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1. はじめに 

本研究では人間とロボットの対話における発

達的な対話戦略モデルを構築することを目的と

する．家庭用のパーソナルロボット[1]なども含

め，多数のコミュニケーションロボットが研究

開発されているが[2][3]，発達的な対話機能はい

まだ困難な課題である．本研究では対話におけ

る表情などの感情表現に注目し，対話過程で人

間側の応答によってロボットの表情応答が変化

するモデルを構築することを目指している．本

稿では，これまで構築した基礎システムについ

て報告する． 

  

2. 提案手法の概要 

人間同士の対話では，自身の発話に対する対

話者の応答によって対話戦略を随時更新してい

く．本研究では同様の機構をロボットで実現す

ることで発達的にロボットが対話戦略を学習す

るシステムを開発することを目指している． 

本研究では人間とロボットの対話において，

特にロボットの自然な表情生成を獲得すること

を目標としている．対話中のロボットの表情変

化に対する人間の応答をもとに強化学習などの

報酬あり学習手法を用いることで，対話過程で

より自然な表情を生成する．これまでは簡易的

な基礎システムとして下記の制約を入れたもの

を構築した． 

(1) 対話内容は固定． 
(2) 人間の発話に対する応答としてロボットは

表情を生成する． 

(3) 人間の応答はボタン押しで行う．（ボタン

を押した場合は表情変化が適切，ボタンを

押さなかった場合は表情変化が不適切） 

(4) 学習は用いず，ロボットの表情生成が不適

切な場合は人間の発話に対するロボットの

表情応答を変化させる． 

(1)について，本研究では図 1 に示すように，

あらかじめ 1 分間の人間とロボットの対話を作成

した．図 1 の各対話文の末尾にある数字は人間の

発話に対してロボットが生成する表情のラベル

を表す．本実験では 7 種類の動作（1：笑う，2：
喜ぶ，3：怒る，4：悲しむ，5：驚く，6：疲労，

7：あくび）を用いた．対話中，人間が発話後，

ラベルに対応する表情をロボットが生成する．

生成したロボットの表情が対話内容に対して不

適切と感じられるなら人間は目の前にあるボタ

ンを押さず，適切であると感じられるならばボ

タンは押し，対話を続行する．ボタンが押され

なかった場合，図 1 のロボット応答の数字ラベル

を別の数字ラベルにランダムで変更する． 
  

3. 評価実験 

 本システムを人間型ロボット Actroid に実装し，

図 1 に示す対話内容について実験を行った．

Actroid（図 2）は空気圧によって駆動する人間型

ロボットであり，柔軟な動きを生成することが 
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図 1. 対話文（奇数行（黒）：人間の発話， 

偶数行（赤）：ロボットの発話， 

数字：ロボットの表情動作） 

1. こんにちは，
→ こんにちは，1

2. いいてんきですね，
→ そうですね，2

3. テストできました，
→ できませんでしたあなたは，3

4. わたしもできませんでした，
→ そうですか，4

5. べんきょうおつかれさまです，
→ あなたもおつかれさまです，6

6. ねぶそくでねむたいです，
→ わたしもです，7

7. きょうのよていはなんですか，
→ つりにいきます，2

8. さいきんつれてますか，
→ ぜんぜんつれません，3

9. きょうはきっとつれます，
→ ありがとうございますあなたのよていは，1

10. えいがをみにいきます，
→ なにをみるんですか，5

11. どらえもんです，
→ おもしろいですよね，2

12. またいっしょにみにいきましょう，
→ ぜひおねがいします，1
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可能である．本研究ではロボットの動きとして， 

頭部 12 自由度による 7 種類の動作を用いて実験

を行った． 

 実験は下記の手順で行った． 

 1. 図 1 の動作に対応する数値をランダムで設定 
 2. ロボットと被験者の対話を行い，ロボット

の動作に対して被験者がボタンを押さなか

った場合は動作（数字）を変更 
 3. 全ての対話文の動作に対して被験者がボタ

ンを押すまで 2.を行う 
実験の結果を表 1 に示す．表 1 は，上記の手順

2.の試行回数に対するロボットの動作数値の変化

を表したものである．表 1 において，赤色の動作

数字ラベルは対話において被験者が新たにボタ

ンを押したものを表している．青色の動作数字

ラベルは以前の試行回数で被験者がボタンを押

したものを表している．表 1 より本実験では 4 回

の試行回数で全ての動作が自然と感じられるよ

うになった． 
 

4. 考察と今後の課題 

 本研究では，対話文とロボットの動作の関係

について学習するシステムを構築した．実験の

結果，対話文に対するロボット動作が発達的に

変化していくことが可能であることが示された． 

一方で，本システムには以下のように多くの

課題があると考えられる． 

1. 対話文と動作の対応付け 
2. ボタン押しによるロボット動作評価 
3. 動作をランダムに修正 

 まず，1.について，自然言語によって生成しう

る全ての文に対して動作を割り当てることは非

効率的である．今後は文の持つ感情値を含まれ

る単語の種類に基づいて算出し，感情値に応じ

て動作を生成するモデルに改良する．2.について，

本研究では人間からのフィードバックをボタン

によって行ったが，今後は人間の表情変化など

をもとに動作の自然度評価を行うシステムに改

良する．3.について，本研究では動作をランダム

に修正する手法を用いたため，自然な動作が生

成されるまで 4 回の試行回数が必要であった．今

後はより収束が早い手法に改良する予定である． 

 

5. おわりに 

 本稿では人とロボットの発達的な対話戦略を

実現するための基礎研究としてこれまで構築し

たシステムについて報告した．実験の結果，人

の応答によってロボットの応答表情を変化させ

ることには成功したが，発達的な対話戦略を実

現する上ではまだ多くの課題が存在する．今後

はこれらの課題を解決し，自然な対話ロボット

の実現を目指したいと考えている． 
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図 2：人間型ロボット Actroid 

表 1：評価実験結果 

試行回数

文

番

号

1.
1 2 3 4

2.
3.
4.
5.
6.
7.
8.
9.
10.
11.
12.

2
2
2
4
2
2
3
4
5
7
2
5

3
2
4
4
1
2
5
3
4
4
2
1

5
2
3
4
6
7
1
3
1
4
2
1

1
2
3
4
6
7
2
3
1
5
2
1
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