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【研究の背景・目的】 

遠隔操作型ロボットの究極の姿として、研究代表
者は遠隔操作型アンドロイドを世界に先駆け開発し
てきた。人間の脳が人間を認識する多くの機能を持
つことから考えれば、人と関わるロボットとして最
も理想的な姿形が人間に酷似したアンドロイドであ
る。これを用いた研究の特長は、制御可能な人間と
してアンドロイドを用いることで、認知科学的知識
を得ることができるとともに、得られた知識を基に、
さらに、人と関わるアンドロイドやロボットを改良
できる点である。 
また、これまでのアンドロイド開発における最も

大きな問題はアクチュエータであった。現在ロボッ
トに用いられている AC/DC サーボモータや、空気ア
クチュエータでは、人間の筋肉が持つ特性を再現で
きない。この問題に対し、研究代表者のグループは
人間型ロボットに最適な電動リニアアクチュエータ
の開発に取り組み、最近になって十分なトルクを得
ることに成功した。このアクチュエータを用いれば、
人間の筋肉のように力やバネ特性を自由に変更する
ことができ、人間との触れ合いも人間のように安全
に行えるアンドロイドを実現できる。 

本研究はこのような背景のもと、従来の遠隔操作
型アンドロイドを、ハードウェア的にもソフトウェ
ア的にもさらに進化させ、今後主流になると予測さ
れる遠隔操作型ロボットの研究開発プラットフォー
ムとして、半自律遠隔操作型アンドロイドを実現す
る。（下図参照） 

 
 

【研究の方法】 
本研究では、従来の遠隔操作型アンドロイドをさ

らに進化させ、操作者の操作能力の限界を補完して、
かつて実現されたことがない、高度に臨場感のある
視覚、聴覚、触覚を通じた人との関わりを実現する
半自律遠隔操作型アンドロイドの研究開発に取り組
む。これは人間の存在は機械で表現できるか？アン
ドロイドは人間として社会に受け入れられるのか？
という野心的な問いに答えていく取り組みでもある。  

まず、人との多様な相互作用が可能なアンドロイ
ドを、新たに開発に成功した人間の筋肉同様の特性
を再現できるリニア電磁アクチュエータを用いて実
現する。すなわち見かけだけで無く触れ合いを通し
ても人間らしいアンドロイドを実現する。そして、
そのアンドロイドにおいて、従来の遠隔操作機能を
自律機能に置き換えていく。その自律化の対象とな
る振る舞いには以下の５つの段階が考えられる。 

(1)瞬きや呼吸に伴う動作等、生命維持機能に由来
する身体動作。  

(2)声や表情表出に付随する身体動作。 
(3)対人状況や社会的状況における注意に伴う動

作(反射的なものから熟考的なものまであり、熟
考的なものほど、自律化が難しい)。 

(4)状況や発話内容に沿う動作や対話 
(5)状況や発話内容に沿わない意図的な動作や発

話 
 

【期待される成果と意義】 
この遠隔操作型アンドロイドの研究には、2006

年から取り組んできている。その後、世界から注目
を集め、今日までの研究活動でその可能性を世界に
十分知らしめた。この研究は、これまでの遠隔操作
型アンドロイド研究成果の基づきながら、その社会
的機能を飛躍的に高めるものであり、この研究によ
り、社会的状況に適用される人工システムのための
自律性の設計論が確立されるとともに、人間の社会
性の認知科学的研究にシステム論的な観点を与える
ことで、社会性を対象とした新しい応用や研究を生
むことができる。 
 

【当該研究課題と関連の深い論文・著書】 
・石黒浩, どうすれば「人」を創れるか？アンドロ
イドになった私, 新潮社, 2011 

・石黒浩，アンドロイドによるトータルチューリン
グテストの可能性，人工知能学会誌，Vol. 26, No. 1, 
pp. 50-54, 2011 
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【ホームページ等】 
http://www.irl.sys.es.osaka-u.ac.jp/ 
http://www.geminoid.jp/ja/index.html 
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