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(57)【要約】
【課題】ロボット同期化装置及びその方法を提供する。
【解決手段】本発明の一実施形態によるロボット同期化
装置は、仮想ロボットを操作する命令を入力され、入力
された操作命令に基づいて、実機ロボットの物理的なモ
デル及び動作が定義されたデータを基に仮想ロボットの
動作をモデリングし、モデリングされた仮想ロボットを
出力する。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
実機ロボットの物理的なモデル及び動作が定義されたデータを格納する格納部と、
操作部と、
出力部と、
前記実機ロボットまたはサーバと有無線通信を行う通信部と、
前記格納部に格納されたデータを基に、前記操作部を介して入力された操作命令に基づい
て、前記実機ロボットの形状と動作を有する仮想ロボットの大きさ及び動作をモデリング
し、前記モデリングされた仮想ロボットを前記出力部を介して出力し、前記通信部を介し
た実機ロボットとの通信時に前記実機ロボットの動作に従って前記仮想ロボットの動作を
統制する制御部と、
を備える携帯型ロボット同期化装置。
【請求項２】
前記制御部は、前記操作部の操作命令に基づいて前記実機ロボットを操作可能なロボット
操作命令プロトコルを変換し、前記変換されたロボット操作命令プロトコルを用いて前記
通信部を介して前記モデリングされた仮想ロボットのモデル及び動作データを前記実機ロ
ボットに伝送する請求項１に記載の携帯型ロボット同期化装置。
【請求項３】
前記制御部は、
前記実機ロボットの動作結果に基づいて動作されたデータを前記実機ロボットから前記通
信部を介して受信してこれを前記格納部に格納し、前記格納された実機ロボットの動作さ
れたデータを用いて前記仮想ロボットの動作を統制する請求項２に記載の携帯型ロボット
同期化装置。
【請求項４】
前記制御部は、
前記操作部を介して入力された複数の操作命令を統合して一つの連続した操作命令の形で
前記格納部に格納し、前記格納部に格納された一つの連続した操作命令を前記通信部を介
して前記実機ロボットに伝送して前記実機ロボットの動作を統制する請求項２に記載の携
帯型ロボット同期化装置。
【請求項５】
前記制御部は、
異なる実機ロボットと区別される固有識別子またはロボット自動認識コードを用いて通信
しようとする実機ロボットを認識し、前記認識された実機ロボットとは前記通信部を介し
て通信する請求項２に記載の携帯型ロボット同期化装置。
【請求項６】
前記制御部は、
複数の実機ロボットをグループ化し、前記変換されたロボット操作命令プロトコルを用い
て前記通信部を介して前記モデリングされた仮想ロボットのモデル及び動作データを前記
グループ化された複数の実機ロボットに伝送して前記グループ化された複数の実機ロボッ
トを統制する請求項２に記載の携帯型ロボット同期化装置。
【請求項７】
前記出力部は、
前記モデリングされた仮想ロボットを３次元動画として出力する請求項１に記載の携帯型
ロボット同期化装置。
【請求項８】
前記格納部は、
脱着可能なメモリ、あるいは、外部データベース装置である請求項１に記載の携帯型ロボ
ット同期化装置。
【請求項９】
実機ロボットの物理的なモデル及び動作が定義されたデータを格納する段階と、
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前記実機ロボットの形状と動作を有する仮想ロボットを操作する命令を入力される段階と
、
前記入力された操作命令に基づいて、前記格納されたデータを基に前記仮想ロボットの大
きさ及び動作をモデリングする段階と、
前記モデリングされた仮想ロボットを出力する段階と、
実機ロボットとの通信を通じて前記実機ロボットの動作に従って前記仮想ロボットの動作
を統制する段階と、
を含む携帯型ロボット同期化装置を用いたロボット同期化方法。
【請求項１０】
前記入力された操作命令に基づいて、前記実機ロボットを操作可能なロボット操作命令プ
ロトコルを変換する段階と、
前記変換されたロボット操作命令プロトコルを用いて、前記モデリングされた仮想ロボッ
トのモデル及び動作データを前記実機ロボットに伝送する段階と、
をさらに含む請求項９に記載の携帯型ロボット同期化装置を用いたロボット同期化方法。
【請求項１１】
前記仮想ロボットの動作を統制する段階は、
前記実機ロボットの動作結果に基づいて動作されたデータを前記実機ロボットから受信し
てこれを格納する段階と、
前記格納された実機ロボットの動作されたデータを用いて前記仮想ロボットの動作を統制
する段階と、
を含む請求項１０に記載の携帯型ロボット同期化装置を用いたロボット同期化方法。
【請求項１２】
前記入力された複数の操作命令を統合して一つの連続した操作命令の形で格納する段階と
、
前記格納された一つの連続した操作命令を前記実機ロボットに伝送して前記実機ロボット
の動作を統制する段階と、
をさらに含む請求項９に記載の携帯型ロボット同期化装置を用いたロボット同期化方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
本発明はロボットに関し、特に、ロボット同期化技術に関する。
【背景技術】
【０００２】
最近、ロボット産業の発展には目を見張るものがあり、近い将来に国家競争力を取り決め
る重要な産業の一つになる見通しである。これにより、ロボット産業とロボット技術の大
衆化のための家庭用ロボットをはじめとして、教育用及び玩具用ロボットへの関心が高ま
りつつある。現在、多数の業者が、産業用ロボットだけではなく、家庭、教育、玩具ロボ
ットを中心にロボット産業化に大きく寄与しており、今後、知能型ロボットへの投資及び
技術開発が促されることが期待される。
【０００３】
一方、ロボットをシミュレーション可能な技術が提案されている。例えば、ソフトウェア
上で仮想ロボットを製作し、これをシミュレーションしつつ実機ロボットの動作と比較可
能なツールが提案されている。
【０００４】
他方、一般人は、様々なディスプレイ装置によりディスプレイされる映像を通じてゲーム
などを楽しむことに慣れている。このため、別途の複雑な制御装置を用いて多数のロボッ
トを無線にて制御することは一般人にとって決して容易ではない。この理由から、ロボッ
トの動作と連動してロボットの動作がディスプレイされる映像を見ながらロボットを制御
可能な技術の開発が望まれる。
【発明の開示】
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【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
本発明は、実機ロボットの動作と連動して仮想ロボットの動作を映像として提供可能なロ
ボット同期化装置及びその方法を提案する。また、仮想ロボット及び実機ロボットを互い
に同期化可能なロボット同期化装置及びその方法を提案する。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
本発明の一態様によるロボット同期化装置は、実機ロボットの物理的なモデル及び動作が
定義されたデータを格納する格納部と、操作部と、出力部と、及び格納部に格納されたデ
ータを基に操作部を介して入力された操作命令に基づいて、仮想ロボットの動作をモデリ
ングし、モデリングされた仮想ロボットを出力部を介して出力する制御部とを備える。
【０００７】
本発明のさらなる態様によれば、ロボット同期化装置は、実機ロボットまたはサーバと有
無線通信を行う通信部をさらに備え、制御部は、操作部の操作命令に基づいて、実機ロボ
ットを操作可能なロボット操作命令プロトコルを変換し、変換されたロボット操作命令プ
ロトコルを用いて通信部を介してモデリングされた仮想ロボットのモデル及び動作データ
を実機ロボットに伝送する。
【０００８】
本発明のさらなる態様によれば、制御部は、実機ロボットの動作結果に基づいて動作され
たデータを実機ロボットから通信部を介して受信してこれを格納部に格納し、格納された
実機ロボットの動作されたデータを用いて仮想ロボットの動作を統制する。
【０００９】
本発明のさらなる態様によれば、制御部は、操作部を介して入力された複数の操作命令を
統合して一つの連続した操作命令の形で格納部に格納し、格納部に格納された一つの連続
した操作命令を通信部を介して実機ロボットに伝送して実機ロボットの動作を統制する。
【００１０】
一方、 本発明の他の態様によるロボット同期化方法は、実機ロボットの物理的なモデル
及び動作が定義されたデータを格納する段階と、仮想ロボットの操作命令を入力される段
階と、入力された操作命令に基づいて、格納されたデータを基に仮想ロボットの動作をモ
デリングする段階及びモデリングされた仮想ロボットを出力する段階を含む。
【発明の効果】
【００１１】
本発明の一実施形態によれば、実機ロボットの動作と連動された仮想ロボットをリアルタ
イムにて出力することができる。このため、ユーザは、リアルタイムにて出力される仮想
ロボットを通じてまるで実機ロボットを動作させるかのような臨場感を提供されることか
ら、ユーザの興味と遊戯感を増大することができる。さらに、専門家ではない一般人であ
っても、仮想ロボットを用いた操作を通じて別途の複雑な制御装置を要することなく容易
にロボットを調整することができる。
【００１２】
また、仮想ロボット及び実機ロボットを互いに同期化させることにより、ユーザは容易に
仮想ロボットを用いて実機ロボットを動作させたり、実機ロボットを用いて仮想ロボット
を動作させたりすることができる。
【００１３】
さらに、複数の操作命令を統合して一つの連続した操作命令の形で格納し、格納された一
つの連続した操作命令を通じて実機ロボットの動作を統制することができる。これにより
、ユーザは実機ロボットを容易に且つ高速に操作することができる。
【００１４】
さらに、仮想ロボットのシミュレーションを通じて実機ロボットをテストすることができ
ることから、実機ロボットの異常に起因して、製作が完了した状態で再び実機ロボットの
構成要素を変更する可能性が低くなる。なお、実機ロボットを完成する前に実機ロボット
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の動作や構造にどのような問題があるかを正確に把握することができることから、時間的
・費用的な側面からも有効である。
【図面の簡単な説明】
【００１５】
【図１】本発明の一実施形態によるロボット同期化装置及び実機ロボットを示す参照図で
ある。
【図２】本発明の一実施形態によるロボット同期化装置の構成図である。
【図３】本発明の一実施形態によるロボット同期化方法を示すフローチャートである。
【図４】本発明の一実施形態に従い仮想ロボットが実機ロボットを同期化する方法を示す
フローチャートである。
【図５】本発明の一実施形態に従い仮想ロボットが実機ロボットにより同期化される方法
を示すフローチャートである。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１６】
以下、添付図面に基づき、本発明の実施形態を詳しく説明する。本発明を説明するにあた
って、関連する公知機能または構成についての具体的な説明が本発明の要旨を余計に曖昧
にする恐れがあると判断される場合にはその詳細な説明を省略する。なお、後述する用語
は本発明における機能を考慮して定義された用語であり、これらはユーザ、運用者の意図
または慣例などによって異なってくる。よって、その定義はこの明細書の全般に亘っての
内容を踏まえて下されるべきである。
【００１７】
図１は、本発明の一実施形態によるロボット同期化装置２及び実機ロボット１を示す参照
図である。
【００１８】
図１を参照すると、ロボット同期化装置２は、仮想世界で仮想ロボットをリアルタイムに
てディスプレイ可能なあらゆる電子装置を含む。例えば、ロボット同期化装置２は、パソ
コン、ノート型パソコン、テレビなどであってもよく、携帯可能な携帯電話、個人携帯情
報端末（ＰＤＡ）及び携帯用マルチメディアプレイヤー（ＰＭＰ）であってもよいが、本
発明は何らこれらに限定されるものではない。
【００１９】
本発明に係るロボット同期化装置２の仮想ロボット及び実際世界の実機ロボットは、相互
連動を通じてリアルタイムにて同期化される。すなわち、仮想ロボットの動作が実機ロボ
ットの動作にリアルタイムにて反映されたり、実機ロボットの動作が仮想ロボットの動作
にリアルタイムにて反映されて仮想ロボット及び実機ロボットが同じ動作を行うことがで
きる。
【００２０】
実機ロボットは、実際に動作可能なあらゆるロボットを含む。このとき、ロボットは多数
のアクチュエータを電気的または機械的に連結し、且つ、組み立てて得られるものであっ
てもよい。例えば、モジューラロボットであってもよいが、モジューラロボットは人間型
ロボットであるヒューマノイド、子犬ロボットまたは恐竜ロボットなどとして製作される
教育用、玩具用、家庭用、ゲーム用または産業用ロボットであってもよい。
【００２１】
図２は、本発明の一実施形態によるロボット同期化装置２の構成図である。
【００２２】
図２を参照すると、本発明の一実施形態によるロボット同期化装置２は、格納部２００と
、操作部２２０と、出力部２４０及び制御部２６０を備え、通信部２８０をさらに備えて
いてもよい。
【００２３】
格納部２００には、実機ロボット１の物理的なモデル及び動作が定義されたデータが格納
される。また、格納部２００には、予め設定されたロボットの動作パターンに従って仮想
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ロボット２０を駆動可能なプログラムが格納される。上述した物理的なモデル及び動作が
定義されたデータは、仮想ロボット２０の各アクチュエータの位置値、仮想ロボット２０
の回転方向及び回転速度、各アクチュエータが移動可能な制限角度などの制限範囲など仮
想ロボット２０の動作に必要なデータを含む。格納部２００は、脱着可能なメモリであっ
てもよく、外部データベース装置であってもよい。
【００２４】
また、格納部２００は、上述した物理的なモデル及び動作が定義されたデータを暗号化し
て格納することができる。
【００２５】
操作部２２０は、ユーザが操作可能なあらゆる入力インタフェースを含む。例えば、操作
部２２０は、左右上下などの方向キー及び確認キーを含むキー入力型のものであってもよ
い。または、操作部２２０は、ジョイスティック型のものであってもよく、タッチセンサ
ーを介して入力されたタッチ信号を感知可能なタッチパッド型のものであってもよい。さ
らに、操作部２２０は、マウス、ポインティングスティック、図形入力板（タブレット）
、トラックボール、ライトペン、図形処理平板（グラフィックスタブレット）型のもので
あってもよい。なお、操作部２２０は携帯可能な電子機器の入力装置型のものであって、
上述した入力インタフェースが内蔵されたものであってもよい。
【００２６】
出力部２４０は、制御部２６０の制御信号に基づいて仮想ロボット２０を画面に出力する
。このとき、出力部２４０は、３次元動画として仮想ロボット２０を出力することができ
る。さらに、出力部２４０は、光、アラーム音などを外部にそれぞれ出力することができ
るが、このために、出力部２４０は、発光ダイオード（ＬＥＤ）、ブザー及び液晶表示装
置（ＬＣＤ）などを備えていてもよい。
【００２７】
出力部２４０は、上述したタッチセンサーを備え、これにより、操作部２２０と一体に構
成されてもよい。この場合、出力部２４０は、タッチセンサーを介して入力されたタッチ
信号に基づいてディスプレイ機能を制御するためのインタフェースを提供する。例えば、
画面上で仮想ロボット２０の動作を行ったり、動作と関連する命令を受け渡したりするの
に使用可能である。
【００２８】
一方、通信部２８０は、実機ロボット１またはサーバ（図示せず）と有無線通信を行う。
【００２９】
制御部２６０は、ロボット同期化装置２の全般的な動作を制御するが、上述した格納部２
００、操作部２２０、出力部２４０及び通信部２８０を制御する。このとき、制御部２６
０は、格納部２００に格納されているデータを基に、操作部２２０を介して入力された操
作命令に基づいて、仮想ロボット２０の動作をモデリングする。そして、モデリングされ
た仮想ロボット２０を出力部２４０を介して出力する。操作命令は、操作部２２０を介し
てユーザから操作可能なあらゆる形態の命令を含むが、例えば、仮想ロボット２０の歩行
命令であってもよく、歩行外命令または関節単位命令であってもよい。
【００３０】
制御部２６のモデリング作業は、実機ロボット１を仮想の空間に仮想ロボット２０の形状
に形状化する作業である。例えば、制御部２６０は、操作部２２０から入力された操作命
令に基づいて、格納部２００に格納されている実機ロボット１の動作データを参照して仮
想ロボット２０の回転方向及び回転速度を計算することができる。そして、仮想ロボット
２０のアクチュエータを駆動するときの移動角度を計算することができる。次いで、演算
された結果に基づいて仮想ロボット２０をモデリングすることができる。
【００３１】
このとき、制御部２６は、仮想ロボット２０が出力部２４０の画面上で該当位置に移動し
たり、アクチュエータが動作できるように、画面に適するように仮想ロボット２０をモデ
リングする。例えば、仮想ロボット２０の回転方向、回転速度及び移動角度を画面に適す
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るように計算することができる。例えば、操作部２２０を介して入力された操作命令が仮
想ロボット２０の歩行命令に相当する場合、制御部２６は画面上の仮想ロボット２０の足
の高さ、歩幅、角度及び速度を形成する回転方向、回転速度及び移動角度を計算する。そ
して、計算された結果に基づいて、出力部２４０を介して仮想ロボット２０を出力する。
【００３２】
本発明の一実施形態によれば、制御部２６０は、操作部２２０の操作命令に基づいて、実
機ロボット１を操作可能なロボット操作命令プロトコルを変換する。このとき、ロボット
操作命令プロトコルは、ロボット同期化装置２の仮想ロボット２０と実機ロボット１との
間または仮想ロボット２０とサーバ（図示せず）との間の通信を可能にするパラメータを
定義する。次いで、制御部２６０は、変換されたロボット操作命令プロトコルを用いて、
モデリングされた仮想ロボット２０のモデル及び動作データを通信部２８０を介して実機
ロボット１に伝送する。このとき、実機ロボット１は、仮想ロボット２０のモデル及び動
作データを用いてリアルタイムにて動作可能である。
【００３３】
さらに、制御部２６０は、実機ロボット１の動作結果に基づいて動作されたデータを実機
ロボット１から通信部２８０を介して受信し、これを格納部２００に格納する。そして、
格納された実機ロボット１の動作されたデータを用いて、出力部２４０を介して出力され
ている仮想ロボット２０の動作を統制する。これにより、ロボット同期化装置２は、実機
ロボット１の動作結果を出力部２４０を介して出力される仮想ロボット２０の動作に反映
することができる。
【００３４】
実機ロボット１の動作結果を反映するロボット同期化装置２の一実施形態を挙げると、ロ
ボット同期化装置２が通信部２８０を介して実機ロボット１の物理的な姿勢（直立姿勢ま
たは座姿勢など）に関するデータを受信すると、制御部２６０を介して実機ロボット１の
物理的な姿勢を認識し、これにより、出力部２４０を介して出力されている仮想ロボット
２０を実機ロボット１の物理的な姿勢と同様に修正することができる。上述した修正作業
は、仮想ロボット２０が自動的に元の姿勢に戻るように実現可能である。
【００３５】
一方、本発明の一実施形態によれば、制御部２６０は、操作部２２０を介して入力された
複数の操作命令を統合して一つの連続した操作命令の形で格納部２００に格納する。一つ
の連続した操作命令は、実機ロボット１において採用可能な複数の単位動作を一つの連続
した動作として処理するマクロで定義された命令である。例えば、実機ロボット１の挨拶
する動作を実現するために、実機ロボット１の立っている基本姿勢をはじめとして、うつ
むく姿勢、仰向く姿勢及び両手を振る姿勢を一連の連続動作に統合してこれを格納部２０
０に格納することができる。
【００３６】
この場合、制御部２６０は、格納部２００に格納されている一つの連続した操作命令を通
信部２８０を介して実機ロボット１に伝送して実機ロボット１の動作を統制することがで
きる。例えば、制御部２６０が通信部２８０を介して実機ロボット１の一つの連続した挨
拶動作命令を実機ロボット１に伝送すると、実機ロボット１が一連の挨拶動作を連続的に
行うことができる。
【００３７】
一方、本発明の一実施形態によれば、制御部２６０は、異なる実機ロボットと区別される
固有識別子またはロボット自動認識コードを用いて通信しようとする実機ロボットを認識
し、認識された実機ロボットと通信部２８０を介して通信することができる。これは、通
信しようとする実機ロボットではない他の実機ロボットと通信される混同を防止するため
である。
【００３８】
本発明の一実施形態による制御部２６０は、複数の実機ロボットをグループ化することが
できる。そして、変換されたロボット操作命令プロトコルを用いて通信部２８０を介して
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モデリングされた仮想ロボットのモデル及び動作データをグループ化された複数の実機ロ
ボットに伝送することができる。このとき、グループ化された複数の実機ロボットは、上
述した仮想ロボットのモデル及び動作データに基づいて連動されて統制される。
【００３９】
一方、本発明の一実施形態による出力部２４０は、実機ロボット１から受信した実機ロボ
ット１のアクチュエータ情報及びセンサー情報を出力し、格納部２００はこれを格納する
ことができる。そして、操作部２２０は、出力部２４０を介して出力された関節アクチュ
エータ情報及びセンサー情報を用いてユーザから仮想ロボット２０を操作する命令を入力
されることができる。
【００４０】
このとき、アクチュエータ情報は、ロボットを構成する基本単位であるロボット関節に関
する情報である。センサー情報は、ロボットの位置を感知する位置感知センサー、光セン
サー、周りのガスを感知するガスセンサー、温度を感知する温度センサー、振動を感知す
る振動センサー、圧力を感知する圧力センサーなど、周りの特定の状況を感知してその値
を出力する各種のセンサーにより感知された情報を含む。
【００４１】
さらに、出力部２４０は、エラー情報を出力することができる。エラー情報は、通信部２
８０を介した通信時に発生したエラー、操作部２２０を介して入力された操作命令の認識
エラーなどを含むことができる。
【００４２】
図３は、本発明の一実施形態によるロボット同期化方法を示すフローチャートである。
【００４３】
図３を参照すると、ロボット同期化装置２は、実機ロボット１の物理的なモデル及び動作
が定義されたデータを格納する（３００）。次いで、ロボット同期化装置２は、仮想ロボ
ット２０を操作する命令を入力される（３１０）。そして、入力された操作命令に基づい
て、既に格納されているデータを基に、仮想ロボット２０の動作をモデリングする（３２
０）。次いで、ロボット同期化装置２は、モデリングされた仮想ロボット２０を出力する
（３３０）。
【００４４】
上述したロボット同期化方法によれば、ユーザは、仮想ロボットを介してまるで実機ロボ
ットを動作するかのようないきいきしさを提供されることから、ユーザの興味と遊戯感を
増大することができる。さらに、専門家ではない一般人であっても、仮想ロボットを用い
た操作を通じて別途の複雑な制御装置を必要とすることなく容易にロボットを調整するこ
とができる。
【００４５】
図４は、本発明の一実施形態に従い仮想ロボット２０が実機ロボット１を同期化する方法
を示すフローチャートである。
【００４６】
図４を参照すると、ロボット同期化装置２は、仮想ロボット２０の操作命令を入力される
（４００）。次いで、ロボット同期化装置２は、入力された操作命令に基づいて、実機ロ
ボット１を操作可能なロボット操作命令プロトコルを変換する（４１０）。そして、変換
されたロボット操作命令プロトコルを用いて、ロボット操作命令に基づいて、モデリング
された仮想ロボット２０のモデル及び動作データを実機ロボット１に伝送する（４２０）
。すると、実機ロボット１は、モデリングされた仮想ロボット２０のモデル及び動作デー
タを受信し、これを用いて仮想ロボット２０と同じ動作を行う（４３０）。
【００４７】
図５は、本発明の一実施形態に従い仮想ロボット２０が実機ロボット１により同期化され
る方法を示すフローチャートである。
【００４８】
図５を参照すると、ロボット同期化装置２は、実機ロボット１の動作データを実機ロボッ
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る（５１０）。次いで、ロボット同期化装置２は、格納された実機ロボット１の動作デー
タを用いて仮想ロボット２０を動作させる（５２０）。これにより、仮想ロボット２０は
、実機ロボット１の動きと同様に動作可能である。
【００４９】
これにより、仮想ロボット２０及び実機ロボット１を互いに同期化することにより、ユー
ザは容易に仮想ロボット２０を用いて実機ロボット１を動作させたり、実機ロボット１を
用いて仮想ロボット２０を動作させたりすることができる。
【００５０】
一方、ロボット同期化装置２は、入力された複数の操作命令を統合して一つの連続した操
作命令の形で格納することができる。このとき、ロボット同期化装置２は、格納された一
つの連続した操作命令を実機ロボット１に伝送して実機ロボット１の動作を統制すること
ができる。これにより、ユーザは実機ロボットを容易に且つ高速に操作することができる
。
【００５１】
以上、本発明についてその実施形態を中心に説明した。本発明が属する技術分野において
通常の知識を持った者であれは、本発明が本発明の本質的な特性から逸脱しない範囲内で
変形された形で実現可能であることが理解できるであろう。よって、開示された実施形態
は限定的な観点ではなく、説明的な観点から考慮さるべきである。本発明の範囲は上述し
た説明ではなく、特許請求の範囲に開示されており、それと同じ範囲内にあるあらゆる相
違点は本発明に含まれるものであると解釈さるべきである。
【符号の説明】
【００５２】
１：実機ロボット
２：ロボット同期化装置
２０：仮想ロボット
２００：格納部
２２０：操作部
２４０：出力部
２６０：制御部
２８０：通信部
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