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9.	
 	
 研究実績の概要	
 

下欄には、当該年度に実施した研究の成果について、その具体的内容、意義、重要性等を、交付申請書に記載した	
 

「研究の目的」、「研究実施計画」に照らし、600 字～800 字で、できるだけ分かりやすく記述すること。また、国立	
 

情報学研究所でﾃﾞｰﾀﾍﾞｰｽ化するため、図、ｸﾞﾗﾌ等は記載しないこと。	
 

本研究では，強化学習，機械学習，人工知能の分野で開発されてきた技術を，ヒューマノイドに
代表される汎用ロボットの行動獲得に応用することを目的としている．具体的には，特別研究員
が提案する「高度にモジュール化された強化学習システム」のインターフェイス言語として，「
目的主導型プログラミング言語」の提案を課題とした．今年度得た成果は以下の通りである．	
 
１．高度にモジュール化された強化学習ライブラリSkyAI：	
 提案システムをC++で実装し，オー
プンソースのソフトウェアライブラリとして公開（skyai.sourceforge.net）した．提案システ
ムでは，	
 強化学習などの基本アルゴリズムを「モジュール」という形で定義しておき，モジュ
ールの組み合わせで学習器を構成する．	
 	
 
２．報酬によるタスクの定義インターフェイス：	
 SkyAI上で，演算モジュールなどを実装して
おき，これらを組み合わせて報酬や終了条件を定義するインターフェイス言語を開発した．これ
により，ロボットに学習システムを組み込んだ後でも，エンドユーザがタスクを定義できるよう
になった．よって，上記の研究課題が基礎的なレベルで達成された．	
 
３．学習戦略フュージョン：	
 ２の段階では，次元縮約や階層化といった学習戦略の選択をエン
ドユーザが行う必要があった．そこで，学習戦略をモジュール化しシステムが自動選択するよう
な枠組みを開発した．	
 	
 
４．高自由度ロボットのための行動空間生成手法DCOB：	
 特別研究員が過去に開発した手法DCOB
をモジュール化し，提案システムに組み込んだ．これにより，7自由度程度の制御入力空間を直
接扱えるようになった．実機実験，論文誌への投稿も行った．	
 
５．等身大ヒューマノイドの歩行学習への応用：	
 提案システムを等身大ヒューマノイドロボッ
トの歩行学習へ応用する研究を，ATR及び立命館大の玄相昊准教授と共同で実施した．	
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