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調査研究実績 

の概要○○○ 

本研究では、ロボットが人の意図や状況を適切に理解するために必要とする共有信念

を、ロボット自身が人とのマルチモーダルなインタラクションを通して相互適応的に学

習する手法を開発することを目的である。学習手法の開発にあたっては、人とロボット

の共有信念を表現しているダイナミックグラフィカルモデルを、ベイズ学習理論に基づ

いて学習するアプローチをとる。本研究の独創的な点は、ロボット同士、人=ロボットの

インタラクションにおける共有信念の形成過程を比較することで、共有信念を基盤とし

たインタラクションの本質に迫ることである。本研究の意義は、「人とロボットが互い

に分かりあえる、安心・安全なインタラクションが可能となり、日常生活支援ロボット

の市場創出に大きく貢献する」ことである。 

申請者らが既に開発済みの言語獲得計算機構L-Coreでは、人とロボットの間で共有信

念を形成する過程において、ロボットから人へ

の強化信号を利用した相互適応的な学習が部分

的には実現されていたものの、大部分は、ロボ

ットが人の発話や行動や人からロボットへの強

化信号を観測することによる、ロボットが人に

対して一方的に適応する学習であった。そこ

で，本研究では、人とロボットがより自然に相

互適応的にそれぞれの想定する共有信念を形成

できるようなインタラクションの実現のために、

L-Coreの相互適応的学習機能を、拡張・強化し、

共有信念の形成過程の認知的メカニズムを構成論

的に分析した。 

 

図１.人とL-Coreを実装したロボ
ットのインタラクションの様
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調査研究実績 

の概要○○○ 

【研究項目】ロボットの発話生成による効率的な共有信念の学習法の開発 

 従来は、図2中の全体確

信度関数fの学習（共有

信念の一致度の推定）の

際は、共有信念関数Ψを

固定していたので、共有

信念（共有信念関数Ψ）

を発話者に適応させるこ

とができなかった。そこ

で、全体確信度関数fと

共有信念関数Ψを同時に

学習させる手法を開発し

た。L-Coreでは、人がロ

ボットの発話を理解する

確率の目標値ξに従い、

ロボットが適切に発話を

生成することが可能であ

る。従来法では固定して

いたξを動的に変化させ

ることにより、発話の曖

昧さを制御して、効率的

な共有信念の学習を行う

手法を開発した。 
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図２.信念システムの構成図 
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図３．全体確信度関数と共有信念関数の同時学習の様

子 


