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【研究の背景・目的】 

 代表者は、人間の認知発達の過程をロボットを
通じて科学する研究をこれまで 4年半、集中的に
行ない、脳の計算モデルを利用して、個体の発達
に大きな成果を挙げてきた。残された大きな課題
として、赤ちゃんがいかに自分や他者の表象を
様々な経験から獲得するかが挙げられる。この課
題に対して、これまでも、発達心理や神経科学な
どのそれぞれの分野でアプローチがなされて来た
が、トータルな理解の獲得は、単一の科学規範だ
けでは不十分である。 
 そこで、本研究では、身体バブリングから社会
性獲得にいたる発達過程をロボットの設計・作動
や赤ちゃんの行動計測を通じた構成的手法(認知
発達ロボティクス[1])を用いて明らかにすること
を目的とする。同調や脱同調の概念を用いて、自
己／非自己(他者)の表象の発達過程を明らかにす
ると同時に、それらをシームレスに結び、「ごっこ
遊び」などが創発可能な計算論的発達モデルを構
築することを目的とする。これらにより、従来の
生態学的自己、対人的自己、そして社会的自己と
いう表象の発達過程が創発される。 

 
【研究の方法】 

   同調／脱同調による自己／他者概念獲得過程 
 
  当初三年間は、自己他者概念獲得過程を生態学
的自己・対人的自己・社会的自己の三つに分け、
それぞれにおける過程の計算モデルを構築する。 

 (1) 新生児期は身体バブリングの構成的実現と随
伴性を基に、同調する身体としての新生児が同調
の調律や想起の過程を構成する(生態学的自己の
確立)。 

 (2) 乳児期は同調してくれる身体である養育者か
らの非明示的な働きかけの解析を基に同期の抑制

が導入され、ターンティキングなどがロボットで
実現される(対人的自己の確立)。 

 (3) さらに幼児期では三者間の相互作用を基にし
たモデル化により、同調の能動的制御による複数
他者との同調／脱同調が実現される(社会的自己
の確立)。 

 並行して、赤ちゃんロボットの設計／製作・実際
の赤ちゃんや人を対象とした心理実験等を用いて
計算モデルの妥当性を検証する。後半の二年間は、
各時期の計算モデルをシームレスに統合し、赤ち
ゃんやロボットによる検証実験を繰り返し統合モ
デルを精錬化し、「ごっこ遊び」などが創発可能
なモデルとして完成させる。 

 
【期待される成果と意義】 
 本研究の遂行により、人間の認知発達の大きな
ミステリーの一つである、自己や他者の概念がど
のように構築されていくかの初期過程の構成的理
解を得ることが可能になる。これにより、発達心
理、神経科学、認知科学に分野に大きなインパク
トを与え、これらの分野との融合を加速し、新し
いサイエンスの構築に繋がると期待される。特に、
構築検証される計算モデルは、「ごっこ遊び」な
どの説明にも適用可能である。また、物理的な人
工物であるロボットの心的モデルとして内包可能
な形態を持つことにより、他者の意図や心的状態
を推定可能なコミュニケーションロボットの設計
指針を与える事ができ、高齢化社会の有用な人工
物の供与が可能になる。 
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