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 第2章記憶容量の制限を考慮した逐次学習型時系列予測モデル
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 図1:提案モデルの構造(&)と,各層の記憶パターン(b)

 逐次学習型の記憶モデルは,入力されるパターンを常に学習し続けるが,実際にはモデルが記

 憶可能なパターンの数(記憶容量)は有限であるため,事前に決められた記憶容量の数を上回るパ

 ターンが入力された場合には,それらのパターンを学習することができない.本章では,従来の自

 己連想記憶モデルを逐次学習を行うものに拡張し,さらに予測機能を加えて,逐次学習型

 時系列予測モデルを考案した.モデルは忘却機構などを導入することで,環境の変化に対応

 し,記憶容量を超えるパターンが入力される場合には,角度しきい値,信頼度の機構によ

 り,入力頻度の高いパターンから優先的に記憶を形成させることで,記憶容量の制限の問

 題を解決している.本提案モデルは複数のパターンを要素とする決定的単純マルコフで表

 現される時系列が学習可能である.

 本章で提案するモデル(図1(a))は自己連想記憶モデルを構成要素とし,教師なし学習によ

 り入力パターンを記憶及び想起することが可能である.モデルは2つの記憶層を持ち,記

 憶層1では入力パターンに対応するパターンを,記憶層2では,入力パターンの次に入力

 されるパターンの記憶が形成される.図1(b)は,A,Bという2つのパターンを交互に入力

 し学習した場合のモデルに対して,パターンAを入力した場合の出力である.記憶層1で

 はAを出力(認識)し記憶層2では次に入力されるパターンBが出力(予測)されている.

 計算機実験として,左に示す全8パターンから

 なる3種類の時系列データを用い,これらを記憶

 容量3～5(<8:全入力パターン数)のモデルに対して

 ランダムに入力し,学習の様子を確認した.学習の

 結果,モデルは入力頻度の高いA,D,Eの3つの

 パターン(図中網掛)と、それらの遷移A→D→Eを

 記憶可能であることを確認した.

 唖→D→IE/
Sequence1

 麺至〕
 麺L.一

Sequence3

 ・冊画
 図2:実験に用いた時系列データ
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 第4章適応的逐次学習ネットワークを用いたモジュール構造システム

 本章では,知識情報処理システムとして,モジュール構造を有する学習型システムを提案した.

 提案システムは,基本構成要素に第3章で提案した適応的逐次学習ネットワーク(ASLN)を用い,

 入力空間の分節化のための機能を付加し,各分節化領域毎に制御を担うモジュールを獲得する.

 学習後のシステムは,入力情報及び予測情報を基にモジュールを切り替えることで制御を行う.提

 案システムは,入力情報のみで適切なモジュール選択が困難な場合に,'予測の情報を使用するこ

 とで適切に対応できるように構成した.

 提案システムをロボット 量

 ナビゲーションに適用し
も

 ・戦  ■矯
 て,計算機実験を行い学 風

 習能力の検証を行った. 満点

左折 図6は,軌道上で観測  直進,右折

 される入力パターンを学

 習後のモデルに対して入図6:分節化

 力し,選択されたモジュール毎にクラス分けしてプロットしたものである.ロボットのセンサからの入

 力情報を,直進,右折,左折の状況へと分節化していることが分かる.

 また,実際にナビゲーションを行った際の達

 成率(AchievementRate)を図7に示す,横軸のd

 はモジュール選択の際に文脈情報を考慮する

 割合(PredictionRatio)を決定するパラメータであ

 り,1に近いほど文脈より入力情報を優先したモ

 ジュール選択を行う.dニ0.93付近で,予測結果

 を活用する文脈依存的なモジュール選択が有

 効に働き,タスクをよく達成することを確認した

 (最大達成率81%).比較のため,これまでに提案

 された学習型ファジィ制御器のタスク達成率を求

 めたが,最大で必%であり,予測情報を用いる提

 案システムの方が高い達成率を得られることを

 確認した.
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 図7:タスク達成率と予測割合
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 第5章結論

 本章では,各章で得られた成果と今後の課題を述べている.
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