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本研究は，2009 年度に採択された科学研究

費補助金による「新学術領域研究（研究領域

提案型）」のひとつである。私たちの提案する

「人ロボット共生学」領域の目的は，人と人，

人とロボットが互いに相手を育て合う「ヒュー

マン・ロボット・ラーニング」を共通のテー

マとして，ヒューマンロボットインタラクショ

ン（HRI）と学習科学という二つの研究領域が双

方を高め合い融合し合う新学術領域を創成する

ことである。認知科学をベースとして，まだ若

いが既に力のあるこの二つの既存の領域を統合

してより強力に研究を推進し，研究テーマをで

きるだけ現実に近づけ，研究手法を刷新して，

実社会の進展に実質的に貢献できる成果を生み

出すことを目指している。 

HRI は，人とロボットのインタラクションの

あり方を幅広く探ろうと急速に発展し，インタ

ラクションのための基礎技術が確立されつつあ

る。この HRI の次の発展には，インタラクショ

ンを実際の日常生活の場に活かす研究開発が必

要となってきていた。学習という場面では人同

士のインタラクションが密に行われる。本領域

において，インタラクションを活用するロボッ

トを学習場面に利用することが，これまで漠然

としていたインタラクションの意義を明確化し，

良いインタラクションを定義づけ，インタラク

ションをより高度化するガイドとなりつつある。 

他方，人の持つ潜在的な能力を洗い出し，そ

れを活かして人を今より賢くしようとする学

習科学は，中でも人と人とが互いに相互作用す

ることによって新しい知力を生み出す実践研究

を急速に拡大しつつある。しかしその方法論は，

相互作用のダイナミズムを扱うだけに，経験知

の蓄積に頼らざるを得ないなどの限界があった。

それに対して本領域では，人と人との相互作用

のロボットによる制御と支援という新しい研究

方法を持ち込むことによって，現実場面への適

用可能性を組み込んだ理論化を追求する新しい

科学理念を生み出そうとしている。 

ここ 2 年間，HRI と学習科学両領域から集ま

った研究者は，互いに相手を見据えつつ自らを

振り返って両者を統合しようと努力してきた。

統合の目標に「知恵の協創」を据え，これを

実現するために，センシング，ロボットのアク

チュエーション，音声信号処理といったインタ

ラクションのための基礎技術を担う「システム

の協創」，人同士の関わりに関する認知・心理
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の研究と，その知見をロボットのふるまいに活

かしてインタラクションを実現する認知科学と

工学の融合研究としての「関係の協創」を設け，

両者の協力の上に知恵を協創する条件と理論を

明らかにする諸研究を推進してきた。  

「システムの協創」研究の役割は，人々の協

調的な学びを支援するロボットシステム実現の

ために必要となる，行動認識，対話戦略・行動

計画，ロボット制御の要素技術を研究開発する

ことである。実現した要素技術を領域内の研究

者に向けて研究用プラットフォームとして提供

し，領域内の研究推進に寄与する役割も担う。

「システムの協創」の研究成果のなかでもっと

も目覚ましいものとしては，「知恵の協創」研究

からの要望に答える形で進展した対話行動認識

技術があげられる。この対話行動認識技術によ

って，空間内で対話が起きている場所の検出，

音声・話者同定を，同時に，かつ高精度で行え

るようになった。この技術を利用するためのセ

ンサネットワークや，本領域の実験で利用しや

すいようにデザインした遠隔操作型の人型ロボ

ットおよび卓上ロボットは，プラットフォーム

として開発され，その基盤の上で「関係の協創」

研究，「知恵の協創」研究がスタートしている。 

 「関係の協創」研究の役割は，学習を含む知

的創造に資する協調的場面において生じる人と

ロボットの相互作用を，人とロボットの関係性

の側面から体系づけることである。これまでに

得られた主要な成果として，ヒト性を計測する

客観指標として，脳波計測における mu- 

suppression が利用できることを示した（mu波

は頭頂から前頭におけるα波様の脳波）。さらに，

人がロボットを人として認知するかどうかが学

習場面での相互作用を成立させるために重要で

あることを見出しつつある。客観指標としては，

脳計測を用いた指標の他にも，画像処理による

人のふるまいの分析，心理指標の構築を進めた。

また，社会的に関わろうとする動機付け（志向

スタンス）を引き出すためのロボットのふるま

いについて研究を進め，ロボットが視線の同時

性行動を行うことが有効であることを見出して

いる。 

「知恵の協創」研究の役割は人と関わり合う

ロボットにより人々の学び合いを支援・促進す

る方法を明らかにすることである。研究として

は，実際に学校現場で有効性を検証した教案と

教材を使って，卓上ロボットが遠隔操作によっ

て協調的な学習場面での「学習仲間」として機

能し得ることを確認している。これら小学生，

大学生を対象とした知識構成型協調学習場面の

他，大学生を対象としたキャリア・カウンセリ

ング，共同問題解決場面など多様な場面で，ロ

ボットによる発話制御などの実験方法の開発を

試みた。これらを活用して建設的相互作用論に

おける「良い聞き手」の特徴や役割を特定し，

多様な手法によって知的創造活動，知識構成活

動を活性化する研究が展開し始めている。 

これらの領域融合により，学習における新た

な理論構築の可能性が見えてきた。ロボットは

協調的に活動する個人と対等な存在としてふる

まえる可能性を持っていると同時に，背後で遠

隔操作する別の個人が協調場面で外化される知

識や相互作用の仕方を内省的にコントロールす

る実験ツールともなり得る。ロボットとその遠

隔操作という新しい研究手法を使うことで，参

加者の行動をつぶさに観察し，ロボットを介し

て参加者間の相互作用に介入できる。加えて，

ロボットの遠隔操作を通して操作者が自身の相

互作用への介入の一挙一動を外化して内省でき

る。こういった新しい取組の成果があがってく

るにつれ，今後，協調的な学習を含む知的創造

活動を支援する諸手法や，翻って人とインタラ

クションを引き起こす中で賢くなってゆくロボ

ット，人と人とのインタラクションを深化させ

る支援をするロボットなどを考えることが可能

になってくるだろう。シンポジウムでは建設的

な批判・討論を期待している。 
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