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対話ロボットにおける状況依存発話・行動機能実現手法の提案
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�� はじめに

近年，手軽にロボットの購入が可能となり，家庭にロボット
がいることは当たり前になりつつある．例えば，ルンバ "#$%&'

のようなお掃除ロボット，()*+��+（ロボ・ガレージ）%,'の
ような人型二足歩行ロボット，恐竜型 �-.+（/0+�.）%#'

のように鳴き声やしぐさにより，人に癒しを与えストレスを
解消する癒し系ロボット等である．その中でも，人の活動を
サポートするパートナーロボットの研究・開発が近年富に盛
んに行われはじめている．サポートの方法は多様にあり，上記
の �-.+のような癒しによる精神的なサポートをする機能や，
福祉などに利用可能な搭乗歩行型ロボットによる肉体的なサ
ポートをする機能もある．
このようなパートナーロボットには今後，気温や湿度，明る

さ等といった周囲の状況を把握する機能が必要となる．なぜな
ら周囲の状況をロボットが把握することで，従来より高度なサ
ポートが可能となるからである．例えば，ロボットが話し相手
の我々を含む周囲の状況を理解せずに単に上辺だけの共感を示
してくれるよりも，ロボットも周囲の状況を真に理解した上で
我々の話に相槌を打ったり拒絶してみたり，様々な行動（アク
ション）をしてくれる方が，ロボットと我々人間との間により
良い関係（コミュニケーション）を築けるものと考える．しか
し，現在このような機能を実装しているロボットは少ない．
以上の知見から，亀田研究室では ,$$, 年から対話型の癒

し系ロボット �����（������ ��������� ������）%1 2' を
研究・開発しており，上述の周囲状況を把握する機能として
3����456�6� から天気などの情報を取得し，状況を推測す
る機能が実装されている．しかし，取得できる情報が屋外に限
られているため，屋内の対話者の状況とは必ずしも一致してお
らず十分なサポートができないことや，情報の粒度が大き過ぎ
るため正確ではないといった問題点がなおも残っている．本稿
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では，ロボットが自身の（周囲の人間とも共有するはずの）状
況を把握する機能を従来より高度化することで，周囲の状況に
依存した発話や行動を実現する方法について検討する．

�� 癒し系ロボット�����の概要

�����（������ ��������� ������）%?'は，亀田研究室で
,$$,年から研究・開発されている対話型の癒し系ロボットで
あり，図 &のような外観をしている．ボディは教育用レゴ「マ
インドストーム %&$'」をベースに作られており，大きさはおよ
そ，高さ &"1��，幅 &?"��，奥ゆき &#$��となっている．
主な機能としては，音声認識機能，発話内容解析機能，発話

内容決定機能，音声合成機能のように対話に関する機能，腕を
振ったり眉毛を動かしたりキャタピラで移動したりといった振
る舞い機能，�����自身の疑似的な感情を機嫌・興奮・好意
の # 軸で制御している感情制御機能，感情の変動傾向に影響
を与える性格付け機能，3����456�6� から天気や気温の情
報を取得し状況を推測する外部状況パラメータ値取得機能，対
話者の名前・誕生日や対話終了時の感情の状態などの情報を取
得・蓄積するユーザ認識機能などがある．

図 &7 �����の外観
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しかし，これら多くの機能を有する �����ではあるが，以
下のように #つの大きな問題点が依然として残っている．

&つ目は，外部状況パラメータ値取得機能で取得する外部状
況の情報が少ないことや，屋外かつ広い範囲に限られている
こと，リアルタイムな情報を取得できないことである．このた
め，屋内にいる対話者の状況を正確に理解（共有）することが
できず，十分なサポートができなくなっている．

,つ目は，すべての対話は受動的であり，�����自身から
対話者に話題を提供するような能動的な対話ができないことで
ある．これでは，自分から話し掛ける気力を失ったり，飽きた
りして来ている対話者の日々のストレスを定期的にケアするこ
とが困難となる．

#つ目は，ユーザ認識機能における対話者に関する情報の取
得方法が不完全なことである．具体的には，現在，対話者の名
前は新規ユーザ登録時，対話終了時の感情などの状態は自動的
に取得しているが，誕生日などは対話者がデータベースに直接
入力する必要がある．このため，対話者にとっては面倒な方法
となっており，ストレスを与えてしまっている．

�����の状況を把握する機能を従来より高度化し，周囲の
状況に依存した発話や行動を実現するためには，これら # つ
の問題点を改善する必要があると考える．

�� 状況に敏感な������	�	の動作例

前章で述べた従来の �����シリーズの問題点を改善する
ことで，以下のような動作が可能となる．

��� 対話者の状況を理解した共感や反感
従来の �����は，自身と対話者の周囲の状況を正確に把

握する機能を持っていないため，仕方なく周囲の状況を理解し
ないまま，図 , のように上辺だけの共感を示したりする．こ
の結果，対話者に疑念を抱かせてしまうかもしれない．
一方，本稿の �����,$&$ は，周囲の状況を把握する機能

を従来より高度化することで，屋外の状況だけではなく，屋内
にいる対話者の周囲の状況をより正確に把握できるようにな
る．すると �����は図 # のように，対話者の周辺状況を理
解（共有）した上で，対話者による周辺状況に関する話題に対
して，受動的に共感したり反感を示したりすることができるよ
うになる．これにより，ロボットと人間は，上辺だけの関係で
はなく，より親密な関係へと一歩近付くものと考える．

図 ,7 従来の �����による状況を理解せずに共感

図 #7 �����,$&$による状況を理解した上での共感

��� �����自身の嗜好に応じた能動的な対話
一般的なロボットには嗜好は必要ないかもしれないが，我々

の研究対象である人間を癒すためのロボットには人間と同じ
ように（周囲の状況に関する）嗜好があった方が人間はより
癒されると考える．本稿の �����,$&$ は，予め設定された
�����自身の嗜好と周囲の状況に応じて，対話者からの発話
が無くとも能動的に対話を行うことができる．
図 1は，「暗い場所が嫌い」という嗜好が設定された�����

自身の嗜好に応じた能動的の発話の例である．�����は初め，
自身が嫌いな暗い部屋におり，怖がって，周囲にアピールし
（助けを求めて）ている．すると周囲の誰かが，部屋の明かり
を点けてくれたため明るくなり，感情が落ち着いて，その対話
者に感謝を表している．
図 "は，「暗い場所が好き」という嗜好を設定された�����

自身の嗜好に応じた能動的の行動の例である．�����は初め，
自身の好みでない明るい部屋におり，暗い場所を探している．
すると周囲の誰かが，大きな机を持って来てくれたため，その
机の下の暗所に自ら移動している．

図 17 暗所嫌いな �����,$&$による能動的な発話
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図 "7 暗所好きな �����,$&$による能動的な移動

��� 対話者の嗜好に応じた能動的な対話
一般的なロボットも我々の研究対象である人間を癒すため

のロボットも，人間と同じように対話者の（周囲の状況に関す
る）嗜好を推測しながら行動した方がより良いと考える．本稿
の �����,$&$ は，まず対話者をユーザ認識し，その対話者
の嗜好を後述の手法で取得することによって，対話者の嗜好と
周囲の状況に応じて，対話者からの発話が無くとも能動的に対
話を行うことができる．
図 9は，室温が低い部屋において，異なる #人の対話者に対

する �����による対話者の嗜好に応じた能動的な発話の例
である．まず，寒い所が嫌いな(さんに対して，�����は好
意を抱いており，寒くはないかと �����自身から気遣いを

図 97 �����,$&$による対話者の嗜好に応じた能動的な発話

見せている．図のように発話で気遣うだけでなく，自ら室温を
上げるといった行動まで実行してくれると対話者はより癒され
るであろう．次に，寒い所が好きな )さんに対して，�����

は好意を抱いており，) さんの居心地を先読みして話し掛け
ている．一方，(さんと同様に寒い所が嫌いな )さんに対し
て，�����は嫌悪感を抱いており，)さんがこの寒い部屋で
居心地が悪いということは理解しつつも無視している．


� 状況に敏感な������	�	の要件

前章のように，周囲の状況，�����自身および対話者の嗜
好に応じて，能動的あるいは受動的に動作を行うためには以下
のような要件を満たす必要がある．

状況取得（認識）機能の改善
�����に様々なセンサーを搭載することで，屋内の対話者

の状況に関する様々なセンサーデータをリアルタイムに取得
（感知）することができ，その状況を理解することで，対話者
に対して様々なサポートを提供することができる．本研究では
センサーとして/@�ウェザーボード %&&'を利用する．このセ
ンサーで取得できる情報は，温度・湿度・気圧・明るさの 1種
類の数値データである．

�����自身の嗜好を設定
�����に周囲の状況や対話者に関する嗜好を事前に設定し

ておくことで，自身の嗜好と周囲の状況に応じた対話や動作を
行うことができる．また，�����が過ごした周囲の状況や対
話者とのやり取りに依存して，事前に設定された嗜好から徐々
に変化させる機構も必要である。

対話者の嗜好を取得する方法
対話者の嗜好を �����が能動的に取得する方法として，以

下の ,つが考えられる．

� 新規ユーザ登録時に対話者に �����が尋ねる

対話者の新規ユーザ登録時に �����が対話者の嗜好に
ついて尋ねる方法である．これは取得すべき情報を対話
者自身が答えるので，正確な情報を取得できる利点はあ
るが，対話者が自身の嗜好を意識的に登録する必要があ
り面倒であるという欠点もある．

� 対話者との対話履歴から �����が自主的にマイニング

対話者との対話履歴を対話者 ��，対話文，その時の状況
および感情のセットですべて収集しておき，対話をしな
がら �����自身がその対話履歴を随時分析することで，
対話者の周囲状況に関する嗜好データを自動的に蓄積し
て行く方法である．対話者に明示的な質問をしないため，
対話者の嗜好をより自然に取得することができる．

�� おわりに

亀田研究室では癒し系ロボット ����� を研究・開発して
来たが，本稿では，これまでの �����に実装されている周
囲の状況を把握する機能や対話者の情報を取得・蓄積する機能
の不完全さを改善する案とともに，その改善案を適用した場合
の �����の対話や行動の具体例を述べることによって，（癒
し系）対話ロボットにおける状況依存発話・行動機能の実現手
法について提案を行った．今後は，本稿で提案した手法に基づ
いて，�����,$&$の設計および実装を進めて行く．
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