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研究のあらましと特徴

• ソーシャルロボットは社会・家庭導入のために様々なものが実用化されています

• 大規模言語モデル（LLM）を用いて適応的な対話ができるソーシャルロボットを開

発しました

• ロボットとの会話が人工的にならないように、ロボットのLLMに性格特性および個

人的経験を導入しました

• 人に近い会話を実現するためにロボットは発話の感情に基づいた動きをします

• 複数のロボットを用いることで、参加者はロボットと１対１で「対話」するのでは

なく「会話」に参加する体験が得られます

• 家庭や医療・介護分野、公共施設への応用が期待できます

システム動作の流れシステム構成

LLM



話者への注視動作・ジェスチャの導入

• Hamらはジェスチャと注視を組み合わせること

でストーリーの説得力を向上できることを示し

た[1]

• ロボットにおいてもジェスチャに加えて注視や

感情に応じたジェスチャを導入することでコ

ミュニケーションに影響を与えるかを検証

• ロボットの互いの注視動作および参加者への注

視を行うことによりスムーズな話者交代を実現
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LLMに性格および個人的経験を導
入・自然な会話を実現

• 通常のLLMでは、会話が「人工的」に

なりがちという欠点が存在

• 大規模な会話データセットから「個人

的体験」を抽出しLLMに導入

• LLM内のエージェントに「人格」と

「個人的な体験」を与えることで、よ

り人との会話に近い、飽きのこない会

話を実現

通常のLLMに
よる会話例

全員に個人的経験
を導入

一部（まさる）に
個人的経験を導入

効果検証

• 通常のLLMと提案システムによる会話

を比較

• 参加者にGodspeed test[3]の項目を

ブラインドテスト

• 機械的な・有機的な、人工的な・生物

的な、活気のない・生き生きとした、

など、人間性を表現するアンケート項

目において優れた結果を得た 評価実験の結果

※本研究はJST 共創の場形成支援プログラム「共生社会をつくるアートコミュニケーション共創拠点」
(JPMJPF2105)および科学研究費(22H03435, 23H01648, 24K02758)の支援を受けている


	タイトルなしのセクション
	スライド 1
	スライド 2


