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【研究成果の概要】 （文 字 の大 きさ 9 ポイ ント ・ 字数 800 字 ～ 1600 字程 度）

人 工知 能 （以 下， AI）技 術の 進 歩に よっ て 「第 4 次 産 業革 命」 が 進ん でい る 。そ の様 な 状況 下で ，

本学 の学 生 に対 して ，現在 の AI の技 術レ ベ ル，何に 使 える か等 を 座学 のみ で はな く実 際 に AI を触 れ

なが ら学 習 する こと が 必要 であ る と考 えら れ る。そこ で 本研 究で は ，AI の概 念・原 理を 体 験し なが ら

学習 でき る ロボ ット を 開発 する こ とを 目的 と する 。AI に つい ては ，現時 点に お いて 具体 的 な定 義は さ

れて おら ず ，研 究者 に よっ ても 解 釈は 様々 で ある 。そ こ で， 本研 究 では AI 研 究の 初期 頃 に提 案さ れ

た「 機械 学 習」 の概 念 ・原 理を ロ ボッ トの 操 作し なが ら 学習 でき る ロボ ット 教 材を 開発 す る。  

 開 発し た 教材 は，図 1 に示す 指 型の 形を し たロ ボッ ト と図 2 に 示 すサ ッカ ー のペ ナル テ ィー キッ ク

をイ メー ジ した ロボ ッ トの 2 種 類 であ る。指 型ロ ボッ ト は，コ ンピ ュー タに 計 算式 を入 力 する と，コ

ンピ ュー タ 内で 学習 し 計算 結果 を 指の 形で 示 すこ とが で きる ロボ ッ トで ある 。この ロボ ッ トは ，応 用

する とじ ゃ んけ んを 行 うこ とも 出 来，学習 す るこ とで ，人間 が絶 対 に勝 てな い じゃ んけ ん ロボ ット に

する こと も 可能 であ る 。ペ ナル テ ィー キッ ク ロボ ット は ，ゴ ール キ ーパ ーが キ ッカ ーの ボ ール の位 置

を学 習す る こと がで き る仕 組み と なっ てい る 。シス テ ム 構成 はボ ー ルの 位置 を 検出 する タ ッチ セン サ

とキ ッカ ー の位 置を 検 出す るポ テ ンシ ョン メ ータ の電 圧 を取 得し ,与え られ た 制御 量を モ ータ へ指 令

する 「セ ン シン グシ ス テム 」と ,セン シン グ シス テム の セン サデ ー タを 元に ボ ール を追 尾 する ため の

学習 を行 う 「学 習シ ス テム 」の 2 つに 分か れ てい る。 2 つの シス テ ム間 はシ リ アル 通信 に てデ ータ を

やり 取り し てい る .や り取 りす る デー タは ,セン サ値 と サー ボモ ー タの 制御 量 であ る。  

開発 した ロ ボッ トは ，最初 何も 学 習し てい な い状 態の た め，指 を動 かす こと が でき なか っ たり ，ゴ

ール キー パ ーロ ボは，ボー ルを キ ャッ チす る こと が出 来 ない が，成 功体 験・失 敗体 験を 積 むこ とに よ

り ，次 第に 不適 切な 動 作が 少な く なり ，最終 的に は ，指 で正 確に 回 答を 表示 し たり ，キッ カー のボ ー

ルを キャ ッ チす るこ と がで きる よ うに なっ た 。こ れら の ロボ ット を 通し て，ロ ボッ トの 成 長す る過 程

を視 覚的 に 学習 でき る よう にし ，実験・検証 を通 して 教 育ロ ボッ ト の有 効性 を 検証 した 。今後 は ，大

学内 の講 義 で使 用す る 予定 であ る 。  

【研究成果発表方法】

[学会発表] 
・Kaito  Omata ,  Shin ichi  Imai：Development  o f  Cul t ivate  Computat ional  Thinking  us ing  F inger  

Robot， Proceeding  o f  the  2019  Internat ional  Conference  on  Art i f i c ia l  L i fe  and Robot ics  
pp .435-438  (2019)  

また 現在 、 成果 をま と めた 論文 を 学会 誌に 投 稿予 定で あ る。

※ 発 表 論 文 名 （ 口 頭 発 表 を 含 む ）， 氏 名 ， 学 会 誌 等 名 （ 投 稿 中 ・ 投 稿 予 定 ・ 執 筆 中 ） を 記 入 す る こ と 。

※ 本 経 費 を 用 い て 、 報 告 書 （ 冊 子 等 ） を 作 成 し た 場 合 に は 、 本 様 式 と と も に 1 部 を 提 出 す る こ と 。

な お 、 提 出 さ れ た 報 告 書 は 教 育 実 践 研 究 推 進 本 部 を 通 じ て 附 属 図 書 館 へ 寄 贈 す る 。

キーパー

キッカー

ボール

コントローラ
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図 1 指 型ロ ボッ ト

図 2 ペナ ルテ ィー キ ック ロボ ッ ト




