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 キーワード 

ロボットが物体を識別する場合，識別対象となる物体に対し

て，ロボット自身が能動的に動くことで，識別が容易になる

場合があります．この様な、物体識別のために有効な特徴を

抽出するためのロボットの動きを探索行動(exploratory 

behavior)と呼びます． 

 ロボットの設計者が探索行動を設計する場合，識別する物

体やロボットに関する多くの事前知識が必要となってしまい

ます．本研究では，探索行動を，試行錯誤的な学習によりロ

ボット自身に獲得させる方法を提案しています． 

 身近な生活環境で活躍するロボットを実現する上で、

必要用不可欠である「未知物体の物体識別」機能を向

上させることが期待できます。 

 産学連携に関するシーズ（研究・教育・商品開発など） 

 研究成果の応用例、活用分野、企業等への提案事例 
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