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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 ジッパー開け動作学習 

日立製作所との共同研究として、ロボットによるジッパー開けタスクを行なった。本作業は一定

方向への力制御だけでなく、操作中の動作軌道の適応が必要になるという点で非常に挑戦的な課題

であるが、提案手法により 30 回程度の学習データによって、状態の異なるバッグのジッパーを開

けることが可能となった。（図 1） 

2.2 ボタン留め 

これまでの衣服畳み、紐結び、ジッパー開けに続く柔軟素材のハンドリングタスクとして、人間

支援につながるとともに従来の事例がない挑戦的なタスクとして、ロボットのボタン留めを取り上

げた。ボタンエイドという専用器具を用い、従来のロボット手法、また提案する学習手法によりタ

スクを部分的に実現した。（図 2） 

2.3 複雑形状表面の擦り動作学習 

表面擦り動作は、清掃などの日常タスクの基礎となると当時に、力触覚と運動の統合が必要とな

る難易度の高いタスクである。本研究では、特に従来の制御法では対処の難しい、複雑形状表面の

擦り動作について、力覚と運動をそれぞれ時間スケールの異なる深層学習モデルで学習後、統合す

る手法を提案し有効性を示した。 

2.4  言語と運等の統合学習 

現在、大規模自然言語コーパスを事前学習した深層学習モデルが、翻訳、対話に限らず多様な応

用が試みられている。本研究では、事前研究として、この事前言語モデルと大規模人間のモーショ

ンキャプチャデータとの統合学習をおこなった。その結果、曖昧な言語指示に対する適切な動作生

成のみならず、提示動作を多様な言語表現で説明することができるようになった。 



 

   

  図 1 ロボットによるジッパー開け学習     図 2 ロボットによるボタン留め学習 
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５. 研究活動の課題と展望 

 今後は，柔軟物ハンドリング、ボタン付、運動言語統合学習の機能拡張を行うと同時に、内閣府

プロジェクトムーンショット、および NEDO の支援を受けつつ、全体システムの統合を目指す。ま

た理工総合研究所における、企業との共同研究を拡大していくことを検討する。 

 


