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2022年度中の主要な成果
【1】 教師情報を利用した動的モード分解法 [1]

【2】 動力学の対称性を利用したモデルフリー・オフライン強化学習 [2]

【3】 相互作用する複数エージェント間における反実仮想介入効果の推定法 [3]

教師情報を利用した動的モード分解法 【１】
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動力学の対称性を利用したモデルフリー・オフライン強化学習【2】
強化学習の主要な枠組みの一つであるQ-学習を拡張し、作用素表現を介することによ
り実現される(1)複雑ダイナミクスの柔軟な表現学習、(2)動力学の対称性の利用による
データ拡張、に基づいたモデルフリー・オフライン強化学習の枠組みを提案
=> 主要なベンチマークにおいて（論文投稿時）SOTA性能を達成
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判別分析的な定式化を介して、既存手法では利用できないラベル情報を非線形ダイナ
ミクスの解析へ利用可能とする初の動的モード分解法を提案
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相互作用する複数エージェント間における反実仮想介入効果の推定法 【3】

相互作用する複数エージェントが存在する環境において、生成された時系列データか
ら反実仮想的な介入効果の推定を高精度に可能とするモデルを提案
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クープマン解析、動的モード分解の背景

（ベンチマークにおける性能評価の例）
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モデルフリー・オフライン
強化学習でSOTA性能を
実現（2022.7月時点）

提案手法

（提案した反実仮想介入効果推定モデル）

（自動運転シミュレーション・データ（CARLA）への適用例）
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