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(論文内容の要旨)

本論文は,ﾊﾟ-ｿﾅﾙﾛﾎﾞｯﾄが個々に持つ親和的な挙動を損なうことなく

様々な環境での応用に特化したｻ-ﾋﾞｽを提供できるｿﾌﾄｳｪｱ開発支援環

境を目指すものである.ﾊﾟ-ｿﾅﾙﾛﾎﾞｯﾄが訪間先の環境からｱﾌﾟﾘｹ-ｼ

ﾖﾝを動的に′ﾛ-ﾄﾞし,そのﾛﾎﾞｯﾄに組み込まれている親和的なｱﾌﾟﾘｹ-

ｼｮﾝと共存させるｿﾌﾄｳｪｱｱ-ｷﾃｸﾁﾔPRIMA (Personal Robots,

Intermediating Mediator forAdaptation)を提案する.

pRIMAは,ﾊﾟ-ｿﾅﾙﾛﾎﾞｯﾄ自身が持つ固有の親和的なｱﾌﾟﾘｹ-ｼｮﾝ

Familiarity10riented Application (FA)と,個々の環境で動的にﾛ-ﾄﾞされる実用的

なｱﾌﾟﾘｹ-ｼｮﾝEnvironment-orientedApplication (EA)の共存を許し,ﾕ-ｻﾞ

に対し両ｱﾌﾟﾘｹ-ｼｮﾝのﾌﾚｷｼﾌﾞﾙな利用を許す.しかし, FAとEAは

互いの出力に干渉することをさけることはできず,ﾛﾎﾞｯﾄの連続性や即応性

といったｺﾐｭﾆｹ-ｼｮﾝに欠かせない要素を損なう危険性がある.本研究

は,ｱﾌﾟﾘｹ-ｼｮﾝ開発者の負担を最小限に留めつつ自然なｺﾐｭﾆｹ-ｼ

ﾖﾝを実現するため,人間とﾊﾟ-ｿﾅﾙﾛﾎﾞｯﾄの普遍的なｺﾐｹ-ｼｮﾝﾓ

ﾃﾞﾙをpRIMAに導入し, pRIMAはｱﾌﾟﾘｹ-ｼｮﾝに依存した知識無しにそ

のﾓﾃﾞﾙに沿って調停を行う.具体的には, Information Unit, Communica甘i｡n

Stream, Communication Channelの3種類の単位を持つｺﾐｭﾆｹ-ｼｮﾝﾓﾃﾞ

ﾙを調停の基準とする.本論文は,このﾓﾃﾞﾙから調停ﾙ-ﾙと内部表現の設

計を行い,ｱﾌﾟﾘｹ-ｼｮﾝ開発感興における制限を述べる.そして,上記ﾓ

ﾃﾞﾙに沿ったﾛﾎﾞｯﾄの動作例をﾋﾞﾃﾞｵ撮影し,被験者の主観によりﾛﾎﾞｯﾄ

の動作に対するﾓﾃﾞﾙの効果を実験検証し,本ｼｽﾃﾑの有効性を示す.
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(論文審査結果の要旨)

本研究は,将来必要とされるﾊﾟ-ｿﾅﾙﾛﾎﾞｯﾄのｿﾌﾄｳｪｱｱ-ｷﾃｸﾁ

ﾔを提案した.具体的な成果は以下の2点である.

(1)ﾊﾟ-ｿﾅﾙﾛﾎﾞｯﾄ上でﾛﾎﾞｯﾄ固有のｱﾌﾟﾘｹ-ｼｮﾝと個々の環境で

動的にﾛ-ﾄﾞされるｱﾌﾟﾘｹ-ｼｮﾝが共存する状態における,ﾛﾎﾞｯﾄと人

間とのｺﾐｭﾆｹ-ｼｮﾝﾓﾃﾞﾙを導入し,このﾓﾃﾞﾙを基に2つのｱﾌﾟﾘｹ

-ｼｮﾝを調停するｿﾌﾄｳｪｱｱ-ｷﾃｸﾁﾔPRIMA (Personal Robots,

Intermediating Mediator forAdaptation)を提案･設計した.

(2)ﾋﾞﾃﾞｵを用いた被験者実験を通じて,提案したｺﾐｭﾆｹ-ｼｮﾝﾓﾃﾞﾙ

基づき行動するﾛﾎﾞｯﾄが,人間と自然にｺﾐｭﾆｹ-ｼｮﾝを行えることを

検証した.

本研究の工学的な成呆は,将来におけるﾊﾟ-ｿﾅﾙﾛﾎﾞｯﾄのｿﾌﾄｳｪｱｱ

-ｷﾃｸﾁﾔを設計する指針を提供できたことにある. Infbrmation Unit,

Communication Stream, Communication Channelという三つのｺﾐｭﾆｹ-ｼｮﾝ

単位を基にｱﾌﾟﾘｹ-ｼｮﾝの出力を調停することで,独立に開発されたｱﾌﾟ

ﾘｹ-ｼｮﾝをﾊﾟ-ｿﾅﾙﾛﾎﾞｯﾄ上で共存させるｿﾌﾄｳｪｱの構築が可能

とした.本研究で提案する記述仕様は､ｺﾐｭﾆｹ-ｼｮﾝを単位とした記述

が自然にできることに特徴があり,将来的には汎用のｲﾝﾀﾗｸｼｮﾝ記述言

語にｱﾄﾞｵﾝする形のｵ-ﾌﾟﾝ化を行えば,本提案の価値をより広い範囲で使

用できるようになると期待される.

本研究で提示されたｼｽﾃﾑのﾓﾃﾞﾙ･設計･評価には,ﾛﾎﾞｯﾄと人間との

ｺﾐｭﾆｹ-ｼｮﾝの分野における多くの工学的寄与がある.従って,本論文

は博士(工学)の学位論文として価値のあるものと認める.


