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人生（流束）＝努力（障壁）×生命（駆動力）

　私は、大学時代から継続して粉末冶
金を専門分野としています。粉末冶金と
は、冶金学をベースにした素形材分野
の一つで、広範な基礎工学から成り立っ
ています。冶金的現象は、経験則に基づ
いて理論化されていますが、解明がなさ
れていない現象も多くあります。従来の
認識が一変することもあり得ます。した
がって、仮に「調べつくした」、「過去の技
術だ」という発言があれば、それは無責
任なエゴイズムになるでしょう。
　大学生の頃、「工学部の目的は、工学
的手法の発見・発明である」と指導教
官に言われたことを思い出します。工学
的手法とは、工業化のための材料プロ
セスであり、起こる現象一つ一つの原因
と結果の理解、そして知見の蓄積から導
かれるものです。
　技術支援と研究は別物と見られがち
ですが、このような一つ一つの現象の理
解が製造現場で起こる複雑な問題の解
決の糸口になります。そのため、裏方的

な仕事こそが重要だと考えています。張
り子の虎のような見かけ倒しではなく、確
かな実力を兼ね備えた縁の下の力持ち
になれるよう、専門性を高めていきたいと
思います。

　都産技研に求められる役割は、企業
の製品開発におけるリスク軽減や次世
代につながる固有技術の創出だと思っ
ています。そのためには、シーズとなる基
礎・基盤技術の研究開発が欠かせませ
ん。目先の利益にとらわれることなく、自
由な発想で将来の投資となるような研
究開発を進めることが重要です。
　こうした研究開発を通じて、知見を蓄
積し、お客さまから依頼される技術開発
や不具合の原因調査に対して、材料と
プロセスの両面からアプローチできるよ
う努めています。
　人の一生を反応速度論で表現するな
らば、「人生（流束）＝努力（障壁）×生
命（駆動力）」。自分の体力・気力を駆動
力として、目の前にある障壁を超えるため

にチャレンジを続けていきたいと考えてい
ます。もし、障壁と駆動力のどちらかがゼ
ロになれば、流れも止まります。この法則
を現在の仕事に当てはめ、技術の厚み
が増すよう、自分自身を活性化し続けて
いきたいです。

少子高齢化が進み、生産現場や生
活環境で人を手助けするロボットの需
要が高まっており、その実現には人工知
能技術の発達が不可欠と考えられてい
ます。現在、スマートフォンなどに用いら
れる音声認識への実用化が進むディー
プラーニングをロボットに応用する研究
が進められています。
「ロボットの人工知能には、マルチモー
ダル処理※2、音声・画像・動作の各情
報を連動させた制御が求められます。し
かし、それぞれ高い専門技術が必要なた
め、それらを組み合わせて制御するのは、
容易ではありません」（早稲田大学 尾形 
哲也氏）。
現在、尾形氏の研究室では、音声・
画像・動作の制御をそれぞれ専用のプ
ログラムではなく、すべてディープラーニ
ングで制御する試みに取り組んでいます
（図）。
「この研究によって、見せて、聞かせて、
実践させることにより、ロボットに覚えさせ
た動作を、シーンに合わせて自律的に再
現できることがわかりました。高度な処理を

ディープラーニングで制御できることは画
期的です。ロボットの複雑な制御を担う技
術の共通化は、研究開発を加速させる上
で有効だと考えています」。

「ディープラーニングには、行動学習
に必要な特徴量抽出や分類・クラス識
別というプロセスが不要という特長もあ
ります」。
例えば、画像識別という動作を人工知
能にさせる場合、従来は画像識別動作
に適したモデルを人の手でクラス分けし、
その特徴量を人工知能に学習させてい
ました。
そのため、識別すべき対象が大量かつ
広範囲となった場合、その適したモデル
の選定とクラス分け・特徴量の設定が
大変に困難でした。
「何十万枚もの画像を1000種のカテ
ゴリーに分類する技術を競うILSVRC 
2010※3において、ディープラーニングは
学習経験をもとに、自分で判断して分類
を行い、従来の人工知能技術よりも約
10％を超える高い正答率を出しました。
平成27年時点でディープラーニングの
誤答率は、4％台まで改良が進み、同様
の課題を人間が行った際の誤答率であ
る5％を上回る域にまで進化しています。

「ロボットが人間を手助けするために

は、指示した作業の動作と、ロボット自
身が可能な動作とが整合するような動
作をディープラーニングに学ばせること
が必要です。そのためには、ロボット自身
の手をこう動かしたらこうなったという、
結果データが大量に必要となります。 
しかし、それらの結果データを集めるため
には、多大なコストと時間を要します」。
そう指摘する一方で、今後の研究
の発展に期待していると尾形氏はい
います。「ディープラーニングは、まだ始
まったばかりの技術です。現在は大量の
結果データを必要としますが、これを少な
くするための研究や、現時点では困難な
行動をしながら学習できるようにするため
の研究も始まったばかりです。今後、それ
らが解明されれば、ロボットの人工知能
の発展にも大きく寄与してくれることは間
違いないでしょう」。

現在、日本では官民が連携し、本格
的なロボット研究開発がスタートしていま
す。その成果に期待が集まっています。

※1 一般に数千程度の入力を持った10層以上の階
層型神経回路モデルで、結果データの学習から自動
的に識別判断に必要な特徴量を導き出すプログラム

※2 五感や平衡感覚など、複数の感覚情報を組み
合わせた情報処理を指す

※3 ImageNet Large Scale Visual Recognition 
Challenge 2010

人工知能研究の分野で注目され、
ロボットへの応用が期待されてい
るディープラーニング※1をご紹介
します。

最近注目されている技術を
取り上げてご紹介します

大学工学部にて粉末冶金につい
て研究。メーカー勤務を経て、平
成20年に都産技研入所。趣味は
映画鑑賞。
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図　音声信号処理と画像識別処理、特徴量と動作の統合処理、それらすべてをディープラーニングで実行した研究
の構造設計モデル
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