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パ ネル討論

なぜ認知 ロボテ ィクスは有望 なのか?
Why is cognitive robotics promising?
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1.　 は じ め に

この記事 は, 9月11, 12日 にけいはんなプラザで開催
された若手知能ロボット研究会での 「認知ロボテ ィクス」
に関する討論をまとめたものである.こ の研究会では,ま

ず本特集の執筆者らによる認知ロボティクスに関する研究
発表があ り,最 終 日に,執 筆者 らを中心 として,現 状のロ
ボットに欠けていること,「認知 ロボテ ィクス」の有望性,

将来などについて議論された.な お,紙 面の都合上,こ の
原稿に当日なされた議論のすべてが書いてあるわけではな
い し,ま た,討 論会の時間の都合上十分な議論ができてい

なく,ま だまだ言い足 りない執筆者はたくさんいる.こ の
原稿は,本 原稿の第一筆者の中村が,当 日なされた討論 を
もとに,そ の内容 を要約 して会話風にまとめた.な お,討

論はマクドーマン氏の参加 を考慮 して,約80%が 英語でな
されたものを翻訳 しているので,不 自然な部分や各討論者
の正確な意図が反映されていない可能性が十分あることを

お含み頂 きたい.討 論会当日は,東 京大学の佐藤先生が司

会をなされ,次 のような問いかけか ら討論が始まった.

2.　 なぜ認知 ロボテ ィクスは有望 なのか?

佐藤知正(東 京大学):な ぜ認知ロボティクスは有望なの
で しょうか?認 知ロボティクスでは,ど んな切 り口で問

題に取 り組んでいるんで しょう? また,ど んなブ レーク
スルーがあるのでしょう?将 来,認 知ロボテ ィクスはど
こへ向かっていくので しょう?
カール マクドーマン(大 阪大学):な せ認知ロボティク

スが有望であるかについて話すことは,そ んなに難 しくな
い.な ぜなら現状の人工知能.ロ ボティクスの手法では,適

応的でなく,あ まり有効ではないロボットしか作れなかっ

たから.ロ ボットは未来 を予測するためのアフォーダンス

を学習できる[3]と 考 えているし,こ れによって非常 に興
味深いハードウエアが将来作られると考えている.し か し
一方では,こ のようなことが今すぐに実現するとは思って
いない.

浅田稔(大 阪大学):確 かに,現 状のロボットは,あ まり
適応的 とは思 えないし,そ んなに役にたっているとも思え
ない.た だし,「役 にたつ」ことの明確 な定義は難 しいと思

うけど.
カール:そ う思 う.も し,役 にたつロボットを作るだけ

でよいなら,き っと,非 常 に愚であるが非常に役 に立つロ
ボットが作れる.つ まり,工 学的な解決策として,機 能が

非常 に特化 された役に立つロボットを作 ることができるは
ず.だ か ら,「ロボットが役 に立つ.立 たない」については,
いろいろな側面から考えないといけない.こ こでは,人 間

が楽 しめる,ま たは,役 に立つロボットを作るという視点
から,認 知ロボテ ィクスが有望であるとかないとかを議論

しているわけではないと思 う.そ こで認知ロボティクスが

何 に役 に立つのかを考えると,脳 の活動 に関する新たな見
解が得られた り,よ りバラエテ ィにとんだ行動をとる機械
を作 ることに役立つかも知れない.

浅田:ロ ボテ ィクスは,工 学的問題だけでな く,脳 科学
や認知科学に関する問題に密接に関係 しているという特徴
がある.も ちろん,問 題のどの部分が工学であるとか,科
学であるとかを明らかに区別することは難 しいし,問 い自

身が意味をなさないと思う.む しろ,最 初からロボテ ィク
スを工学や脳科学,認 知科学などが一体 となった学問とみ

なすべ きだろう.し たがって,「なぜ有望であるか?」 とい
う問に対する答えは,各 研究者がロボテ ィクスのどの側面

(大抵は専門領域?)に ポイントをおきたいか依存 している
からだ.私 自身に関 しては,工 学的側面 と科学的側面が半

分ずつある.し か し,ど こが工学的側面で,ど こが科学的
側面であるかを正確に分けることは難 しい.
佐藤:ロ ボテ ィクスに関する科学的側面については理解
できるし,ロ ボットが科学的側面を持 っている事,科 学的
な実験のための道具 としてのロボットが重要である事につ
いても理解 した.し か し,た とえ,科 学的領域 においても,
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何かについて明らかにするためには,何 か新 しい道具を持
つ必要がある.例 えば,我 々が小 さな細胞に関 して調べる

ために,顕 微鏡が開発 された.そ うい う意味で,ロ ボット

も,科 学にとっての非常 に良い道具になり得 ると思 う.そ
のような科学的道具 として,な ぜ有望であるかについて明

らかにしたいと思 う.

浅田:そ ういってしまうと,ロ ボット研究者は,た だ単
に科学のための道具を開発するだけの,工 学者 または技術

者に過 ぎなくなってしまうように思 う.ロ ボット研究者は
科学 に関する何 らかの要素,本 質 とかかわりあっているは
ず.も ちろん,ロ ボット研究者の純粋に技術者的な側面を

否定するつ もりはないけど,も っとロボテ ィクスとしての
本来の意味を引き出すためには,ロ ボテ ィクスを基本にし
て,科 学に影響 を与える貢献をすべ きだと思 う.

佐藤:そ う思 う.そ のような二つの側面が我々には必要
だと思 う.

カール:ロ ボティクスは,神 経学的科学や生物学的科学
など,科 学に影響 を与 えるだけではないと思 う.例 えば,

私の研究は,哲 学 に影響を与えているかもしれない.
谷淳(ソ ニーコンピュータサイエンス研究所):最 近,「工

学」という言葉の意味は,変 わってきていると思 う.ソ ニー
においては,工 学はエ ンターテイメントに貢献すると思っ
ている人が多いようだ.実 際,去 年のソニーの売 り上げの
におけるプ レイステーション(ゲ ーム機)の 貢献はとても

大 きいものだった.ゲ ーム機は,非 常に大 きな産業になっ
ている.現 在では,ロ ボット産業全体 よりも大 きいかもし
れない.最 近,ソ ニーの本社で,ペ ットロボットのプロト
タイプを作 られ,み なさんもご存 じだと思 う.私 も何度か
みせてもらったが,ま だまだペットというよりは機械 とい

う感 じがする.本 当に,興 味深 く,楽 しめる 「ペ ット」を
作るためには,こ の2日 間で議論 してきたスキームが非常
に本質的になって くると思 う.例 えば,も し,情 緒モデル
をシンボルだけで構成 し,そ れをペ ットロボットに搭載す
れば,ユ ーザーはすぐに飽 きて しまうと思 う.な ぜ なら,

そ ういった仕組みはもとから硬直 しているか ら.も し,自
然発生的に常に新 しい構造 を生成するようなダ イナ ミカ
ルな枠組みを組み込む事ができれば,ユ ーザーはペットロ

ボットとの間に真 にintimateな 関係 を築けるのではない
だろうか? エ ンターテイメントのための新 しい工学の要

素 として,多 様性 を生む複雑系の原理,内 部観測などの生
物論理,意 識および認知の問題 を考えるための現象論的ア
プローチは重要になって くると思 う.

3.　 「機械 」を どう定義す るか?

佐藤:ロ ボットエンターテイメントと谷 さんの研究の自
己意識 との関係はどのようなものなのでしょう?

谷:そ れは非常 に重要な点である.こ こに何台かのペ ッ
トロボットがあり,そ れぞれが何か しら異 なっているとす
ると,そ の ときこれらを単に機械であると考えるか,機 械

以上のもの として考えるかのどちらかだと思 う.こ の違い
は何だろうか?こ の問いは,非 常 に哲学的な問いで,ち ょ
うど,生 命 とは何かというような問いに,似 ている.生 命
とは,逆 説的に機械 とは一体何だろう? 95, 96年 の京大

基礎物理研複雑系研究会では,「機械」は,「我々が常 に予測
することので きるものである」 と議論 した.つ まり,そ の
内部には理解可能なメカニズムがあ り,そ れに従い決定論
的に作動 しているわけである.一 方,生 命的なものとは,
その根元 にいつも何か ミステリアスなところが残っている
ものを指す.ミ ステリアスなところとは,い つ も何か新 し
い事 を生成することので きる何 か得体の知れない機構の
ことである.時 には,そ れを我々は生命認知の根源 とい う

事ができるか もしれない.だ から,我 々はその ようなミス
テ リアスなところを探 している.そ して,ま だ我々は,こ
の予測不可能な,非 決定的なものが どのようにして現れて

くるかについて分かっていない.生 物の認知とは,そ のよ
うなミステ リアスな領域に存在 している.最 近の生物学の
進歩のおかげで,ミ ステリアスな部分 もだいぶ少な くなっ
て きた.多 くの部分は機械のメカニズムのように理解可能
になったが,ま だ意識,高 次認知の部分 には ミステリーが

残っていると思 う.
カール:次 回のAISB (Artificial Intelligence and the

Simulation of Behavior) [2]会議において も,「創造力」に
関する話題が取 り上げ られる.「適応力」だけでなく,「創造

力」 も人工知能研究において,か な り一般的な話題になっ
て きている.現 在では,静 的な環境に特化されてはいるが,

何か しら適応するために有効なアルゴリズムは非常 に多 く
存在する.だ か ら,谷 さんのいいたい事は,予 測のできな
い事を生成する方法 をどう構築 するかを考 えない といけな
いとい うことだと思 う.こ れまでの研究にみ られるような,

適応的な行動を実現する方法で もな く,ま た最適化手法に
基づいて行動を決定するというものではないとい うことだ
と思 う.

浅田:適 応的な行動の影響によって予測不可能な動 きな
どが生成 される可能性は十分あると思 う.と い うのも,他
のエージエントを含めた環境 との相互作用は,環 境の複雑

度によって,可 能な選択の多様性を爆発的に増大 させるか
らだ.特 に,他 者による個別の意志決定が学習者 と独立 し
てなされる場合,我 々は何 も予測する事がで きないのかも

しれない.
谷:私 は,「創発」という言葉に関 してもち ょっと紹介 し

たいと思 う.な ぜ なら,「創発」 とい う言葉は,多 くの研

究者によって使われているが,こ れは今 までの話題 に出て
きた予測不可能 な事 に関しても非常 に関係 しているか ら.
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Crutchfield [1]の説明に従 って 「創発」について少し説明
する.ま ず,レ ベルの生成が重要であるといわれている.
例えば,も しあなたが,あ る現象パ ターンを眺めていると

する.始 めは,た だの不規則なランダムなパターンにしか
見えないか もしれないが,あ るとき,ふ と隠れた規則性に
気づ き,な 一んだそ うだったか と思 うかも知れない.こ の
とき,あ なたの記述の階層が一段 あが り,そ こに 「創発」が

ある.認 知ロボットでもその発達過程で,こ のような 「創

発」の過程が実現で きればと思 う.

4.　 「ロボ ット」とい う言葉 を新 しい言葉 に換える

時期になったか?

谷:最 近ち ょっと不思議に思っている事がある.「ロボッ
ト」とい う言葉は,良 くないのではないか?こ れだと,

何か非常に受動的に思えてしまう.つ まり,人 間に服従 し
なければならない とい うような感 じがする.そ ろそろロ
ボットという言葉を換 える時期にきているのではないだろ

うか?エ ージエントとかっていうのだろうか?
柴田智広(科 学技術振興事業団):ロ ボットというと,現

在のロボットを考えることがで きるが.我 々はそのロボッ
トにい くらで も意味付けすることがで きる.例 えば,ロ
ボ ットを実現する際の大 きな困難の一つが,ロ ボ ットの材

料であると思 う.生 物学的な筋肉みたいなものが,そ れに
代 われば有望であると思 う.我 々の生活の中では,生 物学
的なものが,機 械的なものに比べて非常に良いと思 う.今,

我々がロボ ットという言葉 を想像すると,ロ ボ ットはその
ような機械的なものであるべ きだと思 って しまう.も しそ
のような考えを変 える事ができれば,ロ ボットという言葉

は生 き続けるだろ う.し か し,現 実はそ うではないので,
ロボットとい う言葉を換えて,新 しい他の言葉を考える時

期なのかもしれない.
谷:「認知ロボット」に関 して有望な事の 一つは,ロ ボッ
トに関して人々が持っている考え方を変える事ができると
い うことではないだろうか?そ して,そ のことが実世界の

中でロボ ットを使用する可能性を大 きくすることがで きる
ようになるのかもしれない.エ ンターテイメントロボ ット
がそれに相当するのではないだろうか?

佐藤:何 か,哲 学 とか芸術みたいな話に思える.
谷:人 々は新 しい実物 とのかかわ り合いを欲 しいと思っ
ているのではないだろうか?仮 想的なコンピュータゲー
ムだけでは飽 きてしまう.人 々は,何 か触れる事ので きる,

物理的な実体 を本当に欲 しているのだ と思 う.な ぜ,人 々
が本物のペット,犬 を欲 しがるか といえば,世 話 をするた
めに同 じ時間を過ご して,そ の実体 とのかかわ り合い を

継続する楽 しみがあるからだと思 う.一 方,コ ンピュータ
ゲームだと,い つでもかかわり合いを止める事がで きるの
で,真 に親密なかかわ りを継続することはできない.

5.　 ロボ ットに埋 め込 むべ きものは何 か?

佐藤:國 吉さんの意見を聞きたい と思 う.な ぜ 「認知 ロ
ボテ ィクス」は有望なのだろうか? つまり,現 存するロ
ボティクスや認知科学の限界は何だろうか?ま た,「認知
ロボティクス」における具体的なアプローチとか,ブ レー

クスルーは一体 何だろうか?最 後 に,「認知ロボティクス」
はこれからどうなるのだろう?

國吉康夫(電 子技術総合研究所):人 間との相互作用 …
まず,適 応力である.い くつかのレベルの相互作用に関 し
て概説 したいと思 う.ま ず,セ ンサ.モ ータ系 を通 して,何

らかの相互作用 を構築することが重要であると思 う.そ し
て,そ のようなセンサ ・モータの相互作用 を通 じた適応力

によって,あ る規則性が推論されるべ きだと思 う.そ して,
そのような構造 が創発 されるべ きだ.お そ らく,も し,相
互作用 している適応エージエントがいたとすると,い ろい
ろなパターンの相互作用が生成される.そ して,ロ ボット

がある程度の適応力を持 っていれば,突 然,人 間とロボッ
トの相互作用がおこる.我 々は,ブ ー トス トラップ的に,
どんどん複雑な相互作用 を構築 していけるようなロボ ット
の構造を,ど のようにして構築すればよいかについては分
かっていない.複 雑さには,い ろいろな次元がある.多 く
のパターンがあ り,そ れ らが並列的に作用 している.だ か

ら,相 互作用のためのこの種の学習機構が,開 発 されるべ
き技術だと思う.

「これか らどうなるか?」 については,谷 さんが全部いっ
たから私はいうことがないが … もし,私 があるロボット
のことを我慢で きるとして,そ れを何 日も,何 週間 も,何

年 もの間,そ のロボットを我慢できるとしたならば,私 は
それだけで非常に満足 に思 う.つ まり,そ ういう状態 とい

うのは,そ の実体 との相互作用 を楽 しむ事ができていると
いう事だから.

佐藤:ロ ボ ットが学習 しなけれらならない事 とは何だろ
うか?
谷:そ れはかなり難 しい問いである.学 習は,他 のもの
とは切 り離す事はできない.学 習する以前 には,探 索 しな

ければならない.そ れはちょうど,相 互作用 している.す
べては,相 互作用から始まっていると言える.

國吉:ロ ボットが学習 しなければならないとい うタスク
を,あ らか じめ定義で きないことこそが本質である.私 が

先ほど述べたように長期間にわたって楽 しむ事ができると
い うのは,何 がおこるかを予測で きない という意味である.

私 自身も変わるし,ロ ボットも変わる.そ うい う固有の関
係が生 じるのである.
柴田:「認知ロボティクス」においては,ロ ボットに先天

的に埋め込むプログラムはどのようなものかをしっか り議
論 してお く必要があると思 う.こ の研究会で発表 されたア
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イデアにも多 くの共通点がある し,計 算学習理論の世界で
研究 されている内容にもい くつかの飽和点が見えてきてい
ると思 う.例 えば,谷 さんは,階 層的な再帰結合型ニュー
ラルネットワークを構築 しているし,最 近の,計 算理論家
たちは,そ のようなモジュール手法,モ デル切 り替え手法
に関して非常 に興味を持 っているようだ.そ れらの手法は,

非常 に単純 な戦略であるか もしれないが,多 くの計算機
資源を手軽に利用できるようになった我々にとって,意 外
と強力な手法といえるのではないかと思う.あ らかじめ必

要なものがたくさん埋め込まれたロボットと共に試 してみ
る価値があるのではないだろうか? その意味で,ペ ット
ロボットは非常に良い と思 う.開 さんの研究[4]で は,そ
のような生得的な物や,学 習によって得 られた物を見究め

たいのだと思う.だ か ら,そ の意味で,も し,我 々がその
ような生得的な,必 要なものを見つけ,定 義するための努

力 をすることがで きれば,非 常 に良いと思う.カ ールさん
の話では,ア フォーダンスとい う考 え方 も紹介された.ア
フォーダンスは有用な思考のスタンスの一つだとは思 うが,

私 には透徹 した計算論的思考の方がより重要に思える.ア
フォーダンス理論では,も のの価値は環境に不変にあって,

我々はその情報を拾っているのだとい うが,も のの価値は
それを使 う主体の意図にも非常に深 くかかわっているわけ
で,よ り一般的に考えれば,や はり外部の ものに何 らかの

価値 を見い出し,脳 内に自分なりの世界を作ろうとしてい
る主体の計算理論に目を向けることが重要だと思う.

國吉:例 えば,反 射行動の集合 を用意 したとして,ま ず,
どうやってそれらを構造化するの? エージエントの中の
どこかに,そ ういう概念的なものを埋め込むの? 反射行

動を入れないといけないというのはわかるが,入 れたら簡
単になるか ら,で きるだけた くさん入れた方が良いってい
う話 しなの? 入れたあと,何 が起 きるのか,ど う起こさ
せるのか? そこがわかっていないのではないだろうか.

柴田:そ ういう場面では,や は り階層性があるのは当然
たと思 う.階 層Q学 習 とかを研究 している人がいるが,そ

ういう人たちがやっている例がグ リッド世界でのナビゲー
ションを扱 ったものがほとんどであるとい うことに不満を

感 じている.現 実世界や良 くで きたVRシ ミュレータなど
でそれらの手法 を,よ り現実的な認知 ロボテ ィクスの問題
に対 して試すことのできる時代 になったと思 うが,や らな
いのはどうしてだろうと思 う.

何かしたい という目的があってこそ,何 かができるよう
になるはず.だ か ら,そ の したいとい う意図みたいなもの
が重要 じゃないかとと思 う.我 々の作るロボットプログラ
ムの中で欠けているのは,「意図」だ と思 う.ロ ボ ットの

「意識」とい うお話 もあったが,「意識」とい うものは,創

発 してくるものであると思 うので,ま ず,我 々が しなけれ
ばならない事は,試 行錯誤を繰 り返 して,そ のような 「意

図」の核 となるようなものを見つける必要があると思 う.
具体例 としては,「人間を認識するモジュール」が基本的か
つ有用だと思 う.聞 いた話 しだが,単 なる立方体があって,
それをある様式に従って動かすと,多 くの人が,瞬 時にそ
れを人間のように見えると思 うそ うである.
開一夫(電 子技術総合研究所.科 学技術振興事業団):

それを作るには,色 々なレベルがあると思う.我 々が見て

あたかもほん との人間の ように見える,と い うレベルと.
まったく人間のような格好をしていないんだけども,何 か
生 き物のように見えるとい うレベルがあると思 う.人 間の
ような高等動物には,生 物 とそうでない もの,ま た,敵 な
のかそれとも食べてもいい ものなのか といったことを見分

ける能力,さ らには相手の意図や心 を読むための能力が,
非常に基本的なレベルの能力 として備わっていると思 う.
こうした能力は,生 存あるいは種の保存にとって非常に重

要で,例 えば,自 分の子孫 を残すための相手かそ うでない
ものなの とかといった能力が備わっていなければ種を存続
してい くことはできない.

面白い例 としてHeiderら[5]の 仕事 を紹介したいと思 う.
彼 らの仕事は 『3角形や円形,四 角形 といった抽象的な図
形の動画 を被験者に見せ,そ の動画について説明(口 述)
させたところ,ほ とんどの被験者はそれぞれの図形やその
動 きを擬人化 して表現 した』というものである.被 験者は,
例えば,『三角 は円のことを好 きで追いかけ回 しているが,
三角は円が嫌いで逃げている』といった風 に動画 を説明 し
たわけである.こ うした実験 を基にしたハイダーの議論に
は,い ろいろ問題があるかもしれないが,人 間には能動的

な対象の 『心のモデル』を形成するモジュール(擬 人化モ
ジュールといってもよいかも)が あ り,対 象がたとえ抽象

的な図形の動画であってもそうしたモジュールが起動され
る可能性があることをこの実験 は示唆 していると思 う.

 私は相互作用の本質的な部分を明確にする方が良いと思
う.外 面的な部分でも人間のように見せるとい うのは非常
に重要であるとは思 うが,認 識する側(人 間)が どうやっ
て対象 を認識するか とい う部分を考えない と,人 間 らし
い ものを作 るためのデザインする方法が分かってこないと

思 う.
谷:そ れが,ペ ットロボットでも問題で,あ の格好がす

でに動物であるかのようなものになっているので,そ れに

接する人間の方がある期待を持 って しまっていて,犬 はこ

うでないといけないとかいう … それに合わせて,デ ザイ
ナーは,犬 だか らしっぽで も振 らさないといけない,と い
う事をしない といけな くなる.そ れに併せていろんなこと
をしないといけなくなる.そ れよりは,格 好が変であって
も,そ のほうが人間と親 しくなれる可能性があると思 う.

開:レ ベルの違いはあるにせ よ,見 たことがないもので
あっても,そ れが生物 だと認識 してしまうということだっ
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てあると思 う.

國吉:そ うだとして も,相 手の理解 とい う意味では,非
常に狭い範囲に限定されると思 う.
谷:手 が二本,足 が二本,頭 が一個 とい うのは,そ れほ
ど重要なのだろうか?

國吉:重 要だと思 う.例 えば,車 輪のロボットでで きる

事は,限 界があると思 う.
谷:そ うだろうか,ま だ,で きていない事はた くさんあ
ると思 うが.

柴田:僕 は,手 を伸ばしたい とか,あ そこへ行 きたい と
かいう,そ ういうことをロボットに入れ込めばいい と思 う.
「それがあると思えばそれを埋め込む」 とい う方法で.

國吉:そ れは,今 までた くさんの人がやってきた事で,
それはそれで正 しい方法である.ブ ルックスのところで も,
そ うで,認 知,心 理,生 物学 とかで見つけられてきた知見
をどんどん工学的にロボットに埋め込んでい くとい う方法
をとっている.そ れが主流のアプローチだと思 う.で も,
足 りないところは,こ の研究会で議論 したところだと思 う.

開:認 知科学 の知見 とい うの をその まま入れてい くと
いっても,『何』を 『どう』入れてい くのか ということが問

題である.実 際に認知科学の個 々の研究者の多 くは限定 さ
れた現象に対 して,実 験やモデルを作 っている.そ うする
と,何 をどうロボットに埋め込 むのかとい うことが非常に
重要になると思 う.

國吉:こ れに関連 して私が問題だと思うのは,あ る行動
に関して,人 間の観察に基づ くと,あ る非常に固定された
パターンがあると見えた場合 に,そ れをモジュールを仮定

して埋め込むのは概念的な間違いだと思 う.今 までは,ほ
とんどそうい う例ばか りで,そ れを回避 しつつやるために
は,ど うい う手法が必要であるかを考 えることが本質であ
ると思 う.

浅田:そ れは時空間の相関が取れるというのが,大 事だ
と思 ってる.

國吉:確 かにそう思 う.ま ず,反 射的なものとか,生 得
的な結線以外の部分は,時 空間の相関が取れる.そ れが大

事だと思ってる.逆 にい うと,そ ういう方法 しか見 えてな
い.構 造 を入れ込むとい う事 は,そ れだけでもう,制 約 し

てしまう.だ か ら,ど こまで構造 を入れ込むのかとい う部

分が難 しい.
浅田:わ か らないから,今 は,各 人がそれぞれ,構 造を

埋め込んでやってみて,ど ういう行動が出て きているのか
を調べている段階であると考えられるんじゃないの?

佐藤:そ ういうところに問題があって,そ こに面白さが
ある.と い うことでしょうね.そ こでロボットが必要であ
るという話があるわけですね.

6.　 お わ り に

本パネル討論 は,研 究者の率直な意見 を聞 くことを目
的 として開かれた.そ の意味で執筆者の方々から興味深い
様 々な意見を伺えたと思 う.
最近,本 田技研 か らは人間型 ロボットP2, P3が,ソ

ニーからはエ ンターテイメントロボットが開発された.こ
れ らのロボットは,人 間の歩行動作や猫の動作を非常 にう
まく模擬 してお り,今 までにない生物 としてのrealityを

感 じさせて くれるし,意 識 とか意図を実現する必要に迫ら
れるほど行動に余裕がある.我 々にいよいよロボットが人
間社会の中で共存 しそ うな予感を与えて くれる.し か し,

今回討論 されたように問題なのは,ロ ボット有効性の新た
な定義が必要 とされていること,意 図,意 思,創 造力,創

発力,適 応力,社 交性 を持 ったロボットを実現するために,
先天的に埋め込むべ き能力は何か,ま た後天的に学習させ
るべ きものは何か,そ ういうプログラムはどう書いたらい
いか,な どの問題が山積みであることである.た だ,明 確

に感 じることができるのは,こ れらの問題 に取 り組むため
には,コ ンソールベースのチュー リングテス トでは不十分
で,人 間や環境 と全身で相互作用で きる実体 としてのロ
ボ ットが必要であるとい う観点を基本 としているのが 「認

知ロボティクス」であろうとい うことである.な お,「認知
ロボティクスとは何か?」 に関 しては,よ り総括的に 「展

望」で述べられている(柴 田智広.中 村恭之).
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