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ジオAIへの期待
～ソーシャルロボット分野～
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会社紹介

Kawasaki Report 2025 より
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社長直轄プロジェクト本部
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当社におけるロボット事業の展開
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産業用ロボットとソーシャルロボットの特性比較

移動能力は
重要な要素
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ロボットの移動のための技術

SLAM（Simultaneous Localization and Mapping）

自己位置推定と環境地図作成を同時に行う技術の総称。

・自己位置推定: センサーデータと作成中の地図の情報を利用し、自分がどこにいるかを把握

・環境地図作成: 推定された自己位置に基づいて、周囲の情報を記録・更新し、地図を作成

LiDAR（light detection and ranging）

パルス状のレーザーを対象物に当て、センサーが反射光を受け取るまでの時間と光の速さをもとに「距
離」を計算。これを繰り返すことで、点の集まり（点群データ）が生成され、周囲の状況を詳細に把握
できるようになる。
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SLAM：実例①フラットな平面移動（障害物回避） 動画

17s

センサ情報を元に移動ルートを更新。障害物の回避も可能。
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SLAM：実例②立体的な移動（階段昇降）

身体（脚部）サイズを加味して、移動可能な段差かどうかを判断させることができる

動画

12s
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SLAM：実例③エリア指定（横断禁止ライン）
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SLAM：実例③エリア指定（横断禁止ライン） 動画

80s

ロボットの地図（一部）
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課題

ロボットは外界情報[*]を使い、自身の身体能力を加味して目的地までの最適なルートを探索。

[*] 外界情報

• ロボットに組み込まれているセンサで見える範囲の情報

• 事前に教えられた空間情報

■課題

移動ルートの探索は、持っている情報を元にした最適解（局所最適）。

広域を移動する場合など、“全体最適”なルートになっている保障はない。
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ソーシャルロボットの世界観（運用イメージ）
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ジオAIに期待すること

個々のロボットが全体最適なルートを選択して移動することが、

効率的なロボット運用には必要。

■ジオAIへの期待

①より広域の時々刻々と変化する外界情報の提供

• 路面情報（段差、不整地）

• 突発的な交通規制・障害物の出現

• 人流の増減

など

②外界情報を加味した推奨ルートの提供
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マスター タイトルの書式設定
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