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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第６部門第３区分
【発行日】平成24年5月17日(2012.5.17)

【公開番号】特開2010-287028(P2010-287028A)
【公開日】平成22年12月24日(2010.12.24)
【年通号数】公開・登録公報2010-051
【出願番号】特願2009-140065(P2009-140065)
【国際特許分類】
   Ｇ０６Ｎ   5/04     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｇ０６Ｎ   5/04    ５５０Ｊ
   Ｇ０６Ｎ   5/04    ５８０Ａ

【手続補正書】
【提出日】平成24年3月27日(2012.3.27)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００３２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００３２】
　観測値O1は、上と、下と、左とが壁で、右が通路になっている観測単位で観測され、観
測値O2は、上と、左と、右とが壁で、下が通路になっている観測単位で観測される。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４０】
　なお、アクションUm（m=1,2,・・・,M（Mはアクションの（種類の）総数））、及び、
観測値Ok（k=1,2,・・・,K（Kは観測値の総数））は、いずれも離散値である。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１３７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１３７】
　すなわち、ステップＳ２２では、学習部２１は、前向き確率(Forward probability)αt

+1(j)と、後ろ向き確率(Backward probability)βt(i)とを算出する。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０３６０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０３６０】
　オープン端を検出すると、拡張HMMが獲得している構造のどの部分の先に、エージェン
トが未知の領域が広がっているかを知ることができる。したがって、オープン端を目標状
態として、アクションプランを算出することにより、エージェントは、積極的に未知の領
域に踏み込むアクションを行うようになる。その結果、エージェントは、より広くアクシ
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ョン環境の構造を学習し（アクション環境の構造の学習のための学習データとなる観測値
系列及びアクション系列を獲得し）、拡張HMMにおいて、構造を獲得していない曖昧な部
分（アクション環境の、オープン端となっている状態に対応する観測単位付近の構造）を
補強するために必要な経験を効率的に得ることが可能になる。
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０３７１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０３７１】
　その後、オープン端検出部３７は、拡張HMMの状態遷移確率A={aij(Um)}を用い、各観測
値Okについて、その観測値Okに対してリストアップされた状態Siからの状態遷移のうちの
、状態遷移確率aij(Um)が最大の状態遷移の状態遷移確率aij(Um)に対応する値である遷移
確率対応値を、アクションUmごとに算出し、各観測値Okについて、アクションUmごとに算
出された遷移確率対応値を、観測値Okが観測されたときにアクションUmが行われるアクシ
ョン確率として、アクション確率を要素とする行列であるアクションテンプレートCを生
成する。
【手続補正６】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０５０５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０５０５】
　すなわち、例えば、掃除ロボット５１には、アクチュエータ１２、及び、センサ１３の
他、それほど高度な計算機能が要求されない反射アクション決定部１１に相当するブロッ
クを設け、ホストコンピュータ５３は、高度な計算機能と大きな記憶容量を必要とする履
歴記憶部１４、アクション制御部１５、及び、目標決定部１６に相当するブロックを設け
ることができる。
【手続補正７】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０６３９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０６３９】
　また、式（２４）において、argmax(Bik)は、観測確率行列Bにおいて、状態Siのサフィ
ックスがSの状態の、最大の観測確率BS,kのサフィックスkを表す。
【手続補正８】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０６７１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０６７１】
　学習部２１は、代表状態S1において、観測値O1が観測される観測確率b1(O1)を、マージ
対象状態S1及びS4それぞれにおいて、観測値O1が観測される観測確率b1(O1)及びb4(O1)の
平均値(b1(O1)＋b4(O1))／2に設定する。
【手続補正９】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０７９２
【補正方法】変更
【補正の内容】
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【０７９２】
　そこで、エージェントでは、認識アクションモードにおいて、エージェントの現在の状
況が、既知の状況（いままでに観測したことがない観測値系列及びアクション系列が観測
される状況）（拡張HMMで獲得されていない状況）であるか、又は、既知の状況（いまま
でに観測したことがある観測値系列及びアクション系列が観測される状況）（拡張HMMで
獲得されている状況）であるかを判定し、その判定結果に基づいて、適切なアクションを
決定することができる。
【手続補正１０】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０８０９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０８０９】
　ステップＳ３０４では、状態認識部２３は、現在状態stに基づき、経過時間管理テーブ
ル記憶部３２（図４）に記憶された経過時間管理テーブルを、図８のステップＳ３４の場
合と同様に更新する。
【手続補正１１】
【補正対象書類名】図面
【補正対象項目名】図５４
【補正方法】変更
【補正の内容】
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【図５４】
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