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人工神経回路モデル（ディープラーニング）と多自由度ロボットを統合した
，模倣学習，運動言語統合，人間機械協調，マルチモーダル能動知覚などに
関する構成論的アプローチによる動的環境に適応可能な機械知能の実現
（代表論文）
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写真

医療・看護・介護現場、製造業

生体の脳の働きを解釈可能な自由エネルギー原理を参考に、過去の学習内容と現実の差が最小になるように次の動作
を決定・実行可能な計算アルゴリズムを考案したもので、未学習の作業内容や環境に対してもロボットが次の作業を
柔軟に実行することができます。さらに本技術では、複数の予測モデルのうち、ロボットが状況に応じて予測モデル
をリアルタイムに切り替えることで、急な作業内容や環境の変化にも柔軟に対応可能です。

• 脳機能を参考とする深層予測学習技術
生体が実世界と脳の予測誤差が最小になるように振る舞うことを参考に、現実とモデルの予測誤差を最小化す

るアルゴリズム「深層予測学習」
• 深層予測学習を用いた動作生成技術
人が遠隔操作によりロボットに必要な動作を複数回教示し、さらに計算機内で数時間学習するだけで、所望の

動作をプログラミングレスで獲得できる手法を開発
• 複数予測モデルのリアルタイム切替技術
最も確信度が高い予測モデルをロボットが自律的に選択することで、状況に適した行動を実行

日常生活支援・医療・介護・福祉・公共サー
ビス等の分野における社会基盤としての人間
共存型ロボット

• 深層予測学習
• ロボット基盤モデル
• 認知ロボティクス
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