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カリキュラム強化学習に基づく
多指ハンドの機能的把持型遷移システム

任意の初期姿勢に対応した把持型遷移システム ポリシーの切り替えによる異なる把持タイプの切り替え例

逆カリキュラム学習による対象物へのリーチング学習

目的：多指ハンドを有するロボットが物体を把持した後に、
その把持形態を作業目的に応じて自律的に遷移させること
で、道具把持からその使用までを実現する学習システム

把持前姿勢(traj0)から、
初期姿勢(traj20)へと学
習を経由点を増やして学
習を進める

再把持と把持型遷移学習におけるカリキュラムの設計

対象物を初めて持ち上げることが
できた際に1)ロボットの姿勢を保
持2)対象物を机の上にランダムに
配置し再学習を進める

組織模倣ロボティクスによる
機能創発過程の再現

感覚から運動までを司るロボットの
システム構成の研究を進めています

目的：組織を工学的に再現し、組織と器官を含むロボット
を開発することで、機能創発過程を再現・理解する

・骨、軟骨、関節液、関節包、関節受容器（関節包に存在
し圧力を伝える感覚）からなる組織模倣関節を開発
・関節受容器の役目（位置情報への寄与）を検証

生活環境プロパティによりタスクを構成
する三次元UIロボットシステム
実生活環境のデジタルツインモデルを
AR画面に投影しウィジットを操作

ロボット用中間言語
の自動生成と状態遷
移への変換

1 GO_TO(/UTokyo 
Campus/73B2/section/Trashbi
ns)

2 FIND(all the trash bags , /UTokyo 
Campus/73B2/section/Trashbi
ns)

3 if(all the trash bags_FOUND)
4 foreach(bag, all the trashbags)
5 PICK(bag)
6 GO_TO(dumpster)
7 PUT(dumpster)
8 GO_TO(/UTokyo 

Campus/73B2/section/Trashbi
ns)

9 endforeach()
10 endif()

ゴミ袋がなくなるまで、
集積場に捨てる動作記
述。対象物を解釈し認
識処理を実行集積場にゴミを捨てる動作実験
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