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研究成果の概要 

 

AI4HRIプロジェクトでは、人間とロボットのインタラクションを管理するための AI対応のアーキテク

チャの構築を目指している。人間とロボットの社会的なインタラクションは、物理現象にとどまらず、

心理的、社会的、およびその他の数多くの要因に依存するため、人手によるプログラミングにより自

然で社会的なインタラクションを実現するのが難しい。この問題に対して、本プロジェクトではフラン

ス、ドイツ、日本のパートナーの専門知識を組み合わせ、人間とのインタラクションに関する推論お

よび学習能力に関連する機能をロボットに提供するアーキテクチャを実現する予定である。特に、

日本側では、自然で社会的なインタラクションのデータからの学習の課題に取り組む。 

2022年度には、日本側では、店舗での人間と人間のインタラクションを対象とした大規模なデータ

収集を 2回実施した。また、収集したデータを模倣学習に対応させるための解析や処理を行っ

た。人間とロボットのインタラクションで頻繁に使用される指差しなどのジェスチャーを考慮した模倣

学習の研究を進めていた。さらに、学習したシステムがインタラクション中に起こしてしまうことがある

エラーに対処するために、エラー認識システムを開発した。 

3カ国のコンソーシアムパートナーは、毎月の内部定期会議に加え、2回の国際ワークショップを

開催した。さらに、AI4HRIのアーキテクチャの定義も固めた。このアーキテクチャを使用するため

に必要な知識は、パートナー間のインテグレーション・ウィークで共有した。また、主なケーススタデ

ィとなるインタラクションシナリオを定義し、各パートナーがそのシナリオを中心に研究を進めた。 
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