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１．研究計画の概要 
本研究では，人間とロボットが実世界作業の
中で臨機応変に意味レベルのインタラクシ
ョンを達成することを目指す．すなわち，日
常生活や仕事場の環境の中で，人間が様々な
物を扱いつつ行動するとき，人間の振る舞い
や周囲環境の様子を認識・理解しつつ，その
情報をライフログやサイバースペース等か
ら得られる膨大な知識情報と統合・解釈し，
状況に即した手助け行動や対話など，直観的
かつ実効的な形で人間への知的支援を行う
機能の構築を目指す．  
このために，以下の研究を行う． 
(1) 基礎データとしての人間行動の計測と
情報構造解析ならびにコンテンツ化と蓄積 
(2) 人間行動および環境中の物体・事象から
の意味情報抽出 
(3) 実世界意味情報と事前に蓄積された知
識情報との統合解釈 
(4) 統合解釈を実世界状況に反映するため
の意味レベル行動生成 
(5) 意味情報抽出，蓄積情報との統合解釈，
意味レベル行動生成を融合，一体化した意味
レベル相互作用の理論とシステム 
(6) 意味レベル相互作用を知的人間支援行
動として具現化するロボットシステムや言
語インタラクション 
 
２．研究の進捗状況 
19 年度までは各要素技術の研究と高度化を
行い，20年度からこれらの融合による人間支
援システムの構築に着手している．全体とし
て当初の計画内容は順調に十分に達成され，
また，当初想定していなかった新たな進展，
知見も得られた． 

前者の研究課題別概要は以下の通り． 
(1) 人間行動計測・解析・コンテンツ化：多
数の埋め込みセンサやカメラを駆使して日
常環境中の物体操作を含む人間行動計測の
実現と，熟練技能を対象とした精密行動計測
と定量的解析の実現．  
(2) 人間行動および環境中の物体・事象から
の意味情報抽出：独自の学習型認識手法によ
る高速自動行動識別の実現と，動作・環境・
目的の関係を学習・認識する原理モデル構築． 
(3) 実世界意味情報と事前に蓄積された知
識情報との統合解釈：既知動作情報をもとに
未知動作を解釈するモデル，対話と行動の文
脈と環境・状況情報を統合し「気の利いた」
応答を生成するモデル等の構築． 
(4) 統合解釈を実世界状況に反映するため
の意味レベル行動生成,：確率的行動記号空
間上での基本行動間の内挿や外挿により任
意の行動を生成するモデル． 
(5) 知的人間支援行動のためのロボットシ
ステムや言語インタラクション：後述の「人
工知能ゴーグル」や「ジャーナリストロボッ
ト」に上記技術を統合中． 
後者の例は，実画像から実時間でシーン中
の物体を識別しその名称を出力できる超高
性能画像アノテーション技術と，これをゴー
グル型のカメラとディスプレイに接続し，ラ
イフログデータベースと統合した認知記憶
支援システム「人工知能ゴーグル」の実現，
自律移動ロボットに実画像からの新奇事象
検出およびアノテーション機能等を統合す
ることで自動的にニュース事象を発見し言
語表現する「ジャーナリストロボット」の提
案と世界初の試作機，部屋に固定されずに動
作と環境情報を同時計測できる新たなウェ
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アラブルモーションキャプチャシステムの
開発，などである．これらを含め，複数の学
会賞や新聞・テレビでの多数の報道など，学
界ならびに一般から非常に高い評価を受け，
注目されている． 
 
３．現在までの達成度 
当初の計画以上に進展している． 
当初計画分は順調に達成し，これに加え，想
定外の顕著な成果である超高性能画像アノ
テーション技術とそれを応用した「人工知能
ゴーグル」および「ジャーナリストロボット」
を実現し，高い評価を得ている． 
 
４．今後の研究の推進方策 
上述の「人工知能ゴーグル」および「ジャー
ナリストロボット」を中核プラットフォーム
とし，支援班とも強力に連携しつつ，これま
での成果と他研究班の成果も統合すること
で，高度な知的人間支援システムを構築する． 
 
５. 代表的な研究成果 
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