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【国際特許分類】
   Ｂ２５Ｊ  13/00     (2006.01)
   Ｂ２５Ｊ   5/00     (2006.01)
   Ａ６３Ｈ   5/00     (2006.01)
   Ａ６３Ｈ  11/00     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｂ２５Ｊ   13/00     　　　Ｚ
   Ｂ２５Ｊ    5/00     　　　Ｃ
   Ａ６３Ｈ    5/00     　　　Ｃ
   Ａ６３Ｈ   11/00     　　　Ｚ

【手続補正書】
【提出日】平成30年10月17日(2018.10.17)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　可動部を有するロボットによる動作が定義されたデータであって、開始動作、中間動作
、終了動作を含む動作定義セットを記憶する記憶手段と、
　音声を出力する音声出力手段と、
　前記可動部を駆動する駆動手段と、
　前記動作定義セットを用いて前記駆動手段に対する駆動命令を生成する命令生成手段と
、
　前記音声の出力に同期して前記駆動手段に対して前記駆動命令を発行する制御手段と、
　を有し、
　前記命令生成手段は、前記可動部の動作時間が前記音声の出力時間と略同一となるよう
に、前記開始動作と終了動作の間に前記中間動作を一回以上挿入した駆動命令を生成する
、
　ロボット。
【請求項２】
　前記命令生成手段は、前記開始動作および終了動作を連続して行った場合の動作時間が
前記音声の出力時間に満たない場合に、前記可動部の動作時間が前記音声の出力時間に達
するまで、前記開始動作と終了動作の間に前記中間動作を反復して挿入する、
　請求項１に記載のロボット。
【請求項３】
　前記中間動作は、１秒以内の、ループが可能な動作である、
　請求項１または２に記載のロボット。
【請求項４】
　前記音声出力手段が出力する音声の内容に応じた種別を取得する種別取得手段をさらに
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有し、
　前記記憶手段には、前記種別に関連付いた複数の動作定義セットが記憶されており、
　前記命令生成手段は、前記種別に対応する動作定義セットを選択し、当該動作定義セッ
トを用いて前記駆動命令を生成する、
　請求項１から３のいずれか１項に記載のロボット。
【請求項５】
　前記音声出力手段が出力する音声が二文以上である場合に、前記命令生成手段は、それ
ぞれの文の種別に応じた複数の動作定義セットを選択し、前記複数の動作定義セットを用
いて前記駆動命令を生成する、
　請求項４に記載のロボット。
【請求項６】
　前記命令生成手段は、前記可動部の位置を初期位置に戻す初期化動作をさらに付加した
駆動命令を生成する、
　請求項１から５のいずれか１項に記載のロボット。
【請求項７】
　駆動手段によって駆動される可動部と、音声を出力する音声出力手段と、を有するロボ
ットの制御方法であって、
　前記可動部による動作が定義されたデータであって、開始動作、中間動作、終了動作を
含む動作定義セットを取得する動作定義取得ステップと、
　前記動作定義セットを用いて前記駆動手段に対する駆動命令を生成する命令生成ステッ
プと、
　前記音声の出力に同期して前記駆動手段に対して前記駆動命令を発行する制御ステップ
と、
　を含み、
　前記命令生成ステップでは、前記可動部の動作時間が前記音声の出力時間と略同一とな
るように、前記開始動作と終了動作の間に前記中間動作を一回以上挿入した駆動命令を生
成する、
　ロボットの制御方法。
【請求項８】
　請求項７に記載のロボットの制御方法をコンピュータに実行させるためのプログラム。
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