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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 人型ロボットによる注意機構を用いた調理タスク 

ムーンショットプロジェクトで利用する機体である AIREC（AI-driven Robot for Embrace and 

Care）を用いた、スクランブルエッグの調理の研究を拡張した。具体的には、溶き卵に新たに具材

を加えたものを使用し、機体の動作速度を大幅に向上させることで、訓練データ数を増やした。実

験結果から、本研究の手法は成功率・汎化性の向上に貢献し、リアルタイムで変化する対象の特徴

を知覚し動作を生成できることが確認された。（図１） 

2.2 タオルのハンドリング 

AIREC には複数の作業を行うことが期待されている。しかし動作教示には膨大なコストがかかる。

そこで本研究では、タオル取り込み動作を対象に、バイラテラル遠隔装置を使用した動作教示手法

を検証した。実機実験により、未教示の色や位置にあるタオルを 90％の成功率で取り込むことがで

き、バイラテラル遠隔装置と深層予測学習が有効であることが示された。（図２） 

2.3 多指ハンドによる操り 

本研究では、多数の触覚センサを装備した多指ハンドを用いた複雑な操り動作の実現を目指して

いる。これまでに複数の手法を提案してきたが、未知物体の操りが未だに課題となっていた。本年

度は特に、ランダムな姿勢の未知物体を触覚情報のみを用いて手の中に引き込む動作を対象とし、

Transformer+LSTM モデルを提案し、これを実現した。 

2.4 深層学習による言語処理と実世界とのグラウンディング 

実環境に応じた疑問文生成への試み：現在の大規模言語モデルでは、適切な疑問文生成に関する

研究はまだ少ない状況にある。本研究では、深層予測学習を使用し、ロボットの感覚運動の分散予

測から不確実性が高い場合に質問する疑問文生成モジュールを開発した。この手法を評価するため、

協働者の動作指示に基づくブロックタワーの積み上げるロボットシミュレータを用い評価を行っ

た。その結果、提案手法が画像学習や関節角度の運動学習の不確実性の高い場面を検出可能である

ことが確認された。 

 



 

         

図 1 Dry-AIREC による調理学習    図２ Dry-AIREC による柔軟物ハンドリング学習 
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５. 研究活動の課題と展望 

 今後は，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、調理、洗濯、掃

除、などの家事を軸としたタスク学習と、大規模言語モデル（Large Language Model）との統合学

習の機能拡張を行う。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。 

 


