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〇藤堂健世，山村雅幸（東京工業大学）

P02 運動想起型BCIのニューロフィードバック訓練に聴覚刺激が及ぼす影響に関する研究
〇戸敷創，矢野史朗，近藤敏之（東京農工大学）

P03 テキスト分析を用いたニュース情報と株価収益率の関連性に関する考察
〇石塚航，吉川厚，寺野隆雄（東京工業大学）

P04 ヒモ状生物の適応的ロコモーションに内在する「手応え制御則」
〇佐々木瞭，加納剛史（東北大学），
Robin Thandiackal，Auke Jan Ijspeert（スイス連邦工科大学ローザンヌ校），
石黒章夫（東北大学，JST CREST）

P05 小型無人飛行体を用いた匂い源探索システムの開発
〇志垣俊介，倉林大輔（東京工業大学）

P06 PIVを用いたカイコガ羽ばたきによる吸気効果の解析
〇吉原拓実，足達哲也，川口達也，倉林大輔（東京工業大学）

P07 手応え制御で再現するヘビの多様なロコモーション
〇吉澤遼，加納剛史，石黒章夫（東北大学）

P08 観光客層に応じた観光政策シナリオのためのシミュレーション分析
〇細沼信之介（東京工業大学），高橋聡（東京理科大学），
吉川厚，寺野隆雄（東京工業大学）

P09 ポイントサービスの値引きサービスに対する利用者の嗜好についての分析
〇相田晋，田中裕史（東京工業大学），高橋聡（東京理科大学），
吉川厚，寺野隆雄（東京工業大学）

P10 児童保育施設設置問題における商圏分析モデルの適用
〇財津駿平（東京工業大学），高橋聡（東京理科大学），
吉川厚，寺野隆雄（東京工業大学）

P11 混雑緩和のための群衆流の制御手法の検討
〇西村俊一，杉正夫（電気通信大学）

P12 フットペダル型運動トレーニングシステムのための表面電気刺激を利用した情報提示手法 
〇桑原昂士，粕谷美里，杉正夫（電気通信大学），森下壮一郎（理化学研究所），
横井浩史（電気通信大学）

P13 ミニマルな脚間協調制御則でコオロギの遊泳ロコモーションの再現に挑む
〇宮澤咲紀子，郷田将，大脇大，加納剛史，石黒章夫（東北大学）

P14 等脚類の脚間協調メカニズム
〇池下義人，加納剛史，大脇大，石黒章夫（東北大学）

第２２回創発システムシンポジウム　ポスター講演

P01 性格・感情を組み込んだ意思決定システムの開発
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性格・感情を組み込んだ意思決定システムの開発
Development of decision-making system embed personality and emotions

藤堂 健世○ 山村 雅幸

Kensn Todo Masayuki Yamamura
1.背景・目的

現在研究されている多くの人工知能は、知能の

部分的機能の実現や所与の問題解決の追求に当

てられてきた。しかし当初の目標である、人間に

比するかそれ以上の汎用知能を持つ機械を作る

という問題は解決されていない[Goertzel 2014]。本

研究では、自分で問題解決を行うことのできる、

人工知能の開発を目指す。人間の意思決定システ

ム[OKADA 1992]を参考にし、性格が状況を読み取

り感情を生成するシステムを構築する。

2.実験前提・手法

状況から性格を介して感情を生成するシステム

は意思決定システムの一部である（図 1）。性格と

は各個体に固有のものであり、状況を元にして出

力となる感情を発現する。感情は、行動を決定す

る重要な要因であることが知られている[Ohara 
2006]ことから、本研究で感情とは、欲求を生成す

るための基盤的な原動力となるものと定義する。

同じ状況でも異なる性格であれば、感情の発現は

異なる。発現する感情が異なれば、生成する欲求

も異なり、その後の行動プラン生成、行動決定へ

の推論に大きく影響する。

図 1 意思決定システム

本研究では深層学習（Deep Learning）の次元

圧縮・特徴量抽出の能力に注目し、入力部に状況

を、出力部に感情を入れ学習を行い、得られた表

象の解析を行う。そして解析した表象から性格モ

デルを生成する「性格学習」の研究を行う。今回

の性格学習に、漫画の「ドラえもん[藤子 2009]」を

利用した。

入力部の設計は状況を入力できる形に設計す

る。状況を ID タグ化し、2 値で表す。１つの状

況を 25 の 2 値ユニットで表し、5 セットで全体

の状況を表す。出力部は、感情を出力する形にす

る。28 種類の感情を「++、-+、+-、--」の 4 つの

グループに整理し、全体の状況で読み取れる感情

を何れかのグループに投射する。

3.実験・考察

ドラえもんデータを利用し、性格の学習と確

認・分析を行い、それぞれに対して考察を述べる。

3.1.層構造の調査（層の重みの結合意義）＊

深層学習器が適切に性格を学習する構造を見

つける。

その結果、層構造が、学習において重要である

ことが分かった。特に最終中間層に性格の特徴を

含んでいることが示唆された。

3.2.感情に対する最終中間層パターン形成＊

性格の特徴が出ている最終中間層のユニット

が感情によってパターンを形成しているかを調

査する。その結果、状況に対して感情が特定のユ

ニットではなく、ランダムに発現していることが

明らかになった。

3.3.感情創出感度の分析＊

最終中間層のユニットだけではなく、出力層と

の重み結合を含めた値を出し分析を行う。この値

を感情創出感度として以下の式で定義する。

その結果、何れの重み結合でも、入力データ割

合ではなく、--の感情に対して強く発現すること

が明らかになった。これは、性格としての意味を

有していることを示唆している。

3.4.未知状況に対する感情発現

未知状況に対して、学習した性格の感情発現に

ついて分析する。一様乱数で状況を作り出し、感

情を発現させた。その結果感情発現には偏りがあ

り、性格として学習していることが明らかになっ

た。

4.まとめ・今後の方針

今回はドラえもんデータを利用して深層学習

器を用い、性格を学習出来ることが確認された。

今後は、同様のモデル、改良したモデルを用いて、

様々な性格を学習・分析を行う。

＊の内容は 2016年度日本人工知能学会全国大会で発表済

み
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P15 把持姿勢識別と把持力推定を同時に行う筋電義手の開発
〇山野井佑介（横浜国立大学），森下壮一郎（電気通信大学），
加藤龍（横浜国立大学），横井浩史（電気通信大学）

P16 エージェントベースモデリングによる動的目標探索問題への接近
〇本松覚，北澤正樹（東京工業大学），高橋聡（東京理科大学），
吉川厚，寺野隆雄（東京工業大学）

P17 筋骨格モデル姿勢制御の冠状面への展開に向けて
〇上西康平，姜平（東京大学），千葉龍介，高草木薫（旭川医科大学），
太田順（東京大学）

P18 足部の接地部位に応じた「手応え」を活用する二足歩行制御則の提案
〇秋山恭一，大脇大，石黒章夫（東北大学）

P19 エージェント・モデリングによる写経型プログラミング学習と反転授業を組み合わせた
授業の教育効果の分析
〇舘優樹，坂田顕庸（東京工業大学），高橋聡（東京理科大学），
吉川厚（東京工業大学），喜多一（京都大学），寺野隆雄（東京工業大学）

P20 クラウド仮想環境における場所概念形成のためのマルチモーダル情報収集システム
〇浅田和弥，萩原良信，谷口忠大（立命館大学），
稲邑哲也（国立情報学研究所，総合研究大学院大学）

P21 ムカデの示す多様な運動パターン
〇菊池和気，安井浩太郎，加納剛史，石黒章夫（東北大学）

P22 確率的潜在意味解析による顧客分類
〇黄冬陽（東京工業大学），原田奈弥（株式会社豊田自動織機），
山下和也（産業技術総合研究所），寺野隆雄（東京工業大学），
本村陽一（産業技術総合研究所）

P23 能動体節間関節を持つムカデ型ロボットの歩行制御
○出島貴将，村田勇樹，稲垣伸吉（名古屋大学）

P24 身体運動同期の相互依存性が印象形成に与える影響
〇菅野俊介，緒方大樹（東京大学），沖村宰（慶應義塾大学），
山下祐一（国立精神・神経医療研究センター），前田貴記（慶應義塾大学），
太田順（東京大学）

P25 HRIにおける身体運動のリズム同調が円滑なコミュニケーションに与える影響
○谷幸諭，喬梁，廣部祐樹，小川健一朗，三宅美博（東京工業大学）

P26 細胞膜と細胞質の相互作用をモデル化したモジュラーロボットの開発
○布施龍佑，清水正宏（大阪大学），安井真人（理化学研究所），細田耕（大阪大学）
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