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概要
視覚的アフォーダンス学習は，入力画像中のイン

タラクションするべき領域を局限する課題である．
先行研究によって，この課題がロボットの把持課題
に有効であることが示されている一方で，多様な行
動に対するアフォーダンスの学習が次の問題となっ
ている．本研究では，この問題の解決のためにテキ
スト駆動型視覚的アフォーダンス及び軌跡の学習を
提案する．この課題は，テキストで表現された様々
な行動に対して，それを達成するために，画像中の
どの領域に，どのようにインタラクションするべき
かを学習することを目的とした課題である．この課
題を解決するために，一人称視点動画データセット
から自動で擬似教師データセットを構築し，それを
利用したモデルを提案する．実験の結果，提案手法
が先行研究のモデルと比べて優れた性能を示したこ
とを報告する．

1 はじめに
人間は物体のどの領域に，どのようにインタラク

ションするべきかを理解しており，その知識を利用
することで安全に，かつ効率的に作業を行うことが
できる．例えば，ドアを開けようとする際には，ノ
ブに触れそれを回転させることにより達成する．こ
うした人間と物体間のインタラクションは短いテキ
ストとして表すことが可能であり，それらで条件づ
けられた行動のために，視覚中のどの領域に，どの
ようにインタラクションするべきかを推論可能なモ
デルは，ロボット工学やヒューマンコンピュータイ
ンタラクションの領域において有用なツールになる
と思われる．
近年，Gibson [1]が提案した，環境が動物に提供

する行動の可能性を表すアフォーダンスの概念をロ
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図 1 テキスト駆動型視覚的アフォーダンス学習．

ボットに適用する試みが盛んに行われており，これ
らの試みは視覚的アフォーダンス学習課題として定
式化されている [2, 3, 4, 5, 6, 7]．視覚的アフォーダ
ンス学習とは，図 1（左）に示されるように，入力
画像（もしくは動画）中の物体に対して，インタラ
クションすべき領域を局限する課題である．先行研
究 [2, 3] では，主に把持に焦点が当てられており，
いくつかの研究によって，それらがロボットに応用
可能であることが示されている [8, 9]．先行研究に
より，把持などの手と物体間のインタラクションに
おいてアフォーダンスの学習が有効であることが示
された一方で，手で把持された道具と物体間のイン
タラクション [5, 6]や目的に応じたインタラクショ
ンなどのより高次なアフォーダンス学習が次の問題
となっている．
本研究では，この問題を解決するためにテキスト

駆動型視覚的アフォーダンス及び軌跡の学習を提案
する．この課題は，図 1（右）に示されるように，テ
キストで表現された様々な行動に対して，それを達
成するために，画像中のどの領域に，どのような方
法でインタラクションするべきかを学習することを
目的とした課題である．この課題の解決のために，
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