械学習のアルゴリズムに基づいて、仮標的姿勢情
報を補正する補正量として最も尤もらしい補正量を算出してもよい。この場合、機械学習
のアルゴリズムには、仮標的姿勢情報と、対象基準姿勢情報と、仮標的姿勢情報及び対象
基準姿勢情報に応じた補正量との組み合わせを学習させておく必要がある。
【０１０６】
　ステップＳ１６０の処理が行われた後、ロボット制御部３５は、ロボット２０を動作さ
せ、ステップＳ１６０において決定部３６５が決定した標的姿勢を示す情報に基づいて、
ロボット２０の姿勢を当該標的姿勢に変化させる（ステップＳ１７０）。次に、ロボット
制御部３５は、ロボット２０の操作を終了させる終了操作をユーザーから受け付けたか否
かを判定する（ステップＳ１８０）。終了操作をユーザーから受け付けたと判定した場合
（ステップＳ１８０－ＹＥＳ）、ロボット制御部３５は処理を終了する。一方、終了操作
をユーザーから受け付けていないとロボット制御部３５が判定した場合、ユーザー情報取
得部３６１は、ステップＳ１３０に遷移し、再びネットワークＮを介してユーザー装置１
０からユーザー情報を取得する。
【０１０７】
　以上のように、ロボット制御装置３０は、第１情報（本実施形態におけるユーザー情報
）を取得し、変化前姿勢を示す変化前姿勢情報と第１検出情報とのうち少なくとも変化前
姿勢情報を含む第２情報（本実施形態における変化前ロボット情報）を取得する。そして
、ロボット制御装置３０は、第２ユーザーの姿勢である第２ユーザー姿勢を示す第２ユー
ザー姿勢情報毎に第２ユーザー姿勢情報と基準となる姿勢を示す基準姿勢情報とが対応付
けられた情報を含む基準情報と、取得した第１情報と、取得した第２情報とに基づいて、
第１ロボット（この一例において、ロボット２０）の姿勢であって当該第１情報に含まれ
ている第１ユーザー姿勢情報が示す第１ユーザー姿勢に対応する標的姿勢を決定する。こ
れにより、ロボット制御装置３０は、ロボット２０の操作に慣れていない第１ユーザーが
、基準情報に対応する好ましい操作と同等の操作をできるように第１ユーザーを補助する
ことができる。
【０１０８】
　＜ロボット制御装置が基準情報を生成する処理＞
　ロボットシステム１では、上記において説明した基準情報を生成する処理も行われる。
そこで、以下では、当該処理について説明する。また、以下では、一例として、ユーザー
装置１０が、第３ユーザーに装着されている場合について説明する。第３ユーザーは、例
えば、基準となる好ましい操作を行うことができるユーザーである。なお、第３ユーザー
は、前述の第２ユーザー、又は第１ユーザーＵ１と同一人物であってもよい。なお、ロボ
ットシステム１は、当該処理を行わない構成であってもよい。この場合、サーバーＳＢの
データベースＤＢには、他の情報処理装置によって基準情報が記憶される。また、この場
合、ロボット制御装置３０（又は制御装置３６）は、以下において詳しく説明する生成部
３６６を備えない。
【０１０９】
　また、ロボットシステム１は、図３に示したフローチャートの処理を行わない構成であ
ってもよい。この場合、サーバーＳＢのデータベースＤＢに記憶された基準情報は、他の
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情報処理装置によって使用される。また、当該場合、ロボット制御装置３０（又は制御装
置３６）は、特定部３６４、決定部３６５のそれぞれを備えない。
【０１１０】
　以下、図４を参照し、ロボット制御装置３０が基準情報を生成する処理について説明す
る。図４は、ロボット制御装置３０が基準情報を生成する処理の流れの一例を示す図であ
る。図４に示したフローチャートは、第３ユーザーによる第３ロボットの操作が開始され
たタイミングから当該操作が終了されたタイミングまでの間においてロボット制御装置３
０が行う処理の流れを示す。ただし、当該フローチャートでは、第３ユーザーによる第３
ロボットの操作に関する処理の流れについては、省略している。第３ロボットは、第３ユ
ーザーによって操作されるロボットである。以下では、一例として、第３ロボットがロボ
ット２０である場合について説明する。なお、第３ロボットは、ロボット２０に代えて、
他のロボットであってもよい。
【０１１１】
　ロボット制御部３５及び制御装置３６は、第３ユーザーによるロボット２０の操作が開
始されたタイミングから所定時間が経過する毎に、ステップＳ２２０～ステップＳ２６０
の処理を繰り返し行う（ステップＳ２１０）。
【０１１２】
　ユーザー情報取得部３６１は、ネットワークＮを介してユーザー装置１０から、第３ユ
ーザーの姿勢である第３ユーザー姿勢を示す第３ユーザー姿勢情報を含む情報であるユー
ザー情報を取得する（ステップＳ２２０）。次に、変化後ロボット情報取得部３６３は、
ロボット２０から前述の変化後ロボット情報を取得する（ステップＳ２３０）。なお、ロ
ボット制御装置３０において、ステップＳ２２０とステップＳ２３０の処理は、逆の順に
行われてもよく、並列に行われてもよい。また、ロボット制御装置３０は、ロボット２０
から変化後ロボット情報を取得するとともに、変化後ロボット情報に含まれる変化後姿勢
情報が示す姿勢に対応するユーザー姿勢を示すユーザー姿勢情報を含むユーザー情報を取
得する構成であってもよい。
【０１１３】
　次に、生成部３６６は、ステップＳ２２０においてユーザー情報取得部３６１が取得し
た第３ユーザー情報と、ステップＳ２３０において変化後ロボット情報取得部３６３が取
得した変化後ロボット情報とに基づいて、当該第３ユーザー姿勢情報と基準となる姿勢を
示す基準姿勢情報とが対応付けられた情報を含む基準情報を生成する（ステップＳ２４０
）。ここで、ステップＳ２４０の処理について説明する。
【０１１４】
　生成部３６６は、ステップＳ２２０においてユーザー情報取得部３６１が取得したユー
ザー情報と、ステップＳ２３０において変化後ロボット情報取得部３６３が取得した変化
後ロボット情報とを用いて、機械学習のアルゴリズムに基づいて、前記基準情報を生成す
る。具体的には、生成部３６６は、当該ユーザー情報に含まれる第３ユーザー姿勢情報と
、当該変化後ロボット情報に含まれる変化後姿勢情報とを用いて、機械学習のアルゴリズ
ムに基づいて、当該第３ユーザー姿勢情報が示す第３ユーザー姿勢に対応する姿勢として
最も尤もらしい姿勢を、基準となる姿勢を示す基準姿勢情報であって当該第３ユーザー姿
勢に対応する基準姿勢情報として算出する。生成部３６６は、算出した当該基準姿勢情報
と、当該第３ユーザー姿勢情報とを対応付けた情報を含む基準情報を生成する。ここで、
当該機械学習のアルゴリズムには、第３ユーザー姿勢情報と、変化後姿勢情報と、基準姿
勢情報との組み合わせを学習させておく必要がある。当該機械学習のアルゴリズムは、深
層学習等の既知のアルゴリズムであってもよく、これから開発されるアルゴリズムであっ
てもよい。
【０１１５】
　なお、生成部３６６は、ステップＳ２３０において変化後ロボット情報取得部３６３が
取得した変化後ロボット情報に含まれる変化後姿勢情報を基準姿勢情報として特定し、特
定した基準姿勢情報と、ステップＳ２２０においてユーザー情報取得部３６１が取得した
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ユーザー情報に含まれる第３ユーザー姿勢情報とを対応付けた情報を含む基準情報を生成
してもよい。
【０１１６】
　また、生成部３６６は、過去に生成された基準情報をサーバーＳＢのデータベースＤＢ
から取得可能な場合、当該基準情報を取得し、取得した当該基準情報と、ユーザー情報取
得部が取得したユーザー情報と、変化後ロボット情報取得部が取得した変化後ロボット情
報とを用いて、機械学習のアルゴリズムに基づいて、当該ユーザー情報に含まれる第３ユ
ーザー姿勢情報に対応する姿勢として最も尤もらしい姿勢を算出してもよい。この場合、
生成部３６６は、算出した姿勢を示す情報を、当該第３ユーザー姿勢情報に対応付ける基
準姿勢情報として特定し、特定した基準姿勢情報と当該第３ユーザー姿勢情報とが対応付
けられた情報を含む基準情報を生成する。
【０１１７】
　ステップＳ２４０の処理が行われた後、記憶制御部３６７は、ステップＳ２４０におい
て生成部３６６が生成した基準情報を、ネットワークＮを介してサーバーＳＢのデータベ
ースＤＢに記憶させる（ステップＳ２５０）。次に、ロボット制御部３５は、ユーザー装
置１０が装着されたユーザー（この一例において、第３ユーザー）によるロボット２０の
操作を終了させる終了操作を受け付けたか否かを判定する（ステップＳ２６０）。終了操
作を受け付けたと判定した場合（ステップＳ２６０－ＹＥＳ）、ロボット制御部３５は、
処理を終了する。一方、終了操作を受け付けていないとロボット制御部３５が判定した場
合、ユーザー情報取得部３６１は、ステップＳ２２０に遷移し、再びネットワークＮを介
してユーザー装置１０からユーザー情報を取得する。
【０１１８】
　ここで、上記において説明したステップＳ２１０～ステップＳ２６０の処理について、
簡単にまとめる。図４に示したフローチャートにおけるステップＳ２２０及びステップＳ
２３０の処理は、換言すると、制御装置３６が基準情報を機械学習のアルゴリズムによっ
て生成するための教師データを取得する処理である。そして、ステップＳ２４０～ステッ
プＳ２５０の処理は、取得した教師データを用いて、機械学習のアルゴリズムが生成する
モデルとして基準情報を生成する処理である。
【０１１９】
　従来、教師データを取得するためには、教師データを取得するための試験的な（予備的
な）ロボットシステム１の運用を行わなければならなかった。しかし、ロボットシステム
１では、制御装置３６がステップＳ２２０～ステップＳ２３０の処理を行うため、試験的
なロボットシステム１の運用を必要とせず、ロボット２０に試験的ではない作業（例えば
本番の作業）を行わせている状態において制御装置３６が教師データの取得を行うことが
できる。
【０１２０】
　また、制御装置３６は、図４に示したフローチャートにおいて教師データとして取得し
たユーザー情報及び変化後ロボット情報をサーバーＳＢに記憶させない構成であったが、
これに代えて、当該ユーザー情報及び当該変化後ロボット情報をサーバーＳＢに記憶させ
る構成であってもよい。これにより、制御装置３６は、ロボット２０の操作に関する教師
データについてのビッグデータを構築することができる。このようにして構築されたビッ
グデータに基づいて生成される基準情報は、ユーザーによるロボットの操作を補助するこ
とに用いることができるとともに、ユーザーによる操作を必要とせずにロボット制御装置
３０がロボット２０を自動的に動かすための情報として用いることができる。
【０１２１】
　ある作業についてロボット制御装置３０がロボット２０を自動的に動かすことが可能と
なった場合、ロボットシステム１では、ユーザーがロボット２０を操作することにより、
当該作業と異なる作業をロボット２０に行わせるとともに、制御装置３６が当該作業をロ
ボット２０に自動的に行わせるために必要な教師データの取得を行う。このような工程が
繰り返し行われることにより、最終的には、ロボットシステム１は、ユーザーが行うほぼ
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すべての作業を自動的にロボット２０に行わせることができるようになる。
【０１２２】
　なお、ロボットシステム１は、複数のユーザー装置１０と、各ユーザー装置１０に対応
するロボット２０を備える構成であってもよい。すなわち、ロボットシステム１では、複
数のユーザー装置１０のそれぞれに対応するロボット２０のうちの一部に自動的に所定の
作業（ロボット２０毎に異なる作業であってもよい）を行わせ、複数のユーザー装置１０
のそれぞれに対応するロボット２０のうち当該一部以外のロボット２０をユーザーが操作
し、当該一部のロボット２０のうち所望の動作を行っていないロボット２０を、ユーザー
により操作されたロボット２０が補助することができる。
【０１２３】
　また、構築されたビッグデータに基づいて生成される基準情報は、ユーザーによって操
作されるロボット２０の動作を、ユーザーが行っている作業に適した動作に改善すること
に用いられてもよい。この場合、ロボットシステム１では、ロボット制御装置３０（すな
わち、制御装置３６）が、当該基準情報に基づいて、ユーザーによる操作に基づくロボッ
ト２０の動作を、当該作業に適した動作に改善（変更）する。これにより、ロボット制御
装置３０は、技能が低いユーザーが操作した場合であっても、ロボット２０に適切な動作
をさせることができる。
【０１２４】
　また、構築されたビッグデータに基づいて生成される基準情報は、ユーザーによって操
作されるロボット２０の少なくとも一部の身体機能を補完することに用いられてもよい。
この場合、ロボット制御装置３０（すなわち、制御装置３６）は、当該基準情報に基づい
て、ユーザーによって操作されるロボット２０の少なくとも一部の身体機能を補完する。
この場合、ロボット制御装置３０は、例えば、複数のロボット（一部又は全部がロボット
２０であってもよく、ロボット２０ではなくてもよい）を、１人のユーザーによる操作に
よって動作させることができる。この際、ロボット制御装置３０は、当該複数のロボット
を、当該操作によってほぼ同時に動作させてもよく、当該複数のロボットの一部又は全部
を異なるタイミングで動作させてもよい。
【０１２５】
　この場合、ロボット制御装置３０は、複数の地域から１つのロボット２０へのログイン
を受け付け、ログインしたユーザーにロボット２０を操作させることができる。その結果
、各地域のユーザーは、時差を活用してロボット２０を長期間休みなく稼働させることが
できる。これにより、ロボット制御装置３０は、ロボット２０による作業を効率化させる
ことができる。
【０１２６】
　なお、上記において説明を省略していたが、制御装置３６が取得する変化前ロボット情
報に含まれる各種の情報（変化前姿勢情報、視覚情報、触覚情報、聴覚情報）のそれぞれ
は、同期されていなければならない。当該各種の情報の同期は、ユーザー装置１０におい
て行われてもよく、ロボット制御装置３０において行われてもよく、ネットワークＮに接
続された他の装置によって行われてもよい。また、この当該各種の情報の同期は、例えば
、タイムスタンプによって実現される。なお、当該同期は、タイムスタンプ以外の方法に
よって実現されてもよい。
【０１２７】
　また、制御装置３６は、ユーザー姿勢情報を含まないユーザー情報を教師データとして
取得してもよく、変化後姿勢情報を含まない変化後ロボット情報を教師データとして取得
してもよい。この場合、ユーザー情報には、例えば、ユーザー装置１０に備えられた各種
のセンサー（例えば、撮像部、触覚センサー、音検出部等）により検出された情報であっ
てタイムスタンプ等によって同期された情報等が含まれる。また、この場合、変化後ロボ
ット情報には、例えば、タイムスタンプ等によって同期された検出情報等が含まれる。す
なわち、制御装置３６は、この場合、ユーザー姿勢情報、変化後姿勢情報の少なくとも一
方を含まない教師データのビッグデータを構築する。また、この場合、制御装置３６は、
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例えば、他の装置によって生成された基準情報に基づいて、図３に示したフローチャート
の処理を行ってもよく、当該処理を行わなくてもよい。
【０１２８】
　また、上記において説明したロボットシステム１は、制御装置３６を備えたテレイグジ
スタンスの一例である。ここで、テレイグジスタンスについては、特公昭６２－２９１９
６や上記の非特許文献１等に詳細な説明が記載されているため、説明を省略する。
【０１２９】
　また、ロボットシステム１において構築されたビッグデータは、１人のユーザーが何度
も繰り返しロボット２０に作業を行わせた場合における作業毎のユーザー情報及び変化後
ロボット情報の集合であってもよく、複数人のユーザーのそれぞれがロボット２０に作業
を行わせた場合におけるユーザー毎のユーザー情報及び変化後ロボット情報の集合であっ
てもよい。
【０１３０】
　以上のように、ロボット制御装置３０（又は制御装置３６）は、第３情報（この一例に
おいて、ユーザー情報）を取得し、取得した第３情報に含まれる第３ユーザー姿勢情報が
示す姿勢に対応する標的姿勢に第３ロボット（この一例において、ロボット２０）の姿勢
が変化した後の第３ロボットの姿勢である変化後姿勢を示す変化後姿勢情報と第３検出情
報（この一例において、検出情報）とのうち少なくとも変化後姿勢情報を含む第４情報（
この一例において、変化後ロボット情報）を取得する。そして、ロボット制御装置３０（
又は制御装置３６）は、取得した第３情報と、取得した第４情報とに基づいて、当該第３
情報に含まれる第３ユーザー姿勢情報毎に第３ユーザー姿勢情報と基準となる姿勢を示す
基準姿勢情報とが対応付けられた情報を含む基準情報を生成する。これにより、ロボット
制御装置３０は、生成した基準情報に基づいて、ユーザーによるロボットの操作を補助す
ることができる。
【０１３１】
　なお、ロボット制御装置３０と制御装置３６が別体の場合、制御装置３６は、ユーザー
装置１０、ロボット２０、ロボット制御装置３０、サーバーＳＢのそれぞれと互いに通信
可能に接続される。そして、制御装置３６は、決定部３６５が決定した標的姿勢を示す情
報を、ロボット制御装置３０が備えるロボット制御部３５に出力し、生成部３６６が生成
した基準情報をサーバーＳＢのデータベースＤＢに出力して記憶させる。また、当該場合
、制御装置３６は、ユーザー装置１０が備える構成であってもよく、ロボット２０が備え
る構成であってもよく、サーバーＳＢが備える構成であってもよい。
【０１３２】
＜サーバーＳＢが制御装置３６を有する場合の処理＞
　以上の説明においては、ロボット制御装置３０が制御装置３６を備える場合を例示した
が、サーバーＳＢが制御装置３６を備えてもよい。図５は、サーバーＳＢが制御装置３６
を備える場合に基準姿勢情報を生成する手順について説明するための図である。図６は、
サーバーＳＢが制御装置３６を備える場合にロボット２０を制御する手順について説明す
るための図である。以下の説明における制御装置３６の構成及び動作を、既に説明したロ
ボット制御装置３０が制御装置３６を備える場合に適用してもよい。
【０１３３】
（基準情報を生成する処理）
　図５は、サーバーＳＢが、ロボット２０の操作を習熟した第２ユーザー（図５において
符号Ｕ２で示すユーザー）の姿勢を示す基準姿勢情報となる第２ユーザー姿勢情報に基づ
いて基準情報を生成する処理を示している。サーバーＳＢは、ロボット制御装置３０を介
して、ロボット２０の姿勢を示す姿勢情報を定期的に取得している。
【０１３４】
　サーバーＳＢのユーザー情報取得部３６１が、ユーザー装置１０を介して第２ユーザー
姿勢情報を取得すると（Ａ１）、変化前ロボット情報取得部３６２は、ユーザー情報取得
部３６１が第２ユーザー姿勢情報を取得した時点での最新のロボット２０の姿勢情報を変
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化前姿勢情報として取得する（Ａ２）。
【０１３５】
　第２ユーザーＵ２はロボット２０の操作に習熟しているので、変化前姿勢情報が示すロ
ボット２０の姿勢において第２ユーザーＵ２が行った操作は、望ましい操作であると考え
られる。そこで、生成部３６６は、変化前ロボット情報取得部３６２が取得した変化前姿
勢情報と、ユーザー情報取得部３６１が取得した基準姿勢情報としての第２ユーザー姿勢
情報とを関連付けることにより、複数の基準情報を生成する（Ａ３）。
【０１３６】
　ところで、ロボット２０の姿勢が同一であっても、ユーザーが次に変化させたいと考え
ている姿勢が同一であるとは限らない。例えば、同一のロボット２０の姿勢から、ロボッ
ト２０に物体を掴ませる動作をさせる場合と、物体を倒す動作をさせる場合とが考え得る
。そこで、生成部３６６は、ユーザー情報取得部３６１が第２ユーザー姿勢情報を取得す
る直前に取得した複数の変化前姿勢情報と第２ユーザー姿勢情報とを関連付けることによ
り複数の基準情報を生成してもよい。生成部３６６がこのようにして基準情報を生成する
ことで、基準情報を用いることで、ロボット２０の操作に習熟していない第１ユーザーＵ
１が、所望する動作をロボット２０にさせることができる確率が向上する。
【０１３７】
　また、生成部３６６は、第２ユーザーの操作内容ごとに、変化前姿勢情報と第２ユーザ
ー姿勢情報とを関連付けた複数の基準情報を生成してもよい。生成部３６６は、例えば、
連続する複数の第２ユーザー姿勢情報に基づいて操作内容を推定し、推定した操作内容に
対応する複数の基準情報を生成してデータベースＤＢに記憶させる。生成部３６６は、第
２ユーザーにより入力された操作内容を示すテキスト情報に関連付けて複数の基準情報を
データベースＤＢに記憶させてもよい。具体的には、生成部３６６は、例えば変化前姿勢
情報が示す変化前姿勢においてロボット２０に物体を掴ませるという操作内容、及び物体
を倒させるという操作内容のそれぞれに関連付けて、基準姿勢情報をデータベースＤＢに
記憶させる。生成部３６６は、第２ユーザーＵ２の属性（例えば、ロボット２０の操作経
験の長さ、身体の大きさ、性別等）に関連付けて、複数の基準情報をデータベースに記憶
させてもよい。
【０１３８】
　生成部３６６は、変化前姿勢情報と第２ユーザー姿勢情報とを教師データとして、入力
された変化前姿勢情報と第１ユーザー姿勢情報とに適した基準姿勢情報を出力可能な機械
学習モデルを生成してもよい。生成部３６６は、例えば、既に構築された機械学習モデル
に変化前姿勢情報と第２ユーザー姿勢情報とを入力することにより機械学習モデルを更新
し、機械学習モデルに入力された第１ユーザー姿勢情報に適した基準姿勢情報を出力でき
るようにすることができる。
【０１３９】
　また、生成部３６６は、第２ユーザー姿勢情報を直接的に用いる代わりに、第２ユーザ
ー姿勢情報に基づいて動作したロボット２０の変化後姿勢情報に基づいて基準姿勢情報を
生成してもよい。このようにするために、生成部３６６は、第２ユーザー姿勢情報に基づ
いてロボットが姿勢を変化させた後の変化後姿勢を示す変化後姿勢情報を取得する第４情
報取得部としての変化後ロボット情報取得部３６３から変化後姿勢情報を取得する。生成
部３６６は、変化前姿勢情報と変化後姿勢情報とに基づいて第２ユーザー姿勢情報を特定
し、変化前姿勢情報と、特定した第２ユーザー姿勢情報とを関連付けることにより、複数
の基準姿勢情報を生成する。
【０１４０】
（基準情報に基づいてロボット２０を動作させる処理）
　続いて、図６を参照しながら、ロボット２０の操作に習熟していない第１ユーザーＵ１
がロボット２０を操作する場合のサーバーＳＢの動作について説明する。図６に示す例に
おいても、サーバーＳＢは、ロボット制御装置３０を介して、ロボット２０の姿勢を示す
姿勢情報を定期的に取得している。
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【０１４１】
　サーバーＳＢのユーザー情報取得部３６１が、ユーザー装置１０を介して第１ユーザー
Ｕ１姿勢情報を取得すると（Ｂ１）、変化前ロボット情報取得部３６２は、ユーザー情報
取得部３６１が第２ユーザー姿勢情報を取得した時点での最新のロボット２０の姿勢情報
を変化前姿勢情報として取得する（Ｂ２）。続いて、サーバーＳＢの決定部３６５は、変
化前姿勢情報と、変化前姿勢情報が示す変化前姿勢をしている時点で第１情報取得部とし
てのユーザー情報取得部３６１が取得した第１ユーザー姿勢情報とに基づいて、第１ユー
ザーＵ１の姿勢と異なる標的姿勢をロボットの姿勢に決定する。
【０１４２】
　具体的には、まず、特定部３６４はデータベースＤＢを参照して、複数の基準姿勢情報
から一の基準姿勢情報を選択する（Ｂ３）。特定部３６４は、選択した基準姿勢情報を決
定部３６５に通知する。決定部３６５は、通知された基準姿勢情報が示す姿勢を、標的姿
勢として決定する。決定部３６５は、決定した標的姿勢に対応する基準姿勢情報を対象基
準姿勢情報としてロボット制御装置３０に送信する（Ｂ４）。以下、特定部３６４の動作
について詳細に説明する。
【０１４３】
　特定部３６４は、ロボット２０の姿勢を変化させるために用いられる複数の基準姿勢情
報のうち、変化前姿勢情報と、変化前姿勢情報が示す変化前姿勢をしている時点でユーザ
ー情報取得部３６１が取得した第１ユーザー姿勢情報とに対応する対象基準姿勢情報を特
定する。すなわち、特定部３６４は、それぞれ変化前姿勢情報と、変化前姿勢情報が示す
変化前姿勢をしている過去の時点において取得された第２ユーザーＵ２の姿勢を示す基準
姿勢情報とが関連付けられた複数の基準情報から選択した一の基準情報に対応する基準姿
勢情報を対象基準姿勢情報として選択する。
【０１４４】
　具体的には、まず、特定部３６４は、変化前姿勢情報と第１ユーザー姿勢情報とに基づ
いて、第１ユーザー姿勢情報が示す第１ユーザーＵ１の姿勢に対応する第２ユーザーＵ２
の姿勢を推定する。そして、特定部３６４は、推定した第２ユーザーＵ２の姿勢を示す第
２ユーザー姿勢情報に関連付けてデータベースＤＢに記憶されている基準姿勢情報を対象
基準姿勢情報として特定する。特定部３６４がこのようにして対象基準姿勢情報を選択す
ることで、決定部３６５は、第１ユーザーＵ１の姿勢に最も合った標的姿勢を決定するこ
とができるので、第１ユーザーＵ１がロボット２０を適切に操作しやすくなる。
【０１４５】
　特定部３６４は、複数の基準情報の中から、第１情報取得部としてのユーザー情報取得
部３６１が取得した第１ユーザー姿勢情報と、第２情報取得部としての変化前ロボット情
報取得部３６２が取得した変化前姿勢情報とに基づいて、第１ユーザーが意図した標的姿
勢にロボットの姿勢を変化させられる蓋然性が相対的に高い一の基準情報を選択する。　
【０１４６】
　特定部３６４は、第１ユーザー姿勢情報と変化前姿勢情報とに基づいて、第１ユーザー
Ｕ１が意図した標的姿勢を推定し、推定した標的姿勢にロボットの姿勢を変化させられる
蓋然性が相対的に高い一の基準情報を選択してもよい。具体的な処理として、特定部３６
４は、ユーザー情報取得部３６１が取得した第１ユーザー姿勢情報に基づいて、ロボット
２０が備える一以上のモーターそれぞれの回動角、角速度、角加速度及びトルクを示す仮
標的姿勢情報を生成する。特定部３６４は、生成した仮標的姿勢情報と変化前姿勢情報と
に基づいて対象基準姿勢情報を特定する。
【０１４７】
　特定部３６４は、例えば第１ユーザー姿勢情報に基づいて第１ユーザーＵ１の操作内容
を特定することにより標的姿勢を推定してもよい。具体的には、特定部３６４は、生成部
３６６が第２ユーザーの操作内容ごとに変化前姿勢情報と第２ユーザー姿勢情報とを関連
付けた複数の基準情報を生成した場合、第１ユーザーＵ１が行おうとしている操作内容を
特定し、特定した操作内容に対応する複数の基準情報から、変化前姿勢情報に対応する一
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の基準情報を選択する。特定部３６４は、複数の連続する第１ユーザー姿勢情報に基づい
て第１ユーザーＵ１が行おうとしている操作内容を特定してもよく、第１ユーザーＵ１が
入力した操作内容を示すテキスト情報に基づいて操作内容を特定してもよい。特定部３６
４は、このように操作内容を特定した結果を利用することで、第１ユーザーＵ１が意図し
た標的姿勢を正しく特定できる確率を高めることができる。
【０１４８】
　ところで、ロボット２０の操作を行った経験が比較的長い第１ユーザーＵ１の姿勢は、
ロボット２０の操作を行った経験が比較的短い第１ユーザーＵ１の姿勢に比べて、ロボッ
ト２０の変化前姿勢が同一の状態で同一の操作を行った第２ユーザーＵ２の姿勢に近いと
考えられる。そこで、特定部３６４は、第１ユーザーＵ１がロボット２０の操作を行った
経験の長さを示す情報を取得し、取得した情報に基づいて第１ユーザー姿勢情報に対応す
る第２ユーザー姿勢情報を推定してもよい。
【０１４９】
　具体的には、特定部３６４は、第１ユーザーＵ１がロボット２０を操作した経験の長さ
に基づいて、変化前姿勢情報と第１ユーザー姿勢情報とに対応すると想定される複数の基
準姿勢情報から一の基準姿勢情報を選択する。このようにすることで、決定部３６５が、
第１ユーザーＵ１が行おうとした操作に最も適した基準姿勢情報に基づいて標的姿勢を決
定することができる。なお、特定部３６４は、第１ユーザーＵ１の操作経験の長さの他に
、第１ユーザーＵ１の身体の大きさ又は性別といった属性に関連付けられた複数の基準姿
勢情報から一の基準姿勢情報を選択してもよい。
【０１５０】
　特定部３６４は、複数の変化前姿勢情報と複数の第２ユーザー姿勢情報とを教師データ
として作成された機械学習モデルに変化前姿勢情報と第１ユーザー姿勢情報とを入力する
ことにより、対象基準姿勢情報を特定してもよい。この場合、特定部３６４は、機械学習
モデルから出力される基準姿勢情報を対象基準姿勢情報として特定する。
【０１５１】
　決定部３６５が同一のタイミングで取得された第１ユーザー姿勢情報と変化前姿勢情報
とを用いて標的姿勢を決定できるようにするために、ユーザー情報取得部３６１は、時刻
に関連付けて第１ユーザー姿勢情報を取得し、変化前ロボット情報取得部３６２は、時刻
に関連付けて変化前姿勢情報を取得してもよい。この場合、決定部３６５は、同一の時刻
に関連付けられた変化前姿勢情報と第１ユーザー姿勢情報とに基づいて、標的姿勢をロボ
ットの姿勢に決定する。決定部３６５がこのような構成を有することで、第１ユーザーＵ
１が姿勢を変化させた時点におけるロボット２０の姿勢に基づいて標的姿勢が決定される
ので、決定部３６５が、第１ユーザーＵ１の意図に合った標的姿勢に決定できる確率を高
めることができる。
【０１５２】
　以上、この発明の実施形態を、図面を参照して詳述してきたが、具体的な構成はこの実
施形態に限られるものではなく、この発明の要旨を逸脱しない限り、変更、置換、削除等
されてもよい。
【０１５３】
　また、以上に説明した装置（例えば、ロボット制御装置３０、制御装置３６）における
任意の構成部の機能を実現するためのプログラムを、コンピューター読み取り可能な記録
媒体に記録し、そのプログラムをコンピューターシステムに読み込ませて実行するように
してもよい。なお、ここでいう「コンピューターシステム」とは、ＯＳ（Operating　Sys
tem）や周辺機器等のハードウェアを含むものとする。また、「コンピューター読み取り
可能な記録媒体」とは、フレキシブルディスク、光磁気ディスク、ＲＯＭ、ＣＤ（Compac
t　Disk）－ＲＯＭ等の可搬媒体、コンピューターシステムに内蔵されるハードディスク
等の記憶装置のことをいう。さらに「コンピューター読み取り可能な記録媒体」とは、イ
ンターネット等のネットワークや電話回線等の通信回線を介してプログラムが送信された
場合のサーバーやクライアントとなるコンピューターシステム内部の揮発性メモリー（Ｒ
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ＡＭ）のように、一定時間プログラムを保持しているものも含むものとする。
【０１５４】
　また、上記のプログラムは、このプログラムを記憶装置等に格納したコンピューターシ
ステムから、伝送媒体を介して、あるいは、伝送媒体中の伝送波により他のコンピュータ
ーシステムに伝送されてもよい。ここで、プログラムを伝送する「伝送媒体」は、インタ
ーネット等のネットワーク（通信網）や電話回線等の通信回線（通信線）のように情報を
伝送する機能を有する媒体のことをいう。
　また、上記のプログラムは、前述した機能の一部を実現するためのものであってもよい
。さらに、上記のプログラムは、前述した機能をコンピューターシステムにすでに記録さ
れているプログラムとの組み合わせで実現できるもの、いわゆる差分ファイル（差分プロ
グラム）であってもよい。
【０１５５】
＜付記＞
　本発明は、以下の発明として把握することもできる。
【０１５６】
　（１）第１ユーザーに関する情報を検出するユーザー装置と、第１ロボットと、前記第
１ロボットを制御するロボット制御装置とを備え、前記第１ユーザーの姿勢である第１ユ
ーザー姿勢を示す第１ユーザー姿勢情報を含む第１情報を前記ユーザー装置から取得し、
取得した前記第１情報に基づいて姿勢を変化させる前の前記第１ロボットの姿勢である変
化前姿勢を、取得した前記第１情報に含まれる前記第１ユーザー姿勢情報が示す前記第１
ユーザー姿勢に対応する姿勢である標的姿勢に変化させるとともに、前記第１ロボットに
より検出された第１検出情報に応じた処理を前記ユーザー装置に行わせるロボットシステ
ムが備える制御装置であって、前記第１情報を取得する第１情報取得部と、前記変化前姿
勢を示す変化前姿勢情報と前記第１検出情報とのうち少なくとも前記変化前姿勢情報を含
む第２情報を取得する第２情報取得部と、第２ユーザーの姿勢である第２ユーザー姿勢を
示す第２ユーザー姿勢情報毎に前記第２ユーザー姿勢情報と基準となる姿勢を示す基準姿
勢情報とが対応付けられた情報を含む基準情報と、前記第１情報取得部が取得した前記第
１情報と、前記第２情報取得部が取得した前記第２情報とに基づいて、前記第１ロボット
の姿勢であって当該第１情報に含まれている前記第１ユーザー姿勢情報が示す前記第１ユ
ーザー姿勢に対応する前記標的姿勢を決定する決定部と、を備える制御装置。
【０１５７】
　（２）前記基準情報の中から、前記第１情報取得部が取得した前記第１情報に含まれる
前記第１ユーザー姿勢情報と、前記第２情報取得部が取得した前記第２情報に含まれる前
記変化前姿勢情報とに応じた前記基準姿勢情報を対象基準姿勢情報として特定する特定部
を備え、前記決定部は、前記特定部が特定した前記対象基準姿勢情報と、前記第１情報取
得部が取得した前記第１情報に含まれる前記第１ユーザー姿勢情報とに基づいて前記標的
姿勢を決定する制御装置。
【０１５８】
　（３）前記変化前姿勢情報は、現在の前記第１ロボットが備える１以上のモーター毎の
回動角、角速度、角加速度、トルクのそれぞれによって表される情報であり、前記基準姿
勢情報が示す姿勢は、第２ロボットの姿勢のうち前記第２ユーザー姿勢情報が示す第２ユ
ーザー姿勢に対応する姿勢であり、前記基準姿勢情報毎に前記基準姿勢情報に対応付けら
れた前記第２ユーザー姿勢情報は、前記第２ロボットが備える１以上のモーター毎の回動
角、角速度、角加速度、トルクのそれぞれによって表される情報であり、前記特定部は、
前記第１情報取得部が取得した前記第１情報に含まれる前記第１ユーザー姿勢情報を逆運
動学に基づいて、前記第１ロボットが備える１以上のモーター毎の回動角、角速度、角加
速度、トルクのそれぞれによって表される情報である仮標的姿勢情報に変換し、変換した
前記仮標的姿勢情報と、前記第２情報取得部が取得した前記第２情報に含まれる前記変化
前姿勢情報とに基づいて、前記対象基準姿勢情報を特定する、制御装置。
【０１５９】
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　（４）前記特定部は、前記基準情報の中から、前記第１情報取得部が取得した前記第１
情報に含まれる前記第１ユーザー姿勢情報と、前記第２情報取得部が取得した前記第２情
報に含まれる前記変化前姿勢情報とに応じた前記基準姿勢情報であることが最も尤もらし
い前記基準姿勢情報を、前記対象基準姿勢情報として特定する、制御装置。
【０１６０】
　（５）第３ユーザーに関する情報を検出するユーザー装置と、第３ロボットと、前記第
３ロボットを制御するロボット制御装置とを備え、前記第３ユーザーの姿勢である第３ユ
ーザー姿勢を示す第３ユーザー姿勢情報を含む第３情報を前記ユーザー装置から取得し、
取得した前記第３情報に基づいて姿勢を変化させる前の前記第３ロボットの姿勢である変
化前姿勢を、取得した前記第３情報に含まれる前記第３ユーザー姿勢情報が示す前記第３
ユーザー姿勢に対応する姿勢である標的姿勢に変化させるとともに、前記第３ロボットに
より検出された第３検出情報に応じた処理を前記ユーザー装置に行わせるロボットシステ
ムが備える制御装置であって、前記第３情報を取得する第３情報取得部と、前記第３情報
取得部が取得した前記第３情報に含まれる前記第３ユーザー姿勢情報が示す姿勢に対応す
る前記標的姿勢に前記第３ロボットの姿勢が変化した後の前記第３ロボットの姿勢である
変化後姿勢を示す変化後姿勢情報と前記第３検出情報とのうち少なくとも前記変化後姿勢
情報を含む第４情報を取得する第４情報取得部と、前記第３情報取得部が取得した前記第
３情報と、前記第４情報取得部が取得した前記第４情報とに基づいて、当該第３情報に含
まれる前記第３ユーザー姿勢情報毎に第３ユーザー姿勢情報と基準となる姿勢を示す基準
姿勢情報とが対応付けられた情報を含む基準情報を生成する生成部と、を備える制御装置
。
【０１６１】
　（６）前記生成部は、前記第３情報取得部が取得した前記第３情報と、前記第４情報取
得部が取得した前記第４情報とを用いて、機械学習のアルゴリズムに基づいて、前記基準
情報を生成する、制御装置。
【０１６２】
　（７）前記生成部は、過去に生成された前記基準情報を取得可能な場合、当該基準情報
を取得し、取得した当該基準情報と、前記第３情報取得部が取得した前記第３情報と、前
記第４情報取得部が取得した前記第４情報とを用いて、当該第３情報に含まれる前記第３
ユーザー姿勢情報に対応する姿勢として最も尤もらしい姿勢を算出し、算出した姿勢を示
す情報を、当該第３ユーザー姿勢情報に対応付ける前記基準姿勢情報として特定し、特定
した前記基準姿勢情報と当該第３ユーザー姿勢情報とが対応付けられた情報を含む前記基
準情報を生成する、制御装置。
【０１６３】
　（８）第５ユーザーに関する情報を検出するユーザー装置と、第５ロボットと、前記第
５ロボットを制御するロボット制御装置とを備え、前記第５ユーザーの姿勢である第５ユ
ーザー姿勢を示す第５ユーザー姿勢情報を前記ユーザー装置から取得し、取得した前記第
５ユーザー姿勢情報に基づいて姿勢を変化させる前の前記第５ロボットの姿勢である変化
前姿勢を、取得した前記第５ユーザー姿勢情報が示す前記第５ユーザー姿勢に対応する姿
勢である標的姿勢に変化させるとともに、前記第５ロボットにより検出された第５検出情
報に応じた処理を前記ユーザー装置に行わせるロボットシステムが備える制御装置であっ
て、前記ユーザー装置により検出された１以上の情報であって同期された情報である第５
情報と、前記第５ロボットにより検出された１以上の情報であって同期された情報である
第６情報とを取得し、取得した前記第５情報及び前記第６情報を記憶部に記憶させる、制
御装置。
【０１６４】
　（９）前記第５情報は、前記第５ユーザー姿勢情報を含み、前記第６情報は、前記第５
ユーザー姿勢情報が示す姿勢に対応する前記標的姿勢に前記第５ロボットの姿勢が変化し
た後の前記第５ロボットの姿勢である変化後姿勢を示す変化後姿勢情報と前記第５検出情
報とのうち少なくとも前記変化後姿勢情報を含む、制御装置。
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【符号の説明】
【０１６５】
１…ロボットシステム、１０…ユーザー装置、１１…ヘッドマウントディスプレイ、１２
、１３…データグローブ、２０…ロボット、２１…頭部部分、２２…右腕部分、２３…左
腕部分、２４…支持部分、３０…ロボット制御装置、３２…記憶部、３４…通信部、３５
…ロボット制御部、３６…制御装置、３６１…ユーザー情報取得部、３６２…変化前ロボ
ット情報取得部、３６３…変化後ロボット情報取得部、３６４…特定部、３６５…決定部
、３６６…生成部、３６７…記憶制御部、ＤＢ…データベース、Ｎ…ネットワーク、ＳＢ
…サーバー、Ｕ１…第１ユーザー
【要約】
　制御装置３６は、ロボット２０を操作する第１ユーザーの姿勢を示す第１ユーザー姿勢
情報を取得するユーザー情報取得部３６１と、第１ユーザー姿勢情報に基づいてロボット
２０の姿勢を変化させる前のロボット２０の姿勢である変化前姿勢を示す変化前姿勢情報
を取得する変化前ロボット情報取得部３６２と、変化前姿勢情報と、変化前姿勢情報が示
す変化前姿勢をロボット２０がしている時点でユーザー情報取得部３６１が取得した第１
ユーザー姿勢情報とに基づいて、第１ユーザーの姿勢と異なる標的姿勢をロボット２０の
姿勢に決定する決定部３６５と、を有する。

【図１】 【図２】
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