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1． 開発目的

人間と共存するロボットは、時々刻々と変化する環境の中で適切な制御を行なう必要がある。強化学習は、一連の制御を行った後で、その結果に対する評価（よかったか悪かったか）を与えることによって制御を学習していく学習法で、自律的に制御を学習できる。簡単な評価によって学習するため、障害を回避するなどは学習できるが、精密な制御を学習することは困難であった。精密な制御の学習を行う第一歩として、障害を回避するだけでなく、壁に沿って進む制御の学習を行った。

2． 技術の概要と特徴

壁に衝突した際に負の評価を与えるだけでなく、壁のそばにいる場合に、小さい正の評価を与えることによって、壁に沿って進むことを学習させた。センサの見える範囲が短いため障害が凸の部分での制御が困難であったので、正しい動きに対し、細かく評価を与えることにした結果、図１に示したように壁に沿って進む制御を学習することができた。望みの動きを大まかに決め、その動きが達成できた場合に正の評価を与えることにより、細かい制御を学習することができた。この制御を実ロボットに適用した結果、実ロボットでも壁に沿って進む制御を学習することができた（図２）。
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3． 応用の可能性

　望みの動きに対し、適切な評価を与えることにより、細かい動きを学習することができるので、簡単に制御方法を設定できない動きの制御に適用できる可能性がある。












図１学習されたロボットの動き（シミュレーション）黒線はロボットの動いた軌跡を示す。








図２実ロボットでの制御学習の様子
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