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研究成果の概要（和文）：本研究では，人の継続的な学習能力の向上およびその上達過程の可視化に向けて，人
が理解しやすい学習過程の可視化機能を持つ継続的な自律学習システムを構築した．学習者が発見した冗長解が
持つ派生目標を学習目標空間上で提示し，派生目標間の位置関係を可視化することで，未発見目標領域（空白
域）を間接的に可視化する手法を実現した．被験者による比較実験の結果，学習者の発見した目標が既存目標領
域に近いか遠いか，すなわち学習の空白域との関係を示唆する提示条件が上達過程において学習フィードバック
情報として重要で，未知の価値観への気づきを促す条件であることが示唆された．

研究成果の概要（英文）：This research proposed the autonomously continuous learning system by 
visualizing the learning processes which is easy to understand for a human. The main objective of 
this research is the continuous improvement for a human learning skill and the visualization of the 
improvement process. In this research, we investigated the method for indirectly visualizing the gap
 area of undiscovered goals by visualizing the positional relation among derived goals in an 
automated way. The result of the comparative experiment by the human subjects suggested that it is 
important that the display condition which indicates the positional relation with the gap of 
learning (which is the distance between a new goal found by the learner and the area of known goals)
 as the learning feedback information during the improvement process. In other words, it is the 
condition to facilitate the awareness of the learner’s unknown sense of values.

研究分野： 強化学習
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研究成果の学術的意義や社会的意義
近年，注目されている深層学習の主な弱点は(1)人が実現不能な学習手法と(2)内部の学習過程の理解困難さであ
る．これに対し，本研究では深層学習の弱点を補うため，(1)様々な問題を生成し提供することで，人が学習の
仕方を学べる機能，(2)学習結果の解釈を行い，人が理解しやすくなるように学習過程・上達過程を可視化する
機能を考案した． 
本研究によって学習目標となる報酬設計が難しかった強化学習法の幅広い分野への適用が可能になる．また，自
律学習システムは問題領域ごとに初期問題を与えると様々な派生問題とその解を反復的に生成するため，問題や
解のバリエーションを大量に必要とするタスクに応用できる．



様 式 Ｃ－１９、Ｆ－１９－１、Ｚ－１９、ＣＫ－１９（共通） 
１．研究開始当初の背景 
本研究で用いる強化学習法は，学習目標を環境中の報酬として設定することで，学習者が試

行錯誤を通して自律的に目標への行動系列を学習する手法で，ロボットやエージェントの行動
学習として広く用いられている．強化学習法の基本的課題のひとつとして，学習性能を大きく
左右する学習目標の与え方(報酬設計法の確立)があり，最終的な研究目標は自律学習のための
学習目標の自動生成である．この課題に対する最近の研究としては，入力された行動系列を最
適解とする学習目標を求める逆強化学習(例えば，人物行動予測への応用)，最適解の学習を高
速化するための副目標の自動生成，環境や目標の変化に対する多目的強化学習，学習目標に対
する最適解と最適条件を一括に収集する一括強化学習等が提案されている．しかしながら，こ
れら既存研究では，学習の収束を目的とした研究が中心であり，自律学習のための目標の自動
生成研究は，学習目標を正当化するメタ知識の獲得問題が生じるため，申請者の知る限り行わ
れていない． 
 こういった国内外の研究動向に対して，
本研究ではビジネス心理学分野で提案さ
れた継続的改善を目的とした人の学習モ
デルに着目し，自ら学習目標を生成する自
律学習エージェントを設計する．具体的に
は，表 1に示す人とエージェントの学習モ
デルの比較からその差異を埋めることに
取り組む．表 1(a)に示す心理学分野での人
の継続的学習モデル[5]と表 1(b) に示す
人工知能分野での強化学習モデルから分
かるように，表 1(a)では継続的改善のため
学習目標への“気づき”と“振り返り”が
あるのに対して，表 1(b)ではステップ１と５の学習前/学習後プロセスがなく，学習エージェ
ント自身で学習目標を継続的に発見・生成するメカニズムが存在しない．そこで，本研究では
“気づき”と“振り返り”に相当する機構を考案してエージェントに導入することによって，
エージェントが人を適切に学習させるための目標(＝新たな問題)を生成し，人の継続的な学習
を促す継続的な自律学習システムの実現を目指す．  
 
２．研究の目的 
本研究では，人の継続的な学習能力の向上およびその上達過程の可視化に向けて，(1)人が「一
を聞いて十を知る」ために冗長解の収集と冗長解からの創造的な問題の生成を繰り返して学習
させるエージェントと，(2)人が理解しやすい学習過程の可視化手法を探究するとともに，それ
を統合した継続的な自律学習システムを構築し，その有効性を検証することを目的とする．具
体的な研究目標は下記の３点である． 
(1)学習者を適切に学習させるための目標生成の自動化 
(2)学習者の上達過程を記述・説明する学習目標空間の可視化 
(3)学習者とのやり取りを通して学習させる継続的強化学習エージェントの設計 
 
３．研究の方法 
(1)学習者を適切に学習させるための目標生成の自動化 
学習者の上達を支えるコーチ役(学習者を適切に学習させるための目標(＝問題)を生成する)エ
ージェントを設計するために，冗長解が潜在的に持つ未知の価値観への気づきを促す機能を探
究するとともに，冗長解を振り返り，新たな学習目標を追加することで派生問題を生成する機
能を考案する． 
 
(2)学習者の上達過程を記述・説明する学習目標空間の可視化 
学習者の上達過程を記述・説明するために，解の規模を表す“解の長さ”と，学習目標の分か
りにくさを表す“獲得報酬の情報量(生起確率の逆数)の和” を軸として学習目標空間を定義す
る．例えば，既存の学習結果に対し，解が長くて分かりにくさが大きい学習目標を持つ問題を
解ければ，より難しい問題へと学習者が上達したと言える．この変化によって上達過程を表現
する． 
 
(3)学習者とのやり取りを通して学習させる継続的強化学習エージェントの設計 
獲得報酬の生起確率に基づく一括強化学習手法と一括逆強化学習手法を考案する．本研究では
冗長解集合から学習用の様々な問題を生成し，それぞれの学習効果を学習目標(＝問題)ごとに
定量化するため，冗長解集合を一括で得る強化学習と，各冗長解から学習目標を作成する一括 
逆強化学習が重要となる．そこで，本研究では報酬獲得解(＝学習結果)に対し各報酬の生起確
率を生起確率ベクトルとして算出し，解を高速かつ網羅的に収集する強化学習手法を基にする． 
 
４．研究成果 
(1)学習者を適切に学習させるための目標生成の自動化 



学習者の上達を支えるコーチ役(学習者を適切に学習させるための目標(＝問題)を生成する)エ
ージェントを設計するために，冗長解が潜在的に持つ未知の価値観への気づきを促す機能とし
て，まず，冗長解を振り返り，冗長解上に新たな学習目標を追加することで派生問題を生成す
る機能を考案した．次に冗長解の潜在的な価値推定の自動化手法として冗長解の逆強化学習に
よって新たな目標の推定を実現した．派生的な要素技術として，深層学習で得られたルールを，
学習目標の起点となる初期ルールとする活用について検討した．これらの研究成果を主な発表
論文として，雑誌論文[3,4,6,7,9], 学会発表[2,4,5,6,8,10,11,12]，図書[3]等で発表した． 
 
(2)学習者の上達過程を記述・説明する学習目標空間の可視化 
学習目標空間での冗長解と派生目標との関係を可視化するために，初年度作成した実験システ
ムを用いて，学習者が発見した冗長解についてその解が持つ派生目標を学習目標空間上で提示
し，発見した派生目標間の位置関係を可視化することで，未発見目標領域（空白域）を間接的
に可視化する手法を実現した．その有効性を実験的に検証するために被験者による比較実験を
行なった．その結果，学習者の発見した目標が既存目標領域に近いか遠いか，すなわち学習の
空白域との関係を示唆する提示条件が上達過程において学習フィードバック情報として重要で，
未知の価値観への気づきを促す条件であることが示唆された．これらの研究成果を主な発表論
文として，雑誌論文[4,5,6,8], 学会発表[12,13]，図書[2,3]等で発表した． 
 
(3)学習者とのやり取りを通して学習させる継続的強化学習エージェントの設計 
獲得報酬の生起確率に基づく一括強化学習手法として，報酬獲得解(＝学習結果)に対し各報酬
の生起確率を生起確率ベクトルとして算出し，解を高速かつ網羅的に収集する強化学習手法を
基にして，与えられた初期問題の最適解や冗長解を網羅した報酬獲得解集合を求める一括強化
学習手法を考案した．さらに，報酬獲得解が生起確率ベクトル空間の点に対応することから，
解集合となる点集合から凸包の各頂点を算出して，多数の冗長解から高速かつ網羅的に凸包の
頂点となる代表的な学習目標の生成手法を考案した． これらの研究成果を主な発表論文として，
雑誌論文[1,2,3], 学会発表[1,3,7,9,14,15]，図書[1]等で発表した． 
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