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要旨

化学実験や料理などの，複数の工程で構成される多工程作業は，ロボットによる自動化が期待されて
いる．多工程作業の自動化に向けたアプローチとして階層型模倣学習がある．この手法では教示者の
実演データから工程の順序を決定をする上位方策とロボットの動作を決定する下位方策を学習する必
要があり，２種類の方策を同時に学習するため実用的な方策の学習が難しかった．本研究では，階層
型模倣学習に作業の形式言語による記述を活用し効率的に方策を学習可能な手法を提案する．作業
を記述する形式言語としてPDDLを利用することで，教示者の実演データの工程ごとのデータ分割とロ
ボットによる実行時の工程の計画に利用する．また，PDDLによる工程の計画と実演データに含まれる作
業工程の不一致に対処するため，方策モデルとしてアンサンブルニューラルネットワークを利用し，方
策の行動選択の不確実性によって工程を再計画する．提案手法の有効性を検証するため，複数のブ
ロックを積み上げるタスクを対象に，シミュレーション環境でロボットが動作を模倣する実験を行った．そ
の結果，提案手法は従来の手法と比較してタスクの成功率を向上させ，より柔軟かつ効率的なタスク遂
行が可能であることを示した．


