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(ロボットの身体形状と環境とのインタラクションを考慮 した見まね学習) 

※	 論文題 目が外国語の場合はワープロ等を用いること.また､その邦文を

論文題 目の下に ( )で記入すること｡
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(論文内容の要旨) 
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有木 由香 

(論文審査結果の要旨)

学習者が教師の行動を観測し,スキルを獲得しようとする見まね学習は,スキ

ル学習戦略の一つとして行動科学において注目されている.これは,見まね学

習がヒトや高い知能を持つ動物によってのみ行われる学習戦略であり,多数の

センサーやアクチュエータを持つ高次元システムの制御に有効であると考えら

れるからである.本論文はこの視点に立ち,ヒト動作から特徴表現を抽出し,

ヒューマノイ ドロボットやノンヒューマンキャラクターの運動を生成する方法

を提案したものである.

その一つ目は,教示者とロボットの間で動力学特性が異なる場合を対象として

おり,計測したヒトの運動から床反力を推定することで,ロボットが物理的整

合性を満たす見まね動作を生成する方法である.この方法により,ロボットが

転倒することなく運動できることが,シミュレーションにより示されている.

二つ目は,教示者 とロボットの間で運動学的特性が異なる場合を対象としてお

り,両者の対応する姿勢の間に存在する共通の低次元空間を見つけることで,

少数の例示だけで見まね動作の生成を可能とする方法である.この方法により,

なめらかにアニメーションが生成できることが実験で示されている.

三つ目は,動作そのものではなくタスク達成のスキルの見まねを行う場合を対

象としており,タスクに関連した特徴を教示者の運動から抽出し,動作を生成

する方法である.この方法により,ロボットがタスクを実現できることを簡単

な実験で示している.

以上をまとめると,本論文は,教示者とロボットあるいはキャラクターが異な

る特性を持っている場合においても見まね学習を可能 とする方法を提案し,そ

の有効性を実際に確認 したものである.これは今後のロボットの制御法の開発

に大きく寄与することが期待できる.したがって,博士 (工学)の学位に値す

るものと認卜められる.


