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１． 研究課題 

 本研究では、深層学習によるロボット行動学習と言語学習を融合研究、コミュニケーション研究

を発展させることにより、環境認知や言語処理といったコミュニケーションに必要となる高次認知

能力を自律的に獲得することを目的とする。最終的には実ロボットを用いて、人間との協働を必要

とするような実作業で評価を行う。 

 

２． 主な研究成果 

2.1 本文 

これまでに、人間の指示に応じて行動するロボットを目指して，音声言語と行動の関係性をニュ

ーラルネットワーク (NN) に獲得させる試みがこれまで行ってきた。特に我々の手法では、言語と

動作を同時に経験として得ることで、その共有表現を獲得することで相互の変換が可能であること

を示している。 

しかしながら，実ロボットで得られる”経験”の量と質は現状では極めて限られており、そこで

利用できる言語はあまりにも小規模である。これに対して、近年の大規模コーパスを利用した言語

モデルが極めて優れた言語生成機能を有することが示されている。ネットにあげられた大量の文章

は、それ自体は現実世界ではないものの、文章を入力した人間の世界の見方が反映されている。 

 そこで、事前学習済みの言語分散表現を、生成動作や実環境の状況に合わせ、変換する機構

retrofitted Paired Recurrent Autoencoder (rPRAE) を提案した[1]．図 1 に概要を示す。rPRAE

では、運動と変換を行う深層学習入力の言語情報として，事前学習済みモデルの単語の分散表現を

用いる．そして，この分散表現を非線形層である retrofit Layerで変換する． 

 

 

図１ rPRAEモデル 

提案手法の有効性を確かめるため NAOを用いた物体操作の実験を行った．実験で用いる言語デー

タには，類義語を含む未知語を用意した．各要素は事前学習済みの 300 次元の word2vec のベクト



 

ルである．動作用 RAE のエンコーダと言語用 RAE のデコーダを用い言語記述を生成したところ，

学習時にはなかった組み合わせの動作に対しても概ね生成が成功できることが確認された．さらに，

各単語の生成確率を確認した結果，学習に用いた類義語も積極的に利用されていることが確認され

た．逆に，言語用 RAE のエンコーダと動作用 RAE のデコーダを用いて言語指示から動作を生成し

た．結果として，学習時に利用しなかった多様な未知語の入力に対しても，retrofit Layer を利

用することで，概ね動作を生成できることが確認された． 
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５. 研究活動の課題と展望 

 今後は，今回提案したコーパス学習済モデルの応用についてより深い検討をしていく。現状のモ

デルでは、一部の単語にはうまく対応しきれない。具体的には、事前学習済みの言語分散表現の構

造が、実世界と大きく乖離する場合には対応しきれないのである。一部の非常に広い文脈で利用さ

れる多義語は、retorfit Layer における変換後も、「品詞」としての類似性のみの表現になることを

避けられない。今後，新たな変換方法について検討していく。またさらに多自由度のロボットシス

テムへの応用を検討することで、多様な言語コミュニケーションの実現を目指していく。 

 


