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理研ガーディアンロボットプロジェクト（GRP）京都大学情報学研究科共催 シンポジウム

セッション1:

心を感じるロボットのための技術開発と実証研究
〜GRP と京大の共同研究成果発表会〜



発表者・題目:

•鹿島 久嗣 (京都大学教授) 13:15～13:35 (ホスト： 中村 泰 TD)

「人間の教示からの強化学習」

•石井 信 (京都大学教授) 13:35～13:55 (ホスト： 中村 泰 TD)

「実環境で経験と人間から学ぶメカニズム」

•森本 淳 (京都大学教授) 13:55～14:15 (ホスト： 港 隆史 TD)



理研 GRPの目標

• 人に寄り添い、「こころ」を感じる自律的なロボットの開発

• 主体性・目的・意図などの高次機能を含む自律機能の解明と構成

⇒ 家庭や社会で人に受け入れられ、共生するロボットを実現



共生ロボットに期待する振る舞い

今日は顔色が悪いな！
ゆっくりしてもらわなきゃ

忘れ物してるな！
でも、すねちゃうと困るから、

うまく気づかせてあげよう

緊張してるみたい。
笑顔・笑顔！！

僕の話、ちゃんと
聞いているのかな？

こんな時に、そんなこと
言わないでよ！！

会話のテンポが合わないな。
ビデオ会議みたい。

最近、廊下がごちゃごちゃ
して、移動が危ないな。
一緒に掃除しようかな？
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人間らしさを学ぶ

• 様々な状況でも「上手」に振る舞う教師として

人間は実環境で動く、ロボットにとっての先人

• ユーザのコミュニケーション相手の理想形として

ユーザとのインタラクションの中で学ぶ

• 「特定の機能」ではない、現場で求められる機能の学習

ユーザが定義する機能の学習

• ユーザーの個性に合わせたさりげないサポート



理研 GRPで行ってきた研究・開発

人間と共生し、心を感じさせるロボット

• リアルな世界でのデータ収集

• 身体を持ったエージェントの経験
＝ 日常の場で現実に起こる現象の記録

⇒ インタラクションロボットのための
プラットーフォーム開発

• 人間のインタラクションの解明

• 人間らしい動作・人間に伝わる表出

• 人間が理解できる HRI
⇒ 心地よいコミュニケーション

学習機能



実世界でのロボットの学習の課題

日常空間で活動するロボットの継続的な学習
ユーザの個性、状態に応じて適切な振る舞いは変わる。

全てのルールを前もって教えるのは容易ではない。

～研究課題～

• 学習目標の曖昧さ
• 何を目標として学習するのか？“良い” 振る舞いとは何か？

⇒ どうやってユーザとのインタラクションの中から学ぶか？

• 状況の多様性
• 同じ状況に直面することはほぼ無い。繰り返し (統計的に同じ)

状況での経験は容易に得られない。
⇒どうやって、少ない経験から学ぶか？
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