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( 1 )  審査経緯  

 

	 博 士 論文審査ࡢ経緯を以ୗ࡟示ࡍ．  

	 ࣭ 2 0 1 6 年  1 1 ᭶  1 5 日  副査ㄝ明会  

	 ࣭ 2 0 1 6 年  1 2 ᭶  1 日  予備審査会  

	 ࣭ 2 0 1 6 年  1 2 ᭶  8 日  教室受理決定  

	 ࣭ 2 0 1 6 年  1 2 ᭶  2 2 日  創㐀理工学研究科運営委員会受理決定  

	 ࣭ 2 0 1 7 年  1 ᭶  1 0 日  博士論文ㄞࡳ合わせ会  

	 ࣭ 2 0 1 7 年  1 ᭶  2 3 日 大学院実体情報学ࢢン࢕ࢹ࣮ࣜ  Q E 3 実施  

 実 体 情 報 学 博 士 ࣉ ࣟ ࢢ ࣛ ࣒ 修 了 要 件 ࡣ ， 専 攻 ࡢ 審 査 ࡟ 合 格 ࡍ ࡿ こ ࡜

ࡢ࣒ࣛࢢࣟࣉ࡜ Q E 3 ．ࡿあ࡛࡜こࡿࡍ合格࡟ Q E 3 ．現在審査中ࡣ  

	 ࣭ 2 0 1 7 年  1 ᭶  2 6 日  公聴会  

	 ࣭ 2 0 1 7 年  2 ᭶  8 日  審査分科会  

	 ࣭ 2 0 1 7 年  2 ᭶  2 5 日  研究科運営委員会予定  

	  

( 2 )  論文背景࣭内容࣭評価  

 

	 超 高 齢社会࠾࡟けࡿ人間ࡢ生活をサ࣏࣮࡟ࡵࡓࡿࡍࢺ，知的࣎ࣟ࡞ッࡀࢺ

㔜要࡞役割を果ࡍࡓこࡀ࡜期待さ࡚ࢀいࡿ．従来࣎ࣟࡢッࡣࢺ，工業用ࣟ࣎

ッࡼࡢࢺう࡟，㏿さや正確さを求ࡵ，いくࡢ࠿ࡘ限ࡓࢀࡽ作業࡟特化ࡓࡋ設

計࡚ࡗ࡞࡜いࡵࡓࡢࡑ．ࡿ，こ࣎ࣟࡽࢀッࡣࢺ人間ࡣࡽ࠿隔㞳さࢀ，事前࡟

設計さࡓࢀ環境モࡢ࡜ࣝࢹ齟齬ࡀ生࡞ࡌいࡼう࡟構築さࡓࢀ環境条件ୗ࡛作

業ࡿࡍこ࡜を対象࡚ࡋ࡜いࡓ．近年，人間ࡢ日常生活ࡢ補助，人間ࡢ࡜協調

作業ࡼࡢうࡾࡼ，࡟汎用性ࡢあࡿタ࡚ࡋ࡜ࢡࢫ人間ࡢ࡜共᭷空間࡛ࡢ作業性

，く࡞ࡣ環境࡛ࡓࢀ構㐀化さ，ࡣ࡟ࢺ人間共存ࣟ࣎ッࡢこ．ࡿい࡚ࢀ注目さࡀ

動的変化や୙確実࡞環境へࡢ適応，更࡟新ࡋいタࢡࢫや環境へࡢ短時間࡛ࡢ

適応ࡀ求࡚ࢀࡽࡵいࡿ．汎用性ࡢあࡿタࢡࢫを実現ࡣ࡟ࡵࡓࡿࡍ，ࣟ࣎ッࢺ

࡞構㐀を備え࡞複雑ࡓࡗい࡜ンサࢭࡢ関節，柔軟関節，高次元ࡢ多自⏤度ࡣ

け࡞ࡽ࡞ࡤࢀい．ࡢࡑ，ࡋ࠿ࡋ全体ࡢ制御系を人間ࡀ設計ࡣࡢࡿࡍ㞴ࡋい．

こࡣ࡛ࡲࢀ，ࣟ࣎ッ࡜ࢺ環境ࡢ詳細࡞モࣝࢹを記述ࡿࡍモࣝࢹベ࣮ࢫ，モࢹ

ࣝベ࣮࡜ࢫ機械学習ࡢ࡜組ࡳ合わせ，基本ࡿ࡞࡜動作を組ࡳ合わせࡿこ࡛࡜

作業を行うモ࣮ションࣈ࢕࢖ࢸ࣑ࣜࣉを用いࡓ研究ࡀ行わ࡚ࡁ࡚ࢀいࡀࡿ，

対象࣎ࣟࡿࡍ࡜ッࡢࢺ自⏤度ࡣ比較的少࡞く，簡単࡞環境࡛࠿ࡋ動作ࡀ実現

．い࡞い࡚ࡁ࡛  

	 こ ࡢ ࢹモࡢや環境ࣝࢹ内部モࡢࢺッ࣎ࣟ ，ࡣ本論文࡛，࡜ࡶࡢ背景࡞うࡼ

ࣝを事前࡟人間ࡀ୚え࡞ࡣ࡛ࡢࡿく，ࣟ࣎ッࡢࢺ身体を通࡚ࡋ得ࡿࢀࡽ経験

を運動感覚ࡢ関係性࡚࣎ࣟࡋ࡜ッ࡜ࢺ環境ࡢモࣝࢹを獲得させ࡜ࡿいうこ࡜

を考え，࣮ࣛࣉ࣮࢕ࢹニンࡿࡼ࡟ࢢ機械学習を用いࡓ動作生成手法を提案ࡋ
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࡚いࡿ．特࡟，本論文࡛࣎ࣟࡣッࡢࢺ身体性࡟焦点を当࡚，ࣟ࣎ッࡢࢺ身体

モࣝࢹを獲得ࡵࡓࡿࡍ，モ࣮タ࣮バࣜࣈン࡜ࢢ呼ࡿࢀࡤ乳幼児࡟見ࡿࢀࡽ探

索的࡞運動を参考ࡓࡋ࡟動作をࣟ࣎ッ࡟ࢺ行わせ，ࡢࡁ࡜ࡢࡑ運動感覚情報

を࣮ࣛࣉ࣮࢕ࢹニンࡢࢢ一種࡛あࡿ R e c u r r e n t  N e u r a l  N e tw o r k  (R N N 学࡟(

習させ࡚いࡿ．こࡢ身体モࣝࢹを獲得ࡓࡋ R N N ，࡚ࡋ対࡟ a )  目標ࡿࡍ࡜タ

動ࡢ࡛ࢺッ࣎ࣟࡓࡗ柔軟関節を持ࡢ多自⏤度，࡛࡜こࡿを追加学習させࢡࢫ

的動作ࡢ学習，b )  身体モࣝࢹを身体ࡢ外部࡛ࡲ࡟拡張ࡋ，㐨具を身体ࡢ一部

．ࡿい࡚ࡋ㐨具使用を提案ࡢࢺッ࣎ࣟࡓࡋ㐨具身体化を利用ࡿ扱わせ࡚ࡋ࡜

，結果ࡢ評価実験ࡢࢀࡒࢀࡑ a ࡣ࡛( 7 自⏤度ࡢ柔軟関節を持࣎ࣟࡓࡗッ࡟ࢺ

学習ࡿࡼ࡟利用ࢢンࣜࣈモ࣮タ࣮バ，ࡋを実施ࢡࢫタࡢ等ࡋ回ࢡンࣛࢡࡾࡼ

時間ࡢప減，学習࣮ࢹタ࡟対ࡿࡍ高い汎化性能を㐩成࡚ࡋいࡓࡲ．ࡿ， b )࡛

，ࡣ 3 自⏤度ࡢ腕を持࣎ࣟࡘッࡢࢺ㐨具把持఩置࡜把持ࡢ判断をシ࣑ュ࣮ࣞ

ションୖ࡛実施ࡋ，ࣟ࣎ッࡿࡼ࡟ࢺ把持࡟関ࡿࡍ意思決定を実現࡚ࡋいࡿ．  

	 以 ୖ 要࡟ࡿࡍ，本論文ࡣ，身体ࡢ㔜要性࡟注目࣮ࣛࣉ࣮࢕ࢹ，ࡋニンࢢを

利用ࡓࡋモ࣮タ࣮バࣜࣈンࡿࡼ࡟ࢢ身体モࡢࣝࢹ獲得࡜拡張を提案࡚ࡋいࡿ．

こࡢ方法をᑟ入ࡿࡍこ1，࡛࡜ )  多自⏤度ࡢ柔軟関節を持࣎ࣟࡘッ࡛ࢺ環境࡜

，動的動作ࡓࡋ相互作用を考慮ࡢ࡜環境ࡓࡗい࡜接触ࡢ 2 )動的変化࣭୙確実

，高い汎化性能ࡿࡍ対࡟環境࡞ 3 )新ࡋいタࢡࢫや環境࡟短時間࡛対応，を実

現࡚ࡋいࡿ．こࡢ研究成果ࡣ，機械学習を利用࣎ࣟࡓࡋッࡢࢺ動作生成手法

ࡿࡍ意義を᭷࡞ࡁ大࡟学術的，技術的，ࡾあ࡛ࡢࡶࡿࡍ貢献࡟応用࣭発展ࡢ

ンサをࢭ多自⏤度，柔軟関節，高次元ࡿࡍ増大ࡀࢬく，今後ニ࣮࡞࡛ࡾ࠿ࡤ

᭷࣎ࣟࡿࡍッࡢࢺ制御手法ࡢ確立ࡼ࠾び関連࣎ࣟࡿࡍッࢺ工学分㔝ࡢ発展࡟

大ࡁく貢献࡛ࡢࡶࡿࡍあ࡚ࡗࡼ．ࡿ，本論文ࡣ博士㸦工学㸧ࡢ学఩論文ࡋ࡜

࡚価値あ࡜ࡢࡶࡿ認ࡿࡵ．  

 

2 0 1 7 年 2 ᭶
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審査員  

 

主査	 早稲⏣大学教授	 工学博士㸦早稲⏣大学㸧	 菅㔝	 㔜樹  

 

	 	 	 	 	 年 	 	 ᭶ 	 	 日 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	  

 

副査	 早稲⏣大学教授	 工学博士㸦早稲⏣大学㸧	 高西	 淳夫  

 

	 	 	 	 	 年 	 	 ᭶ 	 	 日 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	  

 

副査	 早稲⏣大学教授	 工学博士㸦早稲⏣大学㸧	 ᑠ林	 哲則  

 

	 	 	 	 	 年 	 	 ᭶ 	 	 日 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	  

 

副査	 早稲⏣大学教授	 医学博士㸦東京女子医科大学㸧，  

 工学博士㸦早稲⏣大学㸧	 梅津	 光生  

 

	 	 	 	 	 年 	 	 ᭶ 	 	 日 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	  

 

副査	 早稲⏣大学教授	 工学博士㸦東京大学㸧	 	 大谷 	 淳  

 

	 	 	 	 	 年 	 	 ᭶ 	 	 日 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	  

 

副査	 早稲⏣大学教授	 博士㸦工学㸧早稲⏣大学	 尾形	 哲也  

 

	 	 	 	 	 年 	 	 ᭶ 	 	 日 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	  

 

副査	 早稲⏣大学教授	 博士㸦工学㸧早稲⏣大学	 岩⏣	 浩康  

 

	 	 	 	 	 年 	 	 ᭶ 	 	 日 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	  
 


