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論文題目 リカレント分散強化学習によるヒステリシスと個体差に頑健な空気圧人工筋の制御

要旨

近年、出力重量比に優れた空気圧人工筋を用いることでロボットの軽量化や敏捷化が期待されてい
る。しかし、空気圧人工筋は入出力関係にヒステリシスなどの非線形性や経年劣化などによる個体差を
抱えており制御を困難にしている。そこで本研究では、ヒステリシスと個体差を同時に対処可能と期待さ
れる強化学習手法のR2D2を空気圧人工筋の制御に応用する。R2D2はその内部に時間情報を保有す
るリカレントニューラルネットワークを活用しているため、ヒステリシスを適切に捉えることができる。ま
た，R2D2が分散学習であることに着目して、様々な個体差を持つ分散システムから経験データを収集・
学習することで、個体差への頑健性も期待できる。本研究では分散学習に向けた空気圧人工筋ロボット
システムの開発およびシミュレーションと実機実験を通じたR2D2によるヒステリシスおよび個体差への頑
健性の向上について検証した．


