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書 評

　近年，飲食店や住空間で協働するロボットが増え，ロバ
ストな環境下において自律的に活動するAI ロボットへの
注目が大きくなっています．AI ロボットといっても幅広
いですが，本書では RoboCup@Home でのブリングミー
タスク（オペレータがロボットに取ってきてほしいものを
指示し，ロボットはそれを会場内から探し，もってくると
いうタスク）を行うロボットを対象にしています．本書は
上記を開発するための入門的な位置づけとなっており，ソ
フトウェア面に関する幅広いトピックをカバーしていま
す．
　第 1～2 章では，本書におけるAI ロボットの定義から
ロボットを構成するハードウェア，および，これらを動か
すためにROS2 の基本的な使い方を初歩的な用語から解説
しています．ROS は現状，主流なロボットミドルウェア
であり，本章で用意されている動作環境を手元に準備する
ことで，初学者でも以降の章の内容を自分で動かしながら
学ぶことが可能となっています．
　第 3章では，音声認識・音声合成を対象に，テンプレー
ト／DPマッチングなどの基本技術からHMMを用いた統
計モデル，深層学習を用いた End-to-End な手法までを解
説しています．章末では認識・合成までを統合したサンプ
ルシステムの，ROSを用いた実装について解説しており，
より実践的な内容となっています．
　第 4章では，ナビゲーションの要素技術である自己位置
推定・地図作成・障害物回避・経路探索についての概要
と，各技術について基本的な手法を紹介しています．ま
た，経路計画後のロボット制御部分までも簡単に紹介して
います．ナビゲーションはRoboCup（ひいてはAI ロボッ
ト）に重要な技術であり，ここで紹介されている手法は実
際に使用されているものも多く，著者の経験をもとにした
タスクケースの具体例は読者の導入を助けています．
　第 5章では，一般的な画像処理（特徴検出・マーカベー
ス）から深層学習を用いた物体認識システムについて導入

しています．後半の深層学習を用いた物体認識では，学習
済のYOLOv5 を用いた一般物体認識を実行することがで
きます．また，本章では一般的な物体検出タスクにとどま
らず，ビジョンシステム中での処理について ROS を用い
たサンプルコードを記載しています．
　第 6章では，ロボットアームのマニピュレーションにつ
いて，位置についての順運動学・逆運動学を導入し，
CRANE+ V2 を用いたシミュレーション，および，実機
での関節・手先位置制御を解説しています．また，章の後
半ではロボットモデルに関する URDF ファイルや tf，
Moveit についての概要を解説しています．これらはいず
れも ROS 上で動作計画を実行するうえで重要なライブラ
リです．
　第 7章では，タスク中の不確実性（認識や動作の失敗）
に対応するため，ステートマシンをベースにしたプランニ
ングについて解説しています．実世界におけるロボットタ
スクにおいては，事前設計が難しい状況が多く考えられる
ため，本章で説明されるようなリカバリー手段を用意して
おくことが求められます．
　最後に付録では，ROS におけるローンチファイル・ア
クション通信・座標系，速度に関する順運動学・逆運動学
を解説しています．
　以上に述べた各章はどれも，AI ロボットの構成要素の
基礎的な部分から最新技術の入り口まで解説したものと
なっています．各技術を理解することで，簡単なブリング
ミータスクを実行することができます．音声・画像・ナビ
ゲーション・マニピュレーション・動作計画のすべてを 1
冊で解説している書籍はなかなかなく，AI ロボットの処
理の一連の流れを体験できるのは貴重です．また，各章末
に付いているミニプロジェクトやステップアップは，AI
ロボット開発のためのより実践的な内容になっており，本
書を超えた実装をする際に重要です．
　すべての章でROS2 を用いたサンプルコードが公開され
ており，初学者に非常に優しい構成となっています．特
に，コードにあわせてDocker イメージも公開しているた
め，初学者が躓きやすい環境構築の部分をサポートしてい
ます．全体的に初学者向けの内容になっている一方，自分
専用の認識モデルやハードウェアなど，より発展的な技術
開発をしたい場合にはもの足りなくなってしまうかもしれ
ません．読者は本書を入口に手を動かしながらAI ロボッ
トのエッセンスを体感し，その後，各章の技術（認識系や
運動系）を参考文献として紹介されている別書籍で深堀し
ていくのがよいのではないでしょうか．
 （富士通株式会社　鈴木　彼方）


