
論文内容の要旨

博士論文題目共有仮想空間の知的利用のための走性的ｼｽﾃﾑ同走法と

2ﾚﾍﾞﾙｵﾝﾄﾛｼﾞ-に関する研究
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概念的な表現と数量的な表現の間の対応づけを行なうための情報処理方式の基礎的研究

を行ない､主としてこつの成果を得た｡第-に､実世界における物理的な現象あるいは社

会的な現象の数量的記述を分析的に解釈して､数理ﾓﾃﾞﾙとして理解する過程を支援する

技術として走性的ｼｽﾃﾑ同走法を提案した｡第二に､ 2ﾚﾍﾞﾙｵﾝﾄﾛｼﾞ-と呼ぶ3次元

形状に関する概念体系を用いて言語的表現をｸﾞﾗﾌｲﾂｸｽとして可視化する方法を提案

した｡これらの提案は全て､ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ化による裏付けが行なわれている｡

博士論文の主要な章の内容は以下の通りである｡

第2章では､共有仮想空間を利用して､物理的な対象が最終的な生産物となるような創

造括動を支援する環境を実現するための枠組を提案し,分析的なﾌﾟﾛｾｽの支援､言語ﾚ

ﾍﾞﾙのｱｲﾃﾞｱの創出の支援､言語ﾚﾍﾞﾙのｱｲﾃﾞｱの可視化､仮想物体によるｱｲﾃﾞｱ

の可視化が要素技術として重要であることを論じた｡ここで論じている共有仮想空間の知

的利用を可能にするために､情報処理技術によって実現さjlる仮想空間を人と人､あるい

は人とｺﾝﾋﾟｭ-ﾀが共有し､人とｺﾝﾋﾟｭ-ﾀが協調することによって人間寄りの記号

的な表現と実体寄りの数量的な記述とのﾏｯﾋﾟﾝｸﾞを実現することが必要であることを指

摘した｡

第3章では､時間的発展のない系を対象に､ﾌﾞﾗﾂｸﾎﾞｯｸｽの内部構造を入出力の定

性的な関係から導く手法を提案した｡この手法では､系に含まれる変量を支配する関数が

次数を制限しない有理式であると仮定し､観測されたﾃﾞ-ﾀの量子化を説明する有理式を

探索によって求める｡推定さｺﾞtたﾓﾃﾞﾙの不確走さを走量的に表現する方法についても議

論している｡

第4章では､値や挙動の不明確な変量を含む系を対象に､変量に関する定性的な記述か

ら定性的に量子化された位相空間において対象系の可能な挙動を明らかにする手法を提案

した｡連続系の挙動に関する基本的な性質を利用して観測されたﾃﾞ-ﾀの量子化から走性

的状態を推走する方法について述べている｡

第5章では､変量に関する走性的な記述から対象系の因果構造を走性的な微分方程式で

走式化する手法を提案した｡走性的状態から系の挙動を支配する制約を推走する手法､ｴ

ﾝﾄﾛﾋﾟ-ﾘﾀﾞｸｼｮﾝと呼ぶﾓﾃﾞﾙの絞り込みの方法について述べている｡

第6章では､ 3次元形状に関する概念ﾚﾍﾞﾙの記述とｸﾞﾗﾌｲﾂｸｽﾚﾍﾞﾙの記述を対応

づけるための2ﾚﾍﾞﾙｵﾝﾄﾛｼﾞ-を導入し､それを用いて言語表現からｸﾞﾗﾌｲﾂｸｽ

表現を生成するﾌﾟﾛｾｽを与えている｡また､ﾄﾞﾒｲﾝ毎に個別に構築されたｵﾝﾄﾛｼﾞ-

を統合するためのﾄﾞﾒｲﾝ遷移ﾒｶﾆｽﾞﾑを提案した｡



氏名安部伸治

(論文審査結果の要旨)

平成8年1月10日(水) 11 :00-12 :00に開催した公聴会の結果を参考に本博

士論文の審査を行った｡以下のとおり､本博士論文は､提出者が独立した研究者または技

術者として､研究･開発括動を続けていくための十分な素養を備えていることを示すもの

であると認める｡

(1 )本博士論文において､安部伸治君は､物理的な対象が最終的な生産物となるような

創造括動を､共通仮想空間を利用して包括的に支援する環境を構築するための基礎研究と

して､ (a)数量的なﾃﾞ-ﾀを支配するﾓﾃﾞﾙを定性的に推定する定性的ｼｽﾃﾑ同走法と､

(b) 2ﾚﾍﾞﾙｵﾝﾄﾛｼﾞ-を用いて3次元形状に関する言語的な概念記述から3次元形状

のﾊﾟﾗﾒﾄﾘｯｸ記述法である超2次関数記述を生成する方法について論述している｡

(a)の成果は､対象系が静的であると仮走できる場合と､そうでない動的な場合に分け

て与えらjtている｡

対象系が静的であると仮走できる場合については､系に含まれる変数を支配する関数が

次数を制限しない有理式であるという仮走のもとで､観測されたﾃﾞ-ﾀを量子化したもの

を説明する有理式を導出することによってﾓﾃﾞﾙ推走を行う方法について検討し､ｱﾙｺﾞ

ﾘｽﾞﾑを与えている｡さらに､推定されるﾓﾃﾞﾙを絞り込むための不確走さをについて論

じている｡この手法はﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ化による裏付けが行なわれている｡

対象系を動的であると仮走しなければならない場合は､系のﾓﾃﾞﾙとして走性微分方程

式を仮走し､観測さｺﾞtたﾃﾞ-ﾀの量子化を説明する定性微分方程式の候補導出方法とｴﾝ

ﾄﾛﾋﾟ-ﾘﾀﾞｸｼｮﾝと呼ぶ候補絞り込み手法を用いてﾓﾃﾞﾙ推走を行う方法について検

討し､ｱﾙｺﾞﾘｽﾞﾑを与えている｡この方式は､対象系が静的である場合の走性的ｼｽﾃ

ﾑ同定法を発展させたものであり､ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ化による塞付けが行なわれている｡

上記のこつの方法は､従来の走量的なｼｽﾃﾑ同走法とは別のｱﾌﾟﾛ-ﾁを試みた点で

独創性と新規性の高いものであり､定量的な観測ﾃﾞ-ﾀが得られなかったり､倍頼性が保

証されない場合(例えば､創造括動の初期段階)における有効性が期待される｡

(b)では､ 3次元形状を基本形状の組み合わせとして構造的に記述するための概念ﾚﾍﾞﾙ

ｵﾝﾄﾛｼﾞ-と､超2次関数のﾊﾟﾗﾒ-ﾀを変化させて基本形状をﾊﾟﾗﾒﾄﾘｯｸに記述

するための形状ﾚﾍﾞﾙｵﾝﾄﾛｼﾞ-によって体系的に記述する2ﾚﾍﾞﾙｵﾝﾄﾛｼﾞ-とよ

ぶ方法を提案し､ 3次元形状に関する言語表現からｸﾞﾗﾌｲﾂｸﾃﾞ-ﾀを生成する翻訳ﾒ

ｶﾆｽﾞﾑを与えている｡さらに､ﾕ-ｻﾞが編集中の3次元形状の示唆する対象物と対象領

域を推走し､必要な知識の提供を支援するﾄﾞﾒｲﾝ遷移ﾒｶﾆｽﾞﾑを提案し､実現した｡

この手法は新しいｵﾝﾄﾛｼﾞ-研究として新規性と独創性が高いとともに､仮想物体によ

るｱｲﾃﾞｱの可視化に有効である｡

(2)主題に相当する内容は､安部伸治君が第-著者となり､査読付学会論文誌3件､お

よび査読付国際会議1件として公表している｡本研究の主要成果のうち､定性的ｼｽﾃﾑ

同走法と2ﾚﾍﾞﾙｵﾝﾄﾛｼﾞ-のそれぞれについて人工知能学会から1993年度､ 1994年

度の2度にわたる研究奨助賞を受賞したことは特筆に値する｡


