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ロボカップ＠ホームにおける音声対話技術
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�� はじめに

ロボカップ＠ホームはロボカップサッカーで培われた技術
を、日常生活で活用しようという試みである。キッチンやリビ
ングルームでのロボットとの共生を想定して、さまざまなシナ
リオを想定し、ロボットがいかに人間と共に作業できるか、そ
の技術を競技形式で評価するものである。本発表では特に音声
対話に焦点を絞り、課題と解決への取り組みを議論する。

図 � !""# 年世界大会（アトランタ、米国）での競技の様子

�� ロボカップ＠ホーム

ロボカップ＠ホーム競技はいくつかの共通の課題とそれぞ
れのチームが独自に設定するオープンチャレンジから構成され
ている。共通課題はテクニカルコミッティーの主導でメーリン
グリストなどで協議を重ねた上で毎年、様々な視点で難しい課
題に変更される。また、競技会において勝敗は単純に課題の成
功・失敗だけで決まるのではなく、以下に挙げるような様々視
点から採点されることになる。

� ロボットと人が自然なコミュニケーションを行っているか？

� アプリケーション志向であるか？

� 技術的に新しい事に挑戦しているか？

連絡先 岡田浩之，玉川大学工学部

� セットアップに時間をかけていないか？

� 観客が見ていて楽しいか？

� 実用的な時間で動作するか？

��� シナリオ
!""$ 年度版のルールブックでは以下のような標準シナリオ

とチームが独自に設定したオープンチャレンジで競技が行われ
る。すべての課題において、ロボットと人は”自然な手段で”
コミュニケーションをすることが望まれ、ジェスチャーや音声
による対話は重要な技術になっている。
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チームのメンバーをロボットが紹介する課題で、基本的な
ナビゲーション機能や障害物回避などの技術が試される。
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あらかじめ指定されたパスに沿ってチームのメンバーの
中の一人を追跡するタスクである。フィールドには相手
チームの他に審判などの様々な動く物体があり、正確な
人物認識と障害物を回避しながらの移動機能が試される。
このタスクは !チームが同時に反対方向から出発しゴー
ルに着くまでの時間を競う。
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あらかじめ主催者によって用意されたいくつかのオブジェ
クトの中から選んだものを取ってくる課題である。経路
探索やオブジェクト認識が試される課題であり、本棚や
冷蔵庫から物を取り出したりする際に腕などのマニピュ
レータが必要となる。競技中に音声で”テレビのそばにあ
る”などとヒントを与えることが許されているので、音
声認識技術は重要である。
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ロボットは出会った人の顔と名前をその場で覚え、再び
会ったときに挨拶をする課題である。顔識別と音声対話
が重要な課題で会場の観客など不特定多数の人物に対応
した手法であれば高得点が期待できる。
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! つのチームが同時にリビングにおいて宝探しをする課
題である。リビングに置かれた複数の物体を探し、見つ
けた時は音声でなんらかの表明をする必要がある。

�� チーム �����	�

ここでは、我々のチーム 
���
�� ��について紹介する。ロ
ボット *図 !+は以下のような特徴を有する。

� ,����-
��
 ./�01 プラットフォーム *ソナー、赤外線
距離センサ、バンパー+

� Ｓ ��2社製レーザレンジファインダー

� ./�01制御、ビジョンシステム、音声処理システムなど
の専用ノートＰＣを内蔵

� 3眼ステレオカメラ（�������� 	���455）

音 声 処 理 は 岩 橋 ら 6��
�
���!""#7�

68
9
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�
�!""37 に よ る 手
法を用いている。詳細は文献を参照されたい。

図 ! 
���
�(� �
���
�



� 終わりに

ロボカップ＠ホームについて紹介した。本稿で再三述べたよ
うに、ロボカップ＠ホームにおいて音声による対話技術は特に
重要視されており、その技術の優劣が勝敗を決すると言っても
過言ではない。また、騒音下における音声認識や観客を相手に
した不特定話者への対応、さらには多国籍言語への対応など音
声研究にとって興味深い課題が山積している。

!""$ 年度のロボカップ世界大会は中国の蘇州において、#

月 �3日から !" 日までの日程で開催される。＠ホームリーグ
の予選通過チームを国別に見ると、最多はイランの <チーム、
続いてドイツが / チーム、地元中国やメキシコも複数のチー
ムが世界大会に選抜されている。これらの国々は近年になって
ロボット研究に力を入れてきた所謂ロボット新興国であり、彼
らがロボットの応用技術が試される＠ホームリーグに積極的に
参加し始めていることは大変興味深いことである。

�� $�������� #�&���!
 ' ��!�
� $���������� の略称

一方で、日本からの世界大会参加チームは我々のチームだけ
である。<月に開催されるロボカップジャパンオープンを見て
も、日本からのエントリーは!チームで海外からの参加チーム
を含め / チームと寂しい限りである。最近の日本では企業を
中心としてホームロボットやサービスロボットの開発に力を入
れており、音声対話や対人認識などの技術を応用したコミュニ
ケーションロボットも市販されている。本稿で述べたとおり、
ロボカップ＠ホームでは音声による対話技術が大きな比重を占
めており、基礎研究の実践の場として適切ではないかと考えら
れる。今後は是非、企業や大学の区別無くロボカップ＠ホーム
への参加をお願いする次第である。

図 / ホームロボットとの対話の様子
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!"<""!/?　 研究課題名「語意獲得における推論の対称性に関
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