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論文題目
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習

要旨

人による作業の実演から作業をロボットで実行する制御方策を学習する手法は，ロボットを人間の代替
労働力として活用することに対して有効なアプローチである．
しかし，作業の実演で得られるデータは人の手とロボットの構造が異なること，人の動作を再現するロ
ボットの制御量がデータに含まれないことから，教示動作を実現する制御方策の学習が困難であった．
本研究では，ロボットのグリッパーの構造を模擬した手先共通化デバイスとデバイスの軌道を実現する
ロボットの制御量を予測する逆動力学モデルを利用することで，人の実演を実現するロボットの制御方
策を学習する模倣学習フレームワークを提案する．人が手先共通化デバイスを用いて作業の実演を行
うことで，人の実演時の状態とロボット動作時の状態を共通化することができる．
また，逆動力学モデルを用いることで，人の実演を実現するための行動を推定することができる．
実演時の状態と逆動力学モデルにより推定された行動から，人の実演を模倣するロボットの方策を学習
することができる．提案手法の有効性を評価するため，実際の化学実験で行うピペットの挿入作業とか
き混ぜ作業を対象にロボットで動作を模倣する．
その結果，提案手法を用いることで作業の成功率を向上させることや，動作速度の模倣精度が向上さ
せることを確認した．
 


