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研究成果の概要 

 文脈進展における人と人、人と人工知能システム・ロボットとの相互理解の実現に向けて、言語的

文脈、ロボットの行動ベースの文脈、マルチモーダルにおける文脈ならびに、人同士の相互理解

過程の研究を行なった。言語的文脈に関する研究では、相互理解の妨げとなる対話者間の発言

解釈の不一致の可能性がある箇所 SCAINs を推定する手法を開発し、その特性を明らかにした。

また、人間同士の音声対話中に SCAINs として判定された文を表示する SCAINs プレゼンタを構

築し、人同士の会話の相互理解支援における SCAINs の提示の有効性を検証した。ロボットの行

動ベースの文脈に関する研究では、行動の実行場所と実行した行動による環境の変化を表現可

能なアクショングラフに基づきレーン上を移動しながら人を回避する行動を行うこと、人とすれ違うタ

イミングでロボットの姿勢が人の進行方向に対して水平であることで、ロボットの計画や意図が、ロ

ボットと対峙している人に対して伝わりやすくなることを明らかにした。また、ロボットの行動を離れた

位置で観察する人にとっては、場所に応じてロボットの意図理解に差があることが明らかになった。

マルチモーダル文脈に関する研究では、これまでに構築済みの文生成モデルの自動評価尺度を

構築した。人間による評価との相関を用いて評価を行い、標準的評価尺度である BLEU や

ROUGE と比べて圧倒的に高い相関を達成した。さらに、open-vocabulary な指示文に基づいて物

体を場所 Aから場所 Bに移動させるタスクにおいて、従来と比較して数十倍の速度で推論可能な

手法を構築した。人同士の相互理解過程の研究では、飲料の味を表す言語的表現が複数回のイ

ンタラクションにおいて人同士で共有可能かを検証する実験を開始し、実験デザインを修正する知

見を得た。また、実インタラクションに表出される非言語情報・言語情報の時系列分析を行い、イン

タラクションの成否がかなり早い段階で決定されている可能性を示唆する知見を得た。 
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