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■ 研究業績等 研究の概要

研究の詳細

【著書】
・  著書（翻訳）  『ニューラルネットワー
クとディープラーニング』 学術図書
出版社 （共訳） :2022/03

・  著 書（翻訳）  『 李德毅、杜鷁著
『Art i f ic ia l  Intel l igence with 
Uncertainty』』 エヌ･ティ･エス （共
著）:2017/04

【論文】
・  学 術 論 文  「Prediction and 
Generation of Multiple Complex 
Drawing Figures From Partial 
Drawing Sequences」 2021 IEEE 
International Conference on 
Humanoid, Nanotechnology, 
I n f o rm a t i o n  T e c h n o l o g y , 
Communication and Control, 
Environment, and Management 
IEEE （共著）:2021/11

・  学術論文  「Generation of Musical 
Scores from Chord Sequences 
Using Neurodynamic Model」 
Proc. of 2020 Internat ional 
Con fe rence  on  I ndus t r i a l , 
Engineering & Other Applications 
of Applied Intelligent Systems 
Springer LNAI 12144:638-648 
（共著）:2020/09

・  学術論文  「Hierarchical Learning 
of Primitives Using Neurodynamic 
M o d e l 」 P r o c .  o f  2 0 2 0 
International Conference on 
Industrial, Engineering & Other 
A p p l i c a t i o n s  o f  A p p l i e d 
Intelligent Systems Springer LNAI 
12144:722-731 （共著）:2020/09

【学会発表】
・  ロボット教師における特定人物の音
声の自動生成（情報処理学会　第 83
回全国大会）:2021/03/20

・  ロボット教師における特定分野の
QAシステムの構築（情報処理学会　
第 83回全国大会）:2021/03/19

・  Tweet 日本語感情コーパスに対する
BERT の効果の検証（情報処理学会　
第 83回全国大会）:2021/03/18

人間のように自分自身で学習するロボット

人工知能　深層学習　ロボティクス　リカレントニューラルネットワークキーワード

□研究・技術のプロセス □研究事例 ■研究成果　□使用用途・応用例 □今後の展開

　近年、ロボットや人工知能に関する研究は目覚ましく、様々な事象の予測や行動生成において、人
間以上の能力を発揮することが期待されています。その中でも人間の発達過程からロボットの発達機
構を構築する認知発達ロボティクスの分野が近年注目されており、ロボット自身が発達的に知識を獲
得すると共に、それらの知見をもとに人間を理解することが目標とされています。
　以上のような背景を受け、本研究では、人間の乳幼児のように事前知識がほとんどない状態からロ
ボット自身の行動経験や人間とのやり取りを通して知識や意味ある行動を獲得することを目的として
います。具体的には、深層学習モデルの一種であるリカレントニューラルネットワークを用いて、ロ
ボットのランダムな行動を学習し、環境内にある物体への働きかけや人間の行動模倣を通じて、物体
の行動予測や描画動作を獲得する研究を行っています。

　これまでの研究成果例として、ロボットの道具身体化や描画動作の学習について紹介します。
　道具身体化とは、持っている道具をあたかも自身の身体が拡張したかのように扱える能力のことをいいます。
ロボットの道具身体化では、把持している道具の形状によってロボットの身体モデルを補正し、目標志向動作
の生成を行いました。実験の結果、未学習の道具（T字型道具）に対してもある程度の行動予測ができ、対象

物体を引き寄せることに成功しました。
人間の描画発達については多くの知見がありますが、本研究では特に
Luquet が提案する5段階の描画発達過程をもとにロボットの学習モデ
ルを構築しています。ロボットは、ランダムな描画動作であるなぐり描
きから始め、教示者である人間が描画する動作を模倣することで、直線
や曲線の描画方法から正方形や三角形の描画方法を発達的に獲得してい
きます。

ご連絡窓口 京都橘大学リエゾンオフィス（学術振興課）　TEL：075-574-4186　E-mail：aca-ext@tachibana-u.ac.jp

・人間の理解と知能ロボットの構築の両面から取り組む研究
産学官連携先に向けた

アピールポイント

対応可能なもの ■講演　□研修 □研究相談（学術指導） □学術調査 □コメンテーター ■共同研究・受託研究
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