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§１．研究成果の概要 

 

今井グループでは、話題の時間減衰を取り入れた Vanilla SCAIN を開発し、ユーザが対話中に

行う状況依存性の高い質問を扱えるシステム Anytime クエリを構築した。さらに、SCAIN アルゴリズ

ムがユーザの心的状態（信念・欲求）も含めて推定できるようにした MIoM SCAIN を構築し、ユー

ザの状態に合わせたインタラクション理解に向けた開発を進めた。SCAIN アルゴリズムの文脈・解

釈処理に画像中の物体情報を利用する学習アーキテクチャ UniQer を杉浦 G と共同で開発し、時

系列発展する対話の中で画像情報を扱うための下地を確立した。高橋グループでは、環境中に

設置した複数台の Azure Kinect から取得した一般物体認識結果とその座標データから複数物体

の相互関係を記述可能な Graph Neural Network を構築し，ロボットが環境中のいつ、どこで、何を

行動するべきかを決定可能な新しいコンセプトの行動計画手法を提案し、実機実験により動作検

証した。杉浦グループでは、スマートスピーカ向け音声対話モジュールを整備し、他グループへ配

布した。また、マルチモーダル言語生成手法 Attention Branch Encoder-decoder Network(ABEN)

を構築し、生活支援ロボットに対する物体操作指示文生成において既存手法を大幅に超える性能

を達成した。さらに、複数ターンの行動の生成が可能なマルチモーダル言語理解手法 CrossMap 

Transformer を構築した。植田グループでは、人が曖昧な発話から、他者の意図を推定する認知メ

カニズムを明らかにするために、二人一組で参加し、一人の参加者が自分自身のリスク選好をもう

一人の参加者に言語的に伝える必要がある状況でのギャンブリングタスク実験を開始した。オンラ

イン実験によりデータの収集を進めつつある。 

 

 

§２．研究実施体制 

 

（１）今井グループ（慶應義塾大学） 

① 研究代表者：今井 倫太 （慶應義塾大学理工学部 教授） 

② 研究項目 

・SCAIN の音声対話システム化 

・SCAIN の特性解析・評価 

・低ストレス対話システムの構築 

・SCAIN での環境情報利用手法の構築 

 

（2）高橋グループ（慶應義塾大学） 

① 主たる共同研究者：髙橋 正樹 （慶應義塾大学理工学部 教授） 

② 研究項目 

・非言語情報の分散表現に基づく文脈を考慮した環境参照手法の研究 

・環境センシングシステムの構築と人のジェスチャ・視線の動きの取得 

 

（3）杉浦グループ（慶應義塾大学） 
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① 主たる共同研究者：杉浦 孔明 （慶應義塾大学理工学部 准教授） 

② 研究項目 

・音声対話システム構築環境の整備 

・文脈依存型マルチモーダル言語処理の構築 

 

（4）植田グループ（東京大学） 

① 主たる共同研究者：植田 一博 （東京大学大学院総合文化研究科 教授） 

② 研究項目 

・人の関係性と言語表現の運用の研究 
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