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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　第一の自律移動体と、第二の自律移動体と、からなる配送システムであって、
　前記第一の自律移動体は、
　所定の運行指令に基づいて、路上における自律移動を制御する第一の制御手段と、
　前記第二の自律移動体を積載する第一の積載手段と、
　を有し、
　前記第二の自律移動体は、
　前記運行指令に基づいて自律移動を制御する第二の制御手段と、
　所定の店舗において商品の決済を行う決済手段と、
　決済が完了した前記商品を積載する第二の積載手段と、
　を有し、
　前記運行指令は、
　前記第二の自律移動体を積載した前記第一の自律移動体を前記店舗まで移動させる指令
と、
　前記店舗にて前記第二の自律移動体を降車させる指令と、
　前記第二の自律移動体を前記店舗内に移動させ、商品の決済および当該商品の積載を行
わせる指令と、
　前記商品を積載した前記第二の自律移動体を前記第一の自律移動体に乗車させる指令と
、
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　前記第一の自律移動体を所定の配送場所まで移動させる指令と、
　を含む、配送システム。
【請求項２】
　ユーザの要求に基づいて、前記運行指令を生成し、前記運行指令を前記第一の自律移動
体および第二の自律移動体に送信するサーバ装置をさらに含む、
　請求項１に記載の配送システム。
【請求項３】
　前記サーバ装置は、店舗および商品を指定する情報を前記ユーザから取得し、当該情報
に基づいて前記運行指令を生成する、
　請求項２に記載の配送システム。
【請求項４】
　前記サーバ装置は、電子決済を行うための決済情報を前記ユーザから取得し、前記決済
情報を、前記第二の自律移動体が有する決済手段に送信し、
　前記第二の自律移動体は、前記決済情報を用いて前記店舗における決済を実行する、
　請求項２または３に記載の配送システム。
【請求項５】
　前記第二の自律移動体が有する決済手段は、店舗との間、およびユーザとの間で現金の
収受を行う手段であり、
　前記第二の積載手段は、前記所定の配送場所において、前記ユーザから前記商品に対応
する現金を収受した場合に、前記ユーザに対する前記商品の受け渡しを可能にする、
　請求項１から３のいずれかに記載の配送システム。
【請求項６】
　前記第二の自律移動体は、前記店舗において、決済の方法および指定する商品を担当者
に伝達する報知手段をさらに有する、
　請求項１から５のいずれかに記載の配送システム。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、移動体を用いて物品の配送を行うシステムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　ロボットや移動体を用いて買い物等の補助を行う研究が行われている。例えば、特許文
献１には、店舗において、利用者に追従して自律移動するショッピングカートが記載され
ている。また、特許文献２には、店舗内に配置された複数のロボットが商品のピッキング
を行うシステムが記載されている。このようなシステムを利用することで、買い物に要す
る労力を削減することができる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２００６－１５５０３９号公報
【特許文献２】特開２００７－１０９１４０号公報
【特許文献３】特開２００８－８７８９２号公報
【特許文献４】特開２０１６－１５１９３３号公報
【特許文献５】国際公開第２００４／１０６００９号
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　一方で、近年のＥコマースの普及に伴い、実店舗に出向かずに在宅のまま行える買い物
の利便性が向上している。しかし、ネットショッピングや電子決済などに対応していない



(3) JP 6969408 B2 2021.11.24

10

20

30

40

50

店舗も依然多く、このような店舗で買い物をしたい場合、直接出向く以外の選択肢が無い
。
【０００５】
　本発明は上記の課題を考慮してなされたものであり、実店舗に出向くことなく商品の購
入が可能になる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】
【０００６】
　本発明に係る配送システムは、第一の自律移動体と、第二の自律移動体と、からなり、
所定の店舗にて決済を行って商品を受け取り、当該商品を配送するシステムである。
　具体的には、前記第一の自律移動体は、所定の運行指令に基づいて、路上における自律
移動を制御する第一の制御手段と、前記第二の自律移動体を積載する第一の積載手段と、
を有し、前記第二の自律移動体は、前記運行指令に基づいて自律移動を制御する第二の制
御手段と、所定の店舗において商品の決済を行う決済手段と、決済が完了した前記商品を
積載する第二の積載手段と、を有し、前記運行指令は、前記第二の自律移動体を積載した
前記第一の自律移動体を前記店舗まで移動させる指令と、前記店舗にて前記第二の自律移
動体を降車させる指令と、前記第二の自律移動体を前記店舗内に移動させ、商品の決済お
よび当該商品の積載を行わせる指令と、前記商品を積載した前記第二の自律移動体を前記
第一の自律移動体に乗車させる指令と、前記第一の自律移動体を所定の配送場所まで移動
させる指令と、を含むことを特徴とする。
【０００７】
　第一および第二の自律移動体は、所定の運行指令に基づいて自律移動を行う移動体であ
る。第一の自律移動体は、第二の自律移動体を積載して移動可能に構成される。第一の自
律移動体は、主に道路上を移動する目的の自律移動体であり、例えば、自動運転車両であ
る。
【０００８】
　また、第二の自律移動体は、主に店舗の内外を移動する目的の自律移動体であり、例え
ば、歩行や走行が可能なアシスタントロボットなどである。第二の自律移動体は、商品の
決済を行い、決済が完了した商品を積載する手段を有している。商品の積載は、第二の自
律移動体自身が行ってもよいし、店舗側の担当者に行わせてもよい。また、第二の自律移
動体が有する決済手段は、電子決済に関するデータを送受信することで決済を行ってもよ
いし、現金を収受することで決済を行ってもよい。また、現金の収受方法やカードの読み
取り方法等を店舗側の担当者に通知するためのインタフェースを備えていてもよい。
【０００９】
　運行指令は、各自律移動体に所定の移動や動作を行わせるための情報である。運行指令
は、第一の自律移動体向けの指令と、第二の自律移動体向けの指令のそれぞれを含んでい
てもよい。例えば、第一の自律移動体向けの指令として、第一の自律移動体が向かうべき
店舗、当該店舗に向かうための経路、商品の配送先などが挙げられる。また、第二の自律
移動体向けの指令として、対象店舗の構造や店内配置図（商品やレジの配置等）、購入す
べき商品に関する情報などが挙げられる。
【００１０】
　運行指令に従って各自律移動体を動作させることで、（１）第一の自律移動体が、第二
の自律移動体を搭載した状態で目的の店舗まで走行し、（２）第二の自律移動体を降車さ
せ、（３）第二の自律移動体が当該店舗にて商品の購入を行い、（４）第二の自律移動体
が再び第一の自律移動体に乗車し、（５）所定の配送場所（発注者の自宅等）に向かうと
いったタスクを実行させることができる。すなわち、システムのユーザは、直接店舗に出
向くことなく商品等の購入が可能になる。
　なお、商品の決済とは、当該商品の購入代金の決済に限られない。例えば、商品を介し
たサービス（例えばクリーニング等）に対する対価の支払い等であってもよい。
【００１１】
　また、本発明に係る配送システムは、ユーザの要求に基づいて、前記運行指令を生成し
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、前記運行指令を前記第一の自律移動体および第二の自律移動体に送信するサーバ装置を
さらに含むことを特徴としてもよい。
【００１２】
　このように、本発明は、運行指令を生成し配信するサーバ装置を含んだシステムとして
特定することもできる。
【００１３】
　また、前記サーバ装置は、店舗および商品を指定する情報を前記ユーザから取得し、当
該情報に基づいて前記運行指令を生成することを特徴としてもよい。
【００１４】
　店舗を指定する情報は、第一の自律移動体が向かう先を特定することができれば、どの
ような情報であってもよい。例えば、予め付与された、店舗に固有な識別子であってもよ
いし、店舗の住所および名称などであってもよい。また、商品を指定する情報は、第二の
自律移動体、または、第二の自律移動体に接する店舗側の担当者が理解することができれ
ば、どのような情報であってもよい。例えば、予め付与された、商品に固有な識別子であ
ってもよいし、平文で記載された情報であってもよい。
【００１５】
　また、前記サーバ装置は、電子決済を行うための決済情報を前記ユーザから取得し、前
記決済情報を、前記第二の自律移動体が有する決済手段に送信し、前記第二の自律移動体
は、前記決済情報を用いて前記店舗における決済を実行することを特徴としてもよい。
【００１６】
　決済情報とは、電子決済を行うための電子データであり、例えば、クレジットカードに
関するデータ、電子マネーに関するデータなどである。決済情報は、決済金額や決済回数
、有効期限等が指定されたデータであってもよい。第二の自律移動体が有する決済手段は
、任意のインタフェースを用いて決済情報を店舗側へ送信し、決済を行うことができる。
【００１７】
　また、前記第二の自律移動体が有する決済手段は、店舗との間、およびユーザとの間で
現金の収受を行う手段であり、前記第二の積載手段は、前記所定の配送場所において、前
記ユーザから前記商品に対応する現金を収受した場合に、前記ユーザに対する前記商品の
受け渡しを可能にすることを特徴としてもよい。
【００１８】
　現金の格納および払い出しを行う手段を用いることで、店舗において現金による決済を
行うことが可能になる。この場合、ユーザから現金を収受したことを条件として商品の受
け渡しをするようにしてもよい。例えば、商品を積載する手段に電子ロック等を設け、現
金が投入されたタイミングで取り出しを可能にしてもよい。
【００１９】
　また、前記第二の自律移動体は、前記店舗において、決済の方法および指定する商品を
担当者に伝達する報知手段をさらに有することを特徴としてもよい。
【００２０】
　第二の自律移動体は、自動的に商品をピックアップして精算を行う構成であってもよい
が、店舗側がこのような自動化に対応していない場合、人手を介する必要がある。そこで
、決済の方法（現金の収納場所やカード情報の読み取り方法等）、購入を希望する商品名
などを店舗側の担当者に伝達する手段を設けてもよい。伝達は、例えば、画面表示によっ
て行ってもよいし、音声を用いて行ってもよい。
【００２１】
　なお、本発明は、上記手段の少なくとも一部を含む配送システムまたは自律移動体とし
て特定することができる。また、前記配送システムや自律移動体が行う方法として特定す
ることもできる。上記処理や手段は、技術的な矛盾が生じない限りにおいて、自由に組み
合わせて実施することができる。
【発明の効果】
【００２２】
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　本発明によれば、実店舗に出向くことなく商品の購入が可能になるシステムを提供する
ことができる。
【図面の簡単な説明】
【００２３】
【図１】第一の実施形態に係る配送システムのシステム概要図。
【図２】配送システムが有する構成要素の一例を概略的に示したブロック図。
【図３】自律走行車両１００の外観を示した図。
【図４】自律移動ロボット２００の外観を示した図。
【図５】運行指令データの例。
【図６】構成要素間で送受信されるデータおよび処理を示した図。
【図７】自律走行車両および自律移動ロボットが行う処理のフローチャート図。
【図８】入出力部２０７に表示される画面の例。
【発明を実施するための形態】
【００２４】
（第一の実施形態）
 <システム概要>
　第一の実施形態に係る配送システムの概要について、図１を参照しながら説明する。本
実施形態に係る配送システムは、与えられた指令に基づいて自律走行を行う複数の自律走
行車両１００Ａ…１００ｎと、前記指令を発行するサーバ装置２００と、を含んで構成さ
れる。
　以下、複数の自律走行車両を個々に区別しないで総称する場合には、単に自律走行車両
１００という。
【００２５】
　自律走行車両１００は、自律移動ロボット２００を搭載して走行することができる自動
運転車両である。自律走行車両１００は、Electric Vehicle（ＥＶ）パレットとも呼ばれ
る。なお、自律走行車両１００は、必ずしも無人車両である必要はない。例えば、営業要
員や接客要員、保安要員などが搭乗していてもよい。また、自律走行車両１００は、必ず
しも完全なる自律走行が可能な車両でなくてもよい。例えば、状況に応じて人が運転ない
し運転の補助を行う車両であってもよい。
　自律走行車両１００は、任意の場所で自律移動ロボット２００を下車あるいは乗車させ
ることができる。
【００２６】
　自律移動ロボット２００は、自律走行車両１００から下車した状態において自律移動を
行い、移動先で所定のタスクを実行するロボットである。
　自律走行車両１００は、主に路上を移動する目的を有しており、自律移動ロボット２０
０は、主に店舗の内外を移動する目的を有している。自律走行車両１００を所定の地点ま
で走行させ、当該地点にて自律移動ロボット２００を下車させたうえで、自律移動ロボッ
ト２００が目的地に向かうことで、車両が進入できない場所（例えば、店舗の内部）にお
いてタスクを実行させることが可能になる。
【００２７】
　本実施形態では、ユーザのリクエストに応じて、自律移動ロボット２００を積載した自
律走行車両１００が、ユーザが指定する店舗の近傍まで走行して自律移動ロボット２００
を下車させ、自律移動ロボット２００が当該店舗において商品の購入を行う。購入した商
品を積載した自律移動ロボット２００は、再度自律走行車両１００に乗車し、自律走行車
両１００が、ユーザが指定する地点まで走行する。すなわち、自律走行車両１００は、自
律走行車両１００が走行可能な場所における移動（道路上の移動など）を担当し、自律移
動ロボット２００は、自律走行車両１００が走行できない場所や、走行することが適さな
い場所における移動（店舗内の移動など）を担当する。かかる構成によると、ユーザが実
店舗に出向くことなく、当該店舗における買い物を行うことができる。
【００２８】
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　サーバ装置３００は、複数の自律走行車両１００および自律移動ロボット２００に対し
て運行を指令する装置である。例えば、本実施形態の場合、ユーザからの要請を受け、買
い物を行う対象店舗を特定したうえで、自律走行車両１００に対して、当該店舗にて買い
物を行う旨の運行指令を送信する。運行指令は、自律走行車両１００および自律移動ロボ
ット２００において共有され、「指定された店舗において買い物を行い、指定された場所
に届ける」というタスクが実行される。
【００２９】
 <システム構成>
　システムの構成要素について、詳しく説明する。
　図２は、図１に示した自律走行車両１００、自律移動ロボット２００、およびサーバ装
置３００の構成の一例を概略的に示したブロック図である。なお、自律走行車両１００お
よび自律移動ロボット２００は複数であってもよい。
【００３０】
　自律走行車両１００は、サーバ装置３００から取得した運行指令に従って走行する車両
である。具体的には、無線通信を介して取得した運行指令に基づいて走行経路を生成して
指定された店舗へ向かい、当該店舗において自律移動ロボット２００を降車させる。降車
した自律移動ロボット２００は、当該店舗において買い物を行うというタスク（以下、買
い物タスク）を実行し、自律走行車両１００へ戻ってくる。自律走行車両１００は、買い
物タスクが完了した自律移動ロボット２００を乗車させ、指定された場所へ向かい、商品
の引き渡しを行う。
【００３１】
　自律走行車両１００は、センサ１０１、位置情報取得部１０２、制御部１０３、駆動部
１０４、通信部１０５、近距離通信部１０６を含んで構成される。自律走行車両１００は
、不図示のバッテリから供給される電力で動作する。
【００３２】
　センサ１０１は、車両周辺のセンシングを行う手段であり、典型的にはステレオカメラ
、レーザスキャナ、ＬＩＤＡＲ、レーダなどを含んで構成される。センサ１０１が取得し
た情報は、制御部１０３に送信される。センサ１０１は、自車両が自律走行を行うための
センサを含んで構成される。
　センサ１０１は、自律走行車両１００の車体に設けられたカメラを含んでもよい。例え
ば、Charged-Coupled Devices（ＣＣＤ）、Metal-oxide-semiconductor（ＭＯＳ）あるい
はComplementary Metal-Oxide-Semiconductor（ＣＭＯＳ）等のイメージセンサを用いた
撮影装置を含むことができる。車体の複数の箇所に複数のカメラが設けられていてもよい
。例えば、前方、後方、左右側方にそれぞれカメラが設置されていてもよい。
【００３３】
　位置情報取得部１０２は、車両の現在位置を取得する手段であり、典型的にはＧＰＳ受
信器などを含んで構成される。位置情報取得部１０２が取得した情報は、制御部１０３に
送信される。
【００３４】
　制御部１０３（第一の制御手段）は、センサ１０１および位置情報取得部１０２から取
得した情報に基づいて、自律走行車両１００の制御を行うコンピュータである。制御部１
０３は、例えば、マイクロコンピュータによって構成される。
【００３５】
　制御部１０３は、機能モジュールとして、運行計画生成部１０３１、環境検出部１０３
２、タスク実行部１０３３を有している。各機能モジュールは、ＲＯＭ（Read Only Memo
ry）等の記憶手段に記憶されたプログラムをＣＰＵ（Central Processing Unit）（いず
れも不図示）によって実行することで実現してもよい。
【００３６】
　運行計画生成部１０３１は、サーバ装置３００から運行指令を取得し、自車両の運行計
画を生成する。本実施形態において、運行計画とは、自律走行車両１００が走行する経路
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と、経路の一部または全部において自律走行車両１００が行うべき処理を規定したデータ
である。運行計画に含まれるデータの例として、例えば、以下のようなものが挙げられる
。
【００３７】
（１）自車両が走行する経路を道路リンクの集合によって表したデータ
　自車両が走行する経路は、例えば、不図示の記憶手段に記憶された地図データと、サー
バ装置３００によって指定された店舗に基づいて自動的に生成してもよい。また、外部の
サービスを利用して生成してもよい。
【００３８】
（２）経路上において自車両が行うべき処理を表したデータ
　経路上において自車両が行うべき処理には、例えば、「自律移動ロボット２００を降車
させる」，「自律移動ロボット２００を乗車させる」，「商品の引き渡しを行う」といっ
たものがあるが、これらに限られない。
　運行計画生成部１０３１が生成した運行計画は、後述するタスク実行部１０３３へ送信
される。
【００３９】
　環境検出部１０３２は、センサ１０１が取得したデータに基づいて、車両周辺の環境を
検出する。検出の対象は、例えば、車線の数や位置、自車両の周辺に存在する車両の数や
位置、自車両の周辺に存在する障害物（例えば歩行者、自転車、構造物、建築物など）の
数や位置、道路の構造、道路標識などであるが、これらに限られない。自律的な走行を行
うために必要なものであれば、検出の対象はどのようなものであってもよい。
　また、環境検出部１０３２は、検出した物体をトラッキングしてもよい。例えば、１ス
テップ前に検出した物体の座標と、現在の物体の座標との差分から、当該物体の相対速度
を求めてもよい。
　環境検出部１０３２が検出した、環境に関するデータ（以下、環境データ）は、後述す
るタスク実行部１０３３へ送信される。
【００４０】
　タスク実行部１０３３は、運行計画生成部１０３１が生成した運行計画と、環境検出部
１０３２が生成した環境データ、ならびに、位置情報取得部１０２が取得した自車両の位
置情報に基づいて、自車両の走行を制御する。例えば、所定の経路に沿って走行し、かつ
、自車両を中心とする所定の安全領域内に障害物が進入しないように自車両を走行させる
。車両を自律走行させる方法については、公知の方法を採用することができる。
　また、タスク実行部１０３３は、走行以外のタスク（自律移動ロボット２００の乗降，
ユーザに対する商品の引き渡し等）を実行してもよい。
【００４１】
　駆動部１０４は、タスク実行部１０３３が生成した指令に基づいて、自律走行車両１０
０を走行させる手段である。駆動部１０４は、例えば、車輪、車輪を駆動するためのモー
タやインバータ、ブレーキ、ステアリング機構、二次電池等を含んで構成される。
　通信部１０５は、自律走行車両１００をネットワークに接続するための通信手段である
。本実施形態では、３ＧやＬＴＥ等の移動体通信サービスを利用して、ネットワーク経由
で他の装置（例えばサーバ装置３００）と通信を行うことができる。
　なお、通信部１０５は、他の自律走行車両１００と車々間通信を行うための通信手段を
さらに有していてもよい。
【００４２】
　近距離通信部１０６は、自律移動ロボット２００が有する近距離通信部２０５と通信を
行うためのモジュールである。近距離通信部１０６は、所定の無線通信規格を用いて、近
距離（車室内で通信が行える程度）における通信を行う。
　本実施形態では、近距離通信部１０６は、Ｂｌｕｅｔｏｏｔｈ（登録商標）ＬｏｗＥｎ
ｅｒｇｙ規格（以下、ＢＬＥ）によるデータ通信を行う。ＢＬＥとは、Ｂｌｕｅｔｏｏｔ
ｈによる低電力通信規格であり、機器同士のペアリングを必要とせず、相手を検知するこ
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とですぐに通信を開始できるという特徴を有する。
　なお、本実施形態ではＢＬＥを例示するが、他の無線通信規格も利用可能である。例え
ば、ＮＦＣ（Near Field Communication）、ＵＷＢ（Ultra Wideband）、ＷｉＦｉ（登録
商標）などを利用することもできる。
【００４３】
　自律走行車両１００は、自律移動ロボット２００を積載する手段（第一の積載手段）を
有して構成される。自律走行車両１００は、図３に示したように、車室に自律移動ロボッ
ト２００を積載することができる。また、自律走行車両１００は、自動で開閉する側扉、
自律移動ロボット２００を昇降させるためのエレベータ等を有しており、任意の場所で自
律移動ロボット２００を降車および乗車させることができる。
【００４４】
　次に、自律移動ロボット２００について説明する。
　自律移動ロボット２００は、自律走行車両１００がサーバ装置３００から取得した運行
指令に従って移動し、タスクを実行するロボットである。具体的には、指定された店舗に
ておいて自律走行車両１００から降車して店舗内へ向かい、当該店舗内において、指定さ
れた商品を購入する買い物タスクを実行する。タスク完了後は、自律走行車両１００に戻
る。
【００４５】
　自律移動ロボット２００は、センサ２０１、制御部２０３、駆動部２０４、近距離通信
部２０５、決済ユニット２０６、入出力部２０７を含んで構成される。自律移動ロボット
２００は、不図示のバッテリから供給される電力で動作する。
【００４６】
　センサ２０１は、ロボット周辺のセンシングを行う手段であり、典型的にはステレオカ
メラ、レーザスキャナ、ＬＩＤＡＲ、レーダなどを含んで構成される。センサ２０１が取
得した情報は、制御部２０３に送信される。センサ２０１は、自ロボットが自律移動を行
うためのセンサを含んで構成される。
【００４７】
　制御部２０３（第二の制御手段）は、センサ２０１から取得した情報に基づいて、自律
移動ロボット２００の制御を行うコンピュータである。制御部２０３は、例えば、マイク
ロコンピュータによって構成される。
【００４８】
　制御部２０３は、機能モジュールとして、移動計画生成部２０３１、環境検出部２０３
２、タスク実行部２０３３を有している。各機能モジュールは、ＲＯＭ（Read Only Memo
ry）等の記憶手段に記憶されたプログラムをＣＰＵ（Central Processing Unit）（いず
れも不図示）によって実行することで実現してもよい。
【００４９】
　移動計画生成部２０３１は、自律走行車両１００と同様に、サーバ装置３００から取得
した運行指令に基づいて移動計画を生成する。前述した運行計画が、自律走行車両１００
が走行する経路と、当該経路上において行う処理を規定したデータであるのに対し、移動
計画は、自律移動ロボット２００が移動する経路と、当該経路上において行う処理を規定
したデータである。移動計画に含まれるデータの例として、例えば、以下のようなものが
挙げられる。
【００５０】
（１）自ロボットが移動する経路を表したデータ
　自ロボットが移動する経路は、例えば、店舗に併設された駐車場から店舗内の所定の場
所までを往復する経路とすることができる。当該データは、不図示の記憶手段に記憶され
た店舗内マップと、サーバ装置３００によって指定された店舗に基づいて自動的に生成し
てもよい。また、外部のサービスを利用して生成してもよい。なお、自律移動ロボット２
００が、センシングの結果のみを用いて移動可能である場合、詳細な経路情報は用いなく
てもよい。
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【００５１】
（２）経路上において自ロボットが行うべき処理を表したデータ
　自ロボットが行うべき処理には、例えば、「商品をピッキングする」，「セルフレジに
て会計を行う」，「店舗側の担当者（以下、担当者）とコミュニケーションをとる」とい
ったものがあるが、これらに限られない。
　移動計画生成部２０３１が生成した運行計画は、後述するタスク実行部２０３３へ送信
される。
【００５２】
　環境検出部２０３２は、センサ１０１が取得したデータに基づいて、自ロボット周辺の
環境を検出する。検出の対象は、例えば、通路の位置、自ロボットの周辺に存在する障害
物（例えば歩行者、構造物、建築物など）の数や位置、建物の構造などであるが、これら
に限られない。自律的な移動を行うために必要なものであれば、検出の対象はどのような
ものであってもよい。
　環境検出部２０３２が検出した、環境に関するデータ（以下、環境データ）は、後述す
るタスク実行部２０３３へ送信される。
【００５３】
　タスク実行部２０３３は、移動計画生成部２０３１が生成した移動計画と、環境検出部
２０３２が生成した環境データに基づいて、自ロボットの移動を制御する。ロボットを自
律移動させる方法については、公知の方法を採用することができる。
　また、タスク実行部２０３３は、後述する決済ユニット２０６および入出力部２０７を
用いて、店舗において買い物を行うタスクを実行する。具体的な処理内容については後述
する。
【００５４】
　駆動部２０４は、タスク実行部２０３３が生成した指令に基づいて、自律移動ロボット
２００を移動させる手段である。駆動部２０４は、例えば、車輪、脚、車輪や脚を駆動す
るためのモータやインバータ、ブレーキ、ステアリング機構、二次電池等を含んで構成さ
れる。
【００５５】
　近距離通信部２０５は、自律走行車両１００が有する近距離通信部１０６と通信を行う
ためのモジュールである。無線通信規格等については、近距離通信部１０６と同様である
。
【００５６】
　決済ユニット２０６および入出力部２０７について、自律移動ロボット２００の外観を
示した図である図４を参照して説明する。
【００５７】
　決済ユニット２０６は、店舗において決済を行うための手段である。本実施形態では、
決済ユニットは、現金を格納する金庫と、指定額面の現金を払い出す払い出しユニットか
ら構成される。
　入出力部２０７は、店舗において担当者とコミュニケーションを行うための手段である
。入出力部２０７は、例えば、画像やテキストを表示するディスプレイ装置、音声を再生
する音声再生装置などから構成される。なお、入出力部２０７は、入力を取得可能な構成
であってもよい。例えば、タッチパネルやマイク、音声認識手段などを有して構成されて
もよい。かかる構成によると、担当者からのメッセージを預かる、商品についての付加的
な情報を取得する、担当者に対してヘルプ機能を提供するといったことが可能になる。
【００５８】
　さらに、自律移動ロボット２００は、購入した商品を格納するトランクである格納部を
有して構成される。
【００５９】
　次に、サーバ装置３００について説明する。
　サーバ装置３００は、複数の自律走行車両１００の走行位置を管理し、運行指令を送信
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する装置である。サーバ装置３００は、例えば、ユーザからリクエスト（以下、配送リク
エスト）を受けた場合に、目的地である店舗および購入対象の商品を特定したうえで、当
該店舗付近に位置する自律走行車両１００に対して運行指令を送信する。
【００６０】
　サーバ装置３００は、通信部３０１、制御部３０２、記憶部３０３を有して構成される
。
　通信部３０１は、通信部１０５と同様の、ネットワーク経由で自律走行車両１００と通
信を行うための通信インタフェースである。
【００６１】
　制御部３０２は、サーバ装置３００の制御を司る手段である。制御部３０２は、例えば
、ＣＰＵによって構成される。
　制御部３０２は、機能モジュールとして車両情報管理部３０２１、運行指令生成部３０
２２を有している。各機能モジュールは、ＲＯＭ等の記憶手段に記憶されたプログラムを
ＣＰＵ（いずれも不図示）によって実行することで実現してもよい。
【００６２】
　車両情報管理部３０２１は、管理下にある複数の自律走行車両１００を管理する。具体
的には、所定の周期ごとに複数の自律走行車両１００から位置情報を受信し、日時と関連
付けて後述の記憶部３０３に記憶させる。また、必要に応じて、自律走行車両１００に関
するデータ（以下、車両情報）を保持および更新する。車両情報は、例えば、自律走行車
両１００の識別子、用途・種別、待機地点（車庫や営業所）に関する情報、扉タイプ、車
体サイズ、積載量、満充電時における走行可能距離、現時点における走行可能距離、現在
のステータス（空車、実車、走行中等）などであるが、これ以外であってもよい。
【００６３】
　運行指令生成部３０２２は、自律走行車両１００の配送リクエストを外部から受けた場
合に、派遣する自律走行車両１００を決定し、配送リクエストに基づいて運行指令を生成
する。配送リクエストは、例えば、ネットワーク等を介してユーザから取得する。なお、
配送リクエストの送信元は、必ずしも一般のユーザである必要はなく、例えば、自律走行
車両１００を運行する事業者などであってもよい。
【００６４】
　配送リクエストには、例えば、以下のようなものが含まれるが、これ以外であってもよ
い。
・店舗を特定する情報（対象店舗情報）
・購入対象物を特定する情報（購入物品情報）
・発注者に関する情報（発注者情報）
【００６５】
　図５は、これらの情報に基づいて生成された運行指令の例である。
　対象店舗情報は、店舗を特定するための識別子と、店舗に関するデータ（店舗データ）
から構成される。識別子は、事前に定義されたものであってもよいし、住所や座標等、店
舗の場所を直接表すものであってもよい。また、店舗データは、営業時間等に関する情報
を含んでいてもよいし、店舗内マップなどを含んでいてもよい。
　購入物品情報は、購入する商品を特定するための識別子と個数、品名から構成される。
識別子は、ＪＡＮ（Japanese Article Number）コードなど一意なものであってもよいし
、固有のコードが付されていない商品の場合、空欄であってもよい。その場合、担当者が
理解できるよう、具体的な品名を付すことが好ましい。
　発注者情報は、発注者を識別する情報と、購入した商品の配送先となる場所を含んだ情
報である。
【００６６】
　運行指令の送信先となる自律走行車両１００は、車両情報管理部３０２１が取得した各
車両の位置情報および車両情報（目的を達成できる車両であるか否か）等に応じて決定さ
れる。
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【００６７】
　記憶部３０３は、情報を記憶する手段であり、ＲＡＭ、磁気ディスクやフラッシュメモ
リなどの記憶媒体により構成される。
【００６８】
 <運行指令に基づく運行動作>
　次に、前述した各構成要素が行う処理について説明する。図６は、ユーザのリクエスト
に基づいてサーバ装置３００が運行指令を生成し、自律走行車両１００が運行を開始する
までのデータフローを説明する図である。
【００６９】
　自律走行車両１００は、サーバ装置３００に対して周期的に位置情報を通知する。位置
情報は、例えば、道路ネットワークがノードとリンクによって定義されている場合、ノー
ドやリンクを特定する情報であってもよい。車両情報管理部３０２１は、自律走行車両１
００と、通知された位置情報とを関連付けて記憶部３０３に記憶させる。なお、道路ネッ
トワークは必ずしもノードとリンクによって表されたものでなくてもよい。自律走行車両
１００が移動した場合、位置情報は都度更新される。
【００７０】
　また、自律走行車両１００は、サーバ装置３００に対して周期的に車両情報を通知する
。本実施形態では、自律走行車両１００は、車両情報として以下の情報を送信する。なお
、以下に例示した情報のうち、自律走行車両１００に固有なものについては、繰り返して
の送信を省略してもよい。
・自車両のキャパシティに関する情報（積載可能容量，積載可能重量など）
・現在積載している荷物に関する情報（容量，重量など）
・現在のバッテリ残量（ＳＯＣ）
・走行可能距離
・運行経路に関する情報（運行中である場合）
・運行経路上において増加する予定の荷物に関する情報（容積，重量，地点など）
【００７１】
　ユーザが、不図示の通信手段を介してサーバ装置３００に対して配送リクエストを送信
すると（ステップＳ１１）、サーバ装置３００（運行指令生成部３０２２）が、配送リク
エストに応じて運行指令を生成する（ステップＳ１２）。
【００７２】
　ステップＳ１３では、運行指令生成部３０２２が、サービスを提供する自律走行車両１
００を選択する。例えば、運行指令生成部３０２２は、記憶された自律走行車両１００の
位置情報および車両情報を参照し、リクエストされたサービスを提供可能な自律走行車両
１００を決定する。
　ステップＳ１４では、サーバ装置３００から、対象の自律走行車両１００へ運行指令が
送信される。また、当該運行指令は、近距離通信部１０６および２０５によって自律移動
ロボット２００と共有される。
【００７３】
　ステップＳ１５では、自律走行車両１００（運行計画生成部１０３１）および自律移動
ロボット２００（移動計画生成部２０３１）が、受信した運行指令に基づいて運行計画を
生成する。例えば、自律走行車両１００が、
・指定された店舗の前（あるいは駐車場）まで走行する経路を生成し
・当該店舗まで走行を行い
・自律移動ロボット２００を降車させ
・買い物タスクを終えた自律移動ロボット２００を乗車させ
・指定された配送場所まで走行する
　という運行計画を生成し、自律移動ロボット２００が、
・指定された店舗において降車し
・店舗データ（例えば店舗内マップ等）に基づいて、車両と店舗とを往復する経路を生成
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し
・店舗内へ移動して買い物タスクを実行し
・買い物タスク完了後、自律走行車両１００まで戻る
　という移動計画を生成する。
【００７４】
　なお、自律移動ロボット２００が買い物タスクを実行する方法には、以下のようなもの
がある。
（１）人手を介さない実行方法
　店舗が、ロボットによる商品のピッキングおよび精算に対応している場合がある。例え
ば、商品にタグが付されており、ロボットによって識別可能に構成されている場合や、自
動精算が可能に構成されている場合などである。このような場合、自律移動ロボット２０
０は、購入物品情報に基づいて店舗内にて商品のピッキングを行い、精算を完了させるこ
とができる。このため、図４には図示していないが、自律移動ロボット２００に、商品を
ピッキングするための手段や、現金やカードを授受する手段を持たせてもよい。
【００７５】
（２）人手を介する実行方法
　一方、店舗がこのような特徴を有さない場合、店舗側の担当者によって商品のピッキン
グおよび精算を行う必要がある。この場合、例えば、入出力部２０７を介して希望する商
品名を伝達し、決済ユニット２０６を用いて決済を行う。例えば、合計金額を入出力部２
０７に入力すると、決済ユニット２０６に内蔵された払い出しユニットから現金が払い出
されるようにしてもよい。購入した商品は、担当者によって格納部へ格納される。
【００７６】
　なお、いずれの場合であっても、精算の根拠となるレシート等を紙または電子媒体で受
領し、物理的または電子的に格納することが好ましい。
【００７７】
　生成された運行計画（移動計画）はタスク実行部１０３３（タスク実行部２０３３）へ
送信され、運行が開始される（ステップＳ１６）。なお、運行中においても、サーバ装置
３００に対する位置情報および車両情報の送信は周期的に行われる。
【００７８】
　図７は、ステップＳ１６において運行が開始された後において、自律走行車両１００お
よび自律移動ロボット２００が行う処理のフローチャート図である。
　まず、ステップＳ２１で、自律走行車両１００（タスク実行部１０３３）が、生成した
運行計画に基づいて、指定された店舗へ向けた走行を開始する。
　対象の店舗に接近すると（ステップＳ２２）、自律走行車両１００（タスク実行部１０
３３）が、近傍にて停車が可能な場所を検索して停車し、自律移動ロボット２００を降車
させる（ステップＳ２３）。なお、自律移動ロボット２００が降車した場所が駐車禁止場
所である場合、自律走行車両１００は、所定の駐車場所へ移動してもよい。この場合、自
律移動ロボット２００が買い物タスクを完了させたタイミングで戻ってくるようにしても
よい。また、自律移動ロボット２００が買い物タスクを実行中、自律走行車両１００が、
買い物とは別のタスクを実行するようにしてもよい。
【００７９】
　次に、自律移動ロボット２００（タスク実行部２０３３）が、移動計画に基づいて、店
舗内にて買い物を行うタスクを実行する（ステップＳ２４）。
　前述したように、買い物タスクは自動的に行ってもよいし、担当者を介して行ってもよ
い。担当者を介する場合、例えば、図８に例示したような画面を、入出力部２０７を介し
て表示し、商品のピッキングおよび精算を依頼するようにしてもよい。
　タスクが完了すると、自律走行車両１００（タスク実行部１０３３）が、自律移動ロボ
ット２００を乗車させ（ステップＳ２５）、発注者情報に含まれる配送場所へ向かい、商
品の受け渡しを行う（ステップＳ２６）。
　この際、決済ユニット２０６を用いて現金を収受し、完了した場合に格納部のロックを
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解除するようにしてもよい。また、店舗で受け取ったレシートがある場合や、精算内容に
関するデータを受信している場合、当該内容をユーザに提示して確認させるようにしても
よい。
【００８０】
　以上説明したように、第一の実施形態によると、主に道路上を移動する自律走行車両１
００と、主に道路以外を移動する自律移動ロボット２００の組み合わせによって、実店舗
における買い物を実行させることができる。このように、中長距離の移動に特化した自律
移動体と、店舗におけるタスクの実行に特化した自律移動体とを組み合わせることで、ユ
ーザが実店舗に出向くことなく買い物を行うことが可能になる。
【００８１】
（第二の実施形態）
　第一の実施形態では、自律移動ロボット２００が有する決済ユニット２０６が現金の払
い出しを行った。これに対し、第二の実施形態は、ユーザから事前に取得した情報に基づ
いて電子決済を行う実施形態である。
　決済方法が電子決済である以外は、第二の実施形態に係る配送システムの構成は第一の
実施形態と同様である。
【００８２】
　第二の実施形態では、サーバ装置３００が、ユーザごとに電子決済を行う手段に関する
情報を保持しており、ステップＳ１２にて運行指令を生成する際に、当該電子決済を行う
ためのデータを追加する。
　なお、電子決済を行うためのデータとは、例えば、クレジットカードやデビットカード
に関する情報、電子マネーや仮想通貨に関する情報などであるが、これらに限られない。
例えば、個人識別情報を店頭にてスキャンし、商品を持ち出すことで自動的に精算が可能
な店舗を利用する場合、当該個人識別情報であってもよい。
【００８３】
　また、第二の実施形態では、自律移動ロボット２００が、店舗との間で電子決済に用い
るデータを送受信する手段をさらに有している。データの送受信は、電子的に（例えば無
線通信によって）行ってもよいし、磁気カードやＩＣカード等の媒体を介して行ってもよ
い。例えば、決済ユニット２０６が、支払いに用いる磁気カードやＩＣカードを作成して
排出し、これを用いて担当者が決済を行うようにしてもよい。なお、当該カードは、支払
いに制限があるカード（例えば、一回限り使用できるカード、所定の金額内でのみ決済が
可能なカード等）であることが好ましい。
【００８４】
　第二の実施形態によると、事前に設定した情報に基づいて電子決済を行うため、ロボッ
トが現金を扱うことなく買い物を行うことが可能になる。
【００８５】
（変形例）
　上記の実施形態はあくまでも一例であって、本発明はその要旨を逸脱しない範囲内で適
宜変更して実施しうる。
【００８６】
　例えば、実施形態の説明では、店舗にて商品を購入するシステムを例示したが、本発明
は、店舗から指定した場所に物品を配送するものであれば、買い物以外に適用することも
できる。例えば、店舗において物品の受け渡しを行うシステムに適用してもよい。
【００８７】
　また、自律移動ロボット２００は、完全な自律移動が可能なロボットでなくてもよい。
例えば、遠隔によってユーザのサポートを受けながら動作するものであってもよい。例え
ば、センシングの結果や、カメラが取得した画像をユーザに提供し、ユーザが、移動先や
実行する処理などを指示し、これに基づいて自律移動ロボット２００が動作を行うように
してもよい。すなわち、自律移動ロボット２００は、半自律移動を行うものであってもよ
い。かかる形態によると、店舗に関する詳細なデータ（店舗内マップ等）が無い場合であ
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【００８８】
　また、実施形態の説明では、自律走行車両１００と自律移動ロボット２００が１対１の
ペアをなすものとしたが、両者は必ずしもペアをなす必要はない。例えば、自律移動ロボ
ット２００が店舗へ向かう際に乗車する自律走行車両１００と、店舗から戻る際に乗車す
る自律走行車両１００が別の車両であってもよい。
【００８９】
　また、実施形態の説明では、買い物タスクのみを例示したが、それ以外のタスクを自律
移動ロボット２００が行ってもよい。例えば、店舗において、指定商品を購入するために
列に並ぶといったタスクを実行してもよい。
【符号の説明】
【００９０】
　１００・・・自律走行車両
　１０１，２０１・・・センサ
　１０２・・・位置情報取得部
　１０３，２０３・・・制御部
　１０４，２０４・・・駆動部
　１０５，３０１・・・通信部
　１０６，２０５・・・近距離通信部
　２００・・・自律移動ロボット
　２０６・・・決済ユニット
　２０７・・・入出力部
　３００・・・サーバ装置
　３０２・・・制御部
　３０３・・・記憶部
【図１】 【図２】
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