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盲導犬と人間の共生～盲導犬ロボットの開発と研究～
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1.盲導犬ロボット開発のきっかけ

日本では、目の不自由な人は、杖や点字ブロックを使

用しているものの、危険な生活を過ごしている。そのた

めより安全な生活を送るために、 盲導犬の存在がある。

しかしながら、盲導犬の数は、約 1000 匹。しかし、盲導

犬を必要としている目の不自由な人は、約 8000人もいる。

さらに、店舗に入るとき、盲導犬の 6 割のユーザーが受

け入れ拒否を経験している実態がある。そこで、視覚障

害者や盲導犬の 6 割のユーザーに安全な生活を送ってほ

しいと願い、盲導犬ロボット「あいドック」開発に取り

組んだ。

2.盲導犬ロボット「あいドッグ」の名前の由来

盲導犬ロボットを「あいドック」と名付け、開発に挑

んだ（図 1 参照）。「あいドッグ」の名前の由来には 2 つ

の意味がある。ひとつは、飼い主 Eye(目)をサポートす

る役割。つまり、目の代わりになるということである。

もうひとつは、精 神的な面をサポートする。「あいドッ

グ」の「あい」 は「愛」という意味で、心に寄り添うと

いう意味である。

3.盲導犬ロボット「あいドッグ」の2つの機能

盲導犬の重要な役割について考え、2 つの機能をもっ

たロボットを開発した。

3.1 障害物回避システム

障害物回避システムこの機能は、ロボットについてい

る超音波センサーを用いることにより、超音波センサー

からある一定の距離にある 障害物(自動車など)を認識し

て避けるという機能である。（資料１参照）

また、EV3と Pixyというカメラモジュールを利用して、

画像認識を行い、信号の赤、青を認識し、その情報を EV3

に送り、横断歩道を進むか進まないかを判別する機能で

ある。（資料 2参照）

3.2 愛情表現システムという機能

愛情表現システムは、より本物の盲導犬に近づけるた

めに、ロボットの頭をなでると 「ワンワン」といい、顎

を撫でるとしっぽを振るという機能である。（資料３参照）
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愛情表情システムにより、ロボットではあるが、愛情

を感じられるようになる。

4.「あいドック」の3つの成果

(1)足りない盲導犬の数をカバーする。

盲導犬の育成期間は 2 年近くかかってしまうが、盲

導犬ロボットは、私たちが 4 か月程度で制作できた

ため短期間で大量生産することができれば、足りて

いない盲導犬の数を埋めることができる。

(2)育成費を大幅に削減できる。

盲導犬は育成費が 約 300 万円かかるといわれている

が、盲導犬ロボットは約 25 万円程度でつくることがで

きる。

(3)盲導犬の入店拒否をなくすことができる。

生き物だとアレルギーや身勝手な行為をされるという

理由で入店を断られることがある。しかし、ロボット

を使うことでアレルギーなど がなくなるので入店でき

るようになると考えられる。

5.今後の課題

今の状況では、実際の道路で、目の不自由な方を誘導

することができる段階に到達していない。そのため、目

の不自由な方を誘導するために、ロボットの素材を考え

直し、実際の道路で実験を行う必要があると考えている

ことや、重心が前になっており、少しの段差でも、躓い

てしまうので、大きなタイヤに変える必要と、タイヤの

位置(重心の部分)を変える必要がある。またカメラの性

能の問題で信号の赤、青を背景によって認識できないこ

とがある。なので、カメラを変える必要がある。

最後に私たちの研究が、SGDs の課題解決(3 すべての

人に健康と福祉を 11 持続可能なまちづくり）に繋がる

ことを願う。

図1 製作した盲導犬ロボット「あいドック」
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【資料】盲導犬ロボット「あいドック」の機能

資料１ 障害物回避システム（自転車回避） 資料２ 障害物回避システム（信号認識）

資料３ 愛情表現システム


