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近午,人のU常生活をサポートするサービスロボットの研究開発が精力的に進められており
人の外出に付き添うロボットは有曹リ測春用のー・つである.付き添いロボットの基本機北のーつ
は,対象人物と一定の位置関係を保ちながら安全に辿従することであり,そのための行動生成
は重要な研究課題となっている.一方,ロボットの行動生成では多数の試行を襍り長しなが
ら行動の規範(方策と1呼ぶ)を獲得する強化学習の適用がーつの主炉なアプローチとなってぃ
るが,深層学習と組み合わせた深層強化学習の発展に伴い,その重要性が高まってぃる.本払
文は,深層強化学習をロボットの人物辿従行動の獲得に適用する際の闇題貞を托摘し二れら
を解決するための新たな手法にっいての研究をまとめたものである.第1章では,研究の*尋
対象とする問題の定義,靭ヲ劉ヨ的と本論文の貢献,論文構成にっいて述べてぃる.第2章では,
関連研究にっいて述べている.第3 章では,人物追従タスクのサブタスクのーつであるナビゲ
ーシヨンタスクを刻象とし,深層強化学習を効果的に適用するために,センサ情報を用いた状
態遷移の検出と速度スケジューリングという2 つの新たな手法を導入し,その有ぢJ性を示して
いる・第 4 章ではもうーつのサブタスクである追従位1盡制御タスクを対象とし,新たな料W馴問
数の設定と行動平滑化手・法を導入して,その右1力1生を示してぃる、第 5 ほでは,サブタスクの
ための学習游の複数の方策から適助なものを避択して目1四タスクを実現するための新た六手法
を提案し,その有効性を示している.第6 章では,提案手法をさらに改筈するためのいくっか
の試みにっいて述べている.第 7 章では,オ薪倫文の成果をまとめるとともに△後の課噸と展
望を述べている

文内容 の 要

サービスロポツトの実用化には,高信虹W)周剛喋境の認郡'機能とともに,安全かっ効墜的な
行動を生成する機能が重要となる.木論文では,深層強化学習を用いて人物追従タスクにおけ
るロポツトの行動生成を行、うル形麺を対象とし,既存の方法における問題点を指摘するとともに,
より安全かっ刻リ冬の良い行動を生成するための新しい手法を提案しており,浩1寸"見性を本す
る・本論文の主要な成果は以下のようにまとめられる、 D 深層強化当習をロボットのナビゲー
シヨンタスクに効果的に適用する手法を提案している.目楞U也,占への到着や障害物への衝グ0を
センサ""肋、ら検知して状態遷移を確実に認散することにより,扱う闇題が強化坐羽の商川刈
象であるマルコフ次定問題であることを仙舗正しそれにより学二Wのロバスト竹を向上させてぃ
る・さらに,最大速度を徐々に増加させる速度スケジューリングの導入とあわせて,従来手法
に比べて安全性と効率を大帆Ⅱこ向上できることを示してぃる.2)深層強化当習をロボ、トの'自
従位置制仙1タスクに効牙舶勺に適用する手法を提案している.対象タスクに適した帆酬関数を那
計するとともに,重みスケジューリングを行う行動平滑化手法を提案し,従来手法に比べ,よ
リスムーズかっ確実に適切な追従位置に到逹できることを示してぃる.3)個々のサブタスクに
対して学習済の複数の方策から適助なものを状況にj心じて選択することで,より杉ν推六タスク
に対する行動生成を行うことができる,新たな深層強化学習手法を提宏してぃる.方策をⅦザ
するタスクを深層強化学習により実現する忰組みを提案し,人物追従タスクに適用してぃブ
ナビゲーシヨンタスクと追従位置制仙1タスクに対する学習済力策を提安手法によって適釖に罷
択することにより,人物追従タスクに対する方策を一度に学習する手法に比べ,大1博に性N三が
向上することを示してぃる.

これらの成果は学術的に商い評価を受けるとともに,ロボティクス鬨述ノ)野への炉広い応用
が則待される.以上より,本楡文は博士(工学りの学位二兪文に相当寸るものと判定した

゛ー」

(各要旨は1ページ以上HD
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