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〔資 料〕

鍵盤楽器演奏 ロボッ ト“WABOT-2”*

(WAseda roBOT-2)

加 藤 一 郎**大 照 完**

白 井 克 彦**成 田 誠 之 助**

1971年,早 稲田大学生物 工学研究 グルー プに よ り,人

間形知 能 ロボ ッ トシステムWABOT(WAseda roBOT)M

1計 画が開始 され,こ れは1973年 に完成 された1).WA-

BOT-1は,手 足サ ブシステ ム,目 サ ブシステ ム,音 声

サ ブシステムか らな り,次 の よ うな特徴を備え ていた.

すなわち,2足 歩行に よって移動 し,触 覚を有する両 手

で物体の把握 移動な どの作業 を行い,遠 隔受容器 とし

ての人工の 目 ・耳を もち,人 間 との対話を音声で行 うと

い うものである.人 間にた とえ ると1才 半程度の幼児に

匹敵 する能力を もってお り,世 界初の本格的人間形 ロボ

ッ トとして大 きな注 目を集めた.

1980年,早 稲 田大学生物工学研究 グループはμ研究 グ

ループとして再集合 し,そ れぞれの研究室がWABOT-1

以後に蓄積 して きた諸研究成果を総合す るプ ロジェク ト

WABOT-2の 準備を開始 した.WABOT-2はWABOT-1

のよ うな汎用型 ロボッ トではな く,人 間の知的 日常作業

の中で巧みさが求め られる芸術活動に まとを絞 り,そ れ

を実現す るいわばスペ シャ リス トロポ ッ トとして,鍵 盤

楽器演奏(電 子オ ルガン演奏)ロ ボッ トを 目標 として設

定 した2).

この 目標に向か って,翌1981年 よ り各研究室で研究

開発が本格的にス ター トした.

ミュージシ ャンロボ ッ トWABOT-2は,人 間 と日本

語 で会話を し,楽 譜を 目で認識 し,両 手両足で電子オル

ガ ンを演 奏す る とい う機能 をもつ ロボ ッ トで,以 下の5

つ の システムか ら構成 され てい る.

1.運 動 系(機 械 工 学 科 加 藤 研 究室)

人 間形4肢 とその制御 システムか ら構成 され,楽 譜情

報が 入力され る と,4肢 の運動 を 自動的 に決定 し,両 手

の指 で電 子オルガ ンの上下鍵盤 を,左 足 はパ ス鍵盤,右

足は音量 ペダルを操作す る.
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図2WABOT-2

2,視 覚系(応 用 物 理 学 科 大 照研 究 室)

普通に市販され ているA4判 で9～12段 か らなる電子

オルガン用楽譜を,約1m離 れた位置か らCCDカ メラ

を用いて読 み込み,高 速 で認識す る.

3.会 話系(電 気工学科 白井研究室)

人間 と ロボ ッ トとの 自然な会話を 日本語で実現するた

めめシステムであ り,音 声認識 システムと音声合成 シス

テムか ら構成 されてい る.

4.歌 声 トラッキング系(電 気工学科

成田研究室)

人 の歌声か ら音高(ピ ッチ)と 音価(音 の長 さ)を 測

定 し,も との楽譜 と比較を行い,ず れを算 出す る.こ の

ずれ値を運動系へ転送 し,運 動系が移調 した演奏をす る

ことに よ り,人 の歌声に合わせた伴奏が可能 とな る.

5.統 轄系(電 気工学科 成田研究室)

統轄系 は,各 サブ システム間のデータ転送 を管理 し,,

WABOT-2が 一つ の ロボ ッ トシス テ ム として機能す る

ための中心 となる.

以上の5シ ステムについて,以 下 の4論 文(1.運 動系,

2.視 覚系,3.会 話系,4.統 轄系お よび歌声 トラッキン グ

系)で,そ の詳細を述べる.
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