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研究の概要 
機械知能の根本問題の解明、ロボットの知能化の基盤技術の確立、人間に関する高度情報処理 

をもつマン•マシーン•インタフェイス原理の解明、脳科学の「こころ」の問題への身体と言語 

からの構成論的研究法の確立を目的として、(1)身体運動コーパスの構築、(2)深部身体感覚の推

定、(3)自然言語と身体運動の情報処理の融合、(4)ヒューマノイドの開発、に取り組んでいる。

研 究 分 野：総合領域 

科研費の分科・細目：情報学・知覚情報処理・知能ロボティクス 

キ ー ワ ー ド：知能ロボット、統計推論、自然言語処理、脳型情報処理 

１．研究開始当初の背景 
身体運動のパターン情報を記号化して構築し

た原始シンボル空間をヒューマノイドロボッ

トと人間の実時間の身体的コミュニケーショ

ンへ応用して実験的に検証することができた。

これまでの研究成果は「知能の力学情報処理

モデル」を、人間と機械の身体感覚をもつコ

ミュニケーションのための情報学へと展開す

るべき段階に来ていることを明確に示唆して

いた。 

 

２．研究の目的 
 本研究の目的は、以下の４点にある。 
① 機械知能の根本問題を解明すること、 
② ロボット知能化の基盤技術を与えること、 
③ 人間に関する高度情報処理マン・マシーン・ 
  インタフェイスの原理を解明すること、 
④ 脳科学の「こころ」の問題へ、身体と言語 
   からの構成論的研究法を与えること。 
 
３．研究の方法 
 研究目標を達成するために、本研究では以

下の５点を研究テーマと設定した。 

① 身体運動コーパスの構築 

② 人間の深部身体感覚の推定とその構造化 

③ 自己とモノ、自己と他者の間の関係性コ

ーパスの構築 

④ 自然言語の情報処理と身体運動の情報処

理の融合 

⑤ 自然言語と身体感覚でコミュニケーショ

ンするヒューマノイドの開発 

 
４．これまでの成果 
研究テーマ①では、人間の身体運動データ

を運動パターン毎に分節化、大規模な運動パ

ターンを構造化する手法を確立した。 

研究テーマ②では、内界感覚器で感じる身

体感覚を全身の運動パターン情報から筋骨

格モデルを用いて推論する技術を開発した。

筋の活動指令を脊髄神経系の刺激と反射ネ

ットワークから計算する方法を開発した。 

研究テーマ③では、ロボットが人間の行動を

観察し、行動の対象となる物体を推定すること、

注視物体から行動を予測すること、を可能にす

る道具使用の情報処理モデルを提案した。 
研究テーマ④では、文章を単語に分け運動記

号を連想するシステムを開発した。また、文章に

相当する運動の生成に成功した。単語や運動

の逐次的学習法、自然言語の辞書を活用した

計算の高速化・連想の多様化法を開発した。 
研究テーマ⑤では、人間とヒューマノイド

の物理的な接触を含むコミュニケーション

を研究し、力制御性の良いアクチュエータの

開発も行ってきた。 



５．今後の計画 
 大規模データベース、関係性コーパスなど

のデータの大規模化について取り組む予定

である。大規模な自然言語のコーパスを利用

することが現在の重要課題である。ヒューマ

ノイドロボットへの言語と身体運動の情報

処理の統合と、力制御性の良いヒューマノイ

ドロボット用アクチュエータの開発にも注

力する計画である。 
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