
人と知能の融合

概要

特徴

今後の展開

テーマ「社会課題と向き合う科学技術の最前線」との関連

人の能力を引き出すテクノロジー

人間参加型のロボット行動学習

生成AIをロボット制御に適用する際、人から与えられた行動データから学習する場合と、人が行動に与える評価から学習する
場合の2通りがありますが、一長一短でそのままでは学習効率などの問題があります。本研究では両者を強化学習の枠組み
で統一し、どちらの方法も利用できる方式を考えることで学習効率や最終的な制御性能を改善することに成功しました。
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◼ 人から与えられた行動データから制御則を学習する生成模倣学習と、行動データ
に対する人の嗜好から評価関数を学習する報酬学習を、一つの基準で統合した
アルゴリズムを開発しました。

◼ 生成模倣学習は制御則だけでなく環境のダイナミクスを同時に学習し計算機内で
のシミュレーションが可能となります。従来法と異なり、部分的嗜好データから報
酬を学習できます。

◼ 生成模倣学習や報酬学習単独で用いる場合よりも、少ないデータ数で学習できる
ようになりました。また報酬学習時に経過時間や生成行動の滑らかさを同時に提
示することで学習効率を改善できることがわかりました。

◼ 生成AIは急速に発展する一方で、学習に必要なデータ数や計算リソースも肥大
化しています。介護分野での人手不足など我々の直面する社会課題を解決す
るには現実的なデータ数で学習しつつ、人間の評価を含めたAIの開発が重要だ
と考え研究を進めています。

◼ 本研究において、デモ提示者と評価者が同一である場合の行動学習法が確立
されました。今後はロボットごとに教示をゼロから繰り返すのではなく、獲得され
た制御方策を別の種類に転移するための要素技術を開発することで、人間の作
業コストを削減することを計画しています。
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