
 

図１ アンドロイドサイエンス 

成人型アンドロイドの改良開発（エリアIV：人と関わる） 

研究担当者：石黒 浩（大阪大学大学院・工学研究科） 

研究代表者：國吉 康夫（東京大学大学院・情報理工学系研究科）[計画研究] 

研究期間：平成１５年度～平成１７年度 

研 究 成 果 概 要 
人間の身体性・社会性は他者との相互作用に現れるものであ

り，故に人間とロボットの自然な相互作用の実現を通して，身

体性・社会性にせまることが可能となる．しかしながら，従来

のヒューマノイドロボットを用いたアプローチでは，その人間

と異なる姿・動作という点で不完全であった．なぜならロボッ

トの人間らしい姿形は無視できないほど大きな影響を相互作用

に与えるからである．人間と酷似した姿・動作をもつアンドロ

イドならば，そのような問題点を克服できる可能性がある． 
アンドロイドを用いた研究では，人間と表面的に酷似したロ

ボット，すなわちアンドロイドの開発を通して，工学と科学が

接点を持つ．すなわち，人間を模して形作られたヒューマノイ

ドロボットの姿が，どこまで人間に近づくべきか，ロボットの

見かけと動作がどのような関係を持つのかといった問題を，ロ

ボットを実現する工学と，認知科学など人間そのものを研究す

る科学の接点において研究する（図１）．この研究枠組みをアン

ドロイドサイエンスと呼ぶ． 
従来より，研究担当者のグループでは，人間と酷似した姿形

を持つアンドロイドを開発してきた．しかしこれまでに開発し

た子供アンドロイドでは，全身が皮膚で覆われることにより，

運動性能が犠牲になった．そこで本研究では，人間に酷似した

動作が可能な成人アンドロイド Repliee Q1を開発した（図２）．
上半身に 31 の空気アクチュエータを用い，肺呼吸による肩や
胸の動きなど，人間の無意識の動作まで再現することができる．

また自由度配置を決定する際には，人間の動作を精密運動計測

装置を用いて計測し，参考にしている．現在は 42 自由度まで
にアクチュエータが追加され，表情を作り出すことが可能になって
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図２ アンドロイド Repliee Q1 
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