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	本研究では、 RSNPを用いてインターネット経由で人、ロボット、シニアカーなどをネットワーク化しデータ・状況の管理や、ロボット間での連携・協調動作を実施し、共通操作GUIにより遠隔操作を可能とする。　�RSNP：ロボットサービスネットワークプロトコル��（１）ロボット間連携ネットワーク�（２）人の感情推定に基づく�　　　　　　　移動ロボットの制御�（３）移動ロボットによる�　　　　　　　シニアカー追従制御

