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ϩϘοτϥーχϯά研究室
https://sites.HooHle.Dom/Wiew/naist-robot-learninH-jp
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（写真左から）
ಛ准教授：দݪ　ਸॆ takam-m@is.naist.jp
ಛॿ教：Brendan .iDhael brendan.miDhaelˏis.naist.jp
ಛॿ教：็　義ٱ tsVrVmine.Zoshihisa.tm�ˏis.naist.jp

研究を始めるのに必要な知識・能力
　ロϘットラーχンά（ロϘットのための機械学習）は、機械学習・ਓ工知能やロϘット工学、੍ޚ工学や信߸ॲ理、最ద化やメカトロ
χクスなど、様々な分野の融合ྖҬです。自分の得意分野やスΩϧ・経験（ロϘットίンテストやプロάラミンάίンテスト、工࡞など）
を活かして、独自のΞプローチを開できるՄ能性もあります。ੋඇ、ロϘットラーχンά研究に戦してください。

研究室の指導方針
　म࢜課ఔでは、教員と૬ஊしながら研究課題を設ఆし、解決方法の୳ࡧ、数シミϡϨーションから実ロϘットを用いた実験ূݕを行
います。教員のࢦಋのԼで、国ࡍ会議発දやӳޠ論จࣥචを行い、研究成Ռをੈքに発信することを目ࢦします。ത࢜課ఔでは、意義
高い研究課題の発۷からӳޠ論จࣥචまでを自力で行͑る自立した研究者への成をサポートします。

この研究で身につく能力
　ロϘットラーχンάに関する様々な知識にՃ͑て、実ロϘットやセンサ、システムインテάϨーションおよͼデータऩूίスト֮ײな
ど、実ੈքロϘットラーχンάシステム構ஙに関Θる様々なスΩϧとセンスを身にணけられるようにࢦಋします。また、研究活動を通じて、
基礎・応用研究の進め方、まとめ方、発දの方など、社会で活躍できる技術者・研究者に必要な技能を一通りҭ成します。ւ֎研究
機関との連携・ަྲྀ・インターンを通じて、ւ֎で活躍するਓ材をҭ成します。そのଞ、産学共同研究に参画することで、実ફ的な技
能やセンスをҭ成します。ॳ学者のために、దٓ教科ॻྠߨや最新論จリーディンάάϧープを実ࢪします。

修了生の活躍の場
　�����݄ に新設された研究室なのでमྃ生はগないですが、ロϘットラーχンά分野のਓ材は様々な業քから目されており、こ
れからの社会に活躍の場は多いとࢥいます。

研究内容
　ਓ中৺ڥͰ׆༂͢ΔϩϘοτͷ高ͳ知֮ɾஅɾ行ಈػͷ実͚ʹݱ ɺͯػցֶशͱϩϘςΟΫεͷ༥合ྖҬͰ͋ΔϩϘο
τϥʔχϯάٕज़ͱͦͷ実ੈքԠ༻ʹؔ͢ΔڀݚΛਐΊ͍ͯ· ɻ֬͢ɾ౷ܭϕΠζཧɺΨεաఔਂֶशΛ༻͍ͨϩϘο
τԠ༻͖ͷڧԽֶशΞϧΰϦζϜઃ͔ܭΒɺ࠷ઌϩϘοτઃඋ（/FYUBgF #BYUFS 635 013 )uNBnoiEͳͲ）Λ༻͍ͨ次
ੈۀ࢈༻ϩϘοτࢱɾ介ޢ༻ਓࢧԉϩϘοτͷ実༻ٕज़͓Αͼڞֶ࢈ಉڀݚΛ௨ͨ͡ػցֶशɾਓ知ͷࣾձ実ʹઓ
ͯ͠ ͍· ɻ͢

ΩʔϫʔυɿڧԽֶशɺਂڧԽֶशɺ฿（ݟ·Ͷ）ֶशɺਓϩϘοτڠௐ作ۀɺਓࢧԉϩϘοτ

代දతな研究業
（ஶ論จݪ） 　
˙:. TsVrVmine et al. :ʠDeep reinGorDement learninH with smooth 

poliDZ Vpdate: AppliDation to robotiD Dloth manipVlationʡ 3obotiDs 
and AVtonomoVs SZstems (����)

˙:. CVi et al. : ʠEnWironment-adaptiWe InteraDtion 1rimitiWes 
throVHh VisVal Context Gor )Vman-3obot .otor Skill LearninHʡ 
AVtonomoVs 3obots (����)

˙:. CVi et al. : ʠ,ernel DZnamiD 1oliDZ 1roHramminH: AppliDable 
3einGorDement LearninH to 3obot SZstems with )iHh Dimensional 
Statesʡ NeVral Networks (����)

˙T. .atsVbara et al. : ʠSpatio-Temporal SZnDhroni[ation oG Biped 
8alkinH 1atterns with .Vltiple External InpVts bZ StZle-1hase 
Adaptationʡ BioloHiDal CZbernetiDs (����)

˙T. .atsVbara et al. : ʠLatent ,VllbaDk Leibler Control Gor 
ContinVoVs-State SZstems VsinH 1robabilistiD (raphiDal .odelsʡ 
The ��th ConGerenDe on 6nDertaintZ in ArtiGiDial IntelliHenDe 
(����)

˙T. .atsVbara et al.: ʠBilinear .odelinH oG E.( SiHnals to ExtraDt 
6ser-Independent 'eatVres Gor .Vlti-6ser .ZoeleDtriD InterGaDeʡ 
IEEE TransaDtions on BiomediDal EnHineerinH (����)

˙T. .atsVbara et al.: �LearninH 1arametriD DZnamiD .oWement 
1rimitiWes Grom .Vltiple Demonstrationsʡ NeVral Networks (����)

（解આه事）
˙ দݪਸॆ: Ψウスաఔに基ͮくロϘットのӡ動੍ޚ・学習-解ੳ的Ϟーメン

トマッチンάによるۙࣅ推論 システム੍ޚ情報学会ࢽ Vol. �� No. �� 
pp. ���-��� ����.

˙ দݪਸॆ: ֬最ద੍ޚのۙの動-֬推論による解法 システム੍ޚ
情報学会ࢽ Vol. �� No. �� pp. ���-��� ����.

● 国プロ
　NEDO　ਓと共に進化するੈ࣍ਓ工知能に関する技術開発事業
　NEDO　戦略的イϊϕーション創造プロάラム 
　+ST ະ来社会創造事業 
●科学研究費ิॿ金
　एख研究A（)��-��）、ӽ研究員ิॿ金（)��-��）
● 企業共同研究
　ԣՏ電機、౦ࣳ、ݹ野電ؾ、日立造ધ、๛ా中ԝ研究所、オムロンサイχッ

クΤックス、本ా技研
●連携・ڠ力
　AT3、産業技術૯合研究所、信भ大学、立໋ؗ大学、関大学、大阪大学、

౦大学、シυχー工科大学（߽）、ラυόウυ大学（འ）、カーϧスϧーΤ
工科大学（独）、Τディンόラ大学（ӳ）など

ϩϘοτをߴに能化する機ցֶश・ਓ能をۃめる
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