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【研究の背景・目的】 
 研究者のグループでは、物体操作と歩行移動だけで
なく多様な全身行動が可能な人間型ロボットである
ヒューマノイドを知能ロボットの一般形ととらえ、小
型から等身大、関節駆動型から筋骨格型まで、それら
全てに共通に利用可能な知能ロボットカーネルを構
成してきた。また模倣の構成論的研究として、箒など
の道具操作を観察し、人、道具、道具で操作される対
象への注視点を順次制御する注視機構を内在させ、身
体対応による動作模倣のレベルから行動プランナ機
能による目的レベル模倣を行ってきた。さらに、人が
ロボットの傍にいて人からの制止や誘導に対応でき
る注意誘導機能と全身受動性をそなえた等身大ヒュ
ーマノイドへと進めてきている。 
 本研究は、このような大きさも構造も異なるヒュー
マノイド系列の研究において、身体・道具環境・行動
様式のモデルを与えることでその多様な行動実現が
可能となるシステム構成法研究の成果の上に、与える
形ではなくロボット自体がいかに獲得できる形で行
動実現の再構成が可能となるかを、人間が提示する操
作から学ぶ「行為観察」と、人から評価を得られる形
でロボットが反復習得を行う「対人反復」、人間がロ
ボットの行動に直接介入して評価を伝える「割込修
正」というプロセスを通して行う獲得問題を取り上げ、
実ヒューマノイドにおいて身体・道具環境・行動様式
が変わっても適切に順応対応してゆけるようにする
仕組みの基本構成原理とその評価を実証的に明らか
にすることを目的とする。 
 
【研究の方法】 

 研究者らは、ロボットの身体、物体や環境、そし

て道具操作のための知識モデルを構築し用いること

で、日常環境における様々な道具利用作業を実現し

てきている。一方で、多自由度ロボットの自己身体

表象獲得問題について、環境の地図を作りながら自

己位置を知る SLAM 技術を応用し、ロボットが自身

の身体表象を獲得しながら自己身体状態を推定する

体内 SLAM 技術を提案してきた。 
 本課題で取り上げる道具環境・行動様式それぞれ

の獲得についても、人が初期記憶として与えた知識

モデルに対して SLAM を拡張し、道具操作方法と対

象の状態、人間の行為と対象の応答の関係を同時に

推定していく観察主導の構成法を明らかにしてゆく。 
観察学習時には、観察者と演示者が同一視点である

一人称視点、演示者が観察者へ向け教示する二人称

視点、自由に行動する演示者を観察する三人称視点

それぞれの学習状況を統合的に扱えるよう、ヒュー

マノイド系列と装着型センサシステムの開発を進め

ながら、行為観察・対人反復・割込修正を組み込ん

だ実ロボットで実環境での評価を進めてゆく。 
 
【期待される成果と意義】 
 本テーマで取り上げる身体・道具環境・行動様式
の獲得法は、人が生活し作業している環境で、人が
使っている道具を用いておこなう作業を、一般のユ
ーザがその場でヒューマノイドへ指示できるように
するものである。生活支援が必要な家庭環境だけで
なく、災害現場や工場、農場においても、その場の
簡潔な指示で人の代わりに作業をおこなっていくロ
ボット知能の基盤を確立していく。 
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【研究期間と研究経費】 
 平成 26 年度－30 年度 
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【ホームページ等】 

http://www.jsk.t.u-tokyo.ac.jp 
inaba@jsk.imi.i.u-tokyo.ac.jp 

図 1 身体・道具環境・行動様式の観察主眼獲得 
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