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§１．研究成果の概要 

 

本年度は, (1)情報化身体モデルのネットワーク構造自動決定と一般化, (2)情報化身体に関する

応用理論の構築と汎化, (3)筋骨格型・軸駆動型・台車型・低剛性樹脂製構造を持つロボットへの

上記理論の適用を行った. 

(1) 前年度に考察した特殊 AutoEncoder 型の情報化身体について, その入出力であるセンサ・

アクチュエータや, 暗黙的状態を考慮可能な Parametric Bias の仕組みを一般化し, 様々

なロボットが同じネットワーク構造・プログラムを利用して情報化身体を学習可能な仕組みづくり

を行った. また, 得られた経験データから適切なネットワーク構造を獲得, つまりネットワーク入

出力と, それらの相関関係を記述するマスク変数を自動的に算出するアルゴリズムを構築した. 

(2) 異常検知や相互補完, 相互制御の仕組みを一般化し, 前述の情報化身体学習と合わせて, 

経験データから自動的に異常検知や相互補完, 相互制御のプログラムが走る仕組みを構築

した. 相互制御は, 与える指令値の形や損失関数の定義方法を一般化し, パラメータ次第で

モデル予測制御や模倣動作制御, 静的身体制御等を切り替えることが可能である. また, 

Parametric Bias のオンライン学習による環境変化適応を同時に実行し, 適応的な動作制御

を可能にした. 加えて, 前年度に考慮した筋骨格身体の筋破断に加え 2), 筋追加による情報

化身体の入出力変化を考慮した再学習手法を提案し 1), その有効性を確認している. 

(3) 筋骨格ヒューマノイドの筋破断・筋追加に応じた再学習に基づくロバストな動作戦略に加え, 

台車型ロボット Fetch における床摩擦変化と確率的挙動を考慮した安定な動作制御 5), 軸駆

動型ロボット PR2/筋骨格ヒューマノイド Musashi における逐次的把持状態変化を考慮した道

具操作学習 3), PR2/Musashi における動作スタイルを考慮した模倣学習 4), 低剛性樹脂製

ロボット KXR におけるバランスまで考慮した全身道具操作, 筋骨格台車型ロボット Musashi-

W による布素材変化と身体剛性を考慮した動的布操作を行った. 
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