
◆発明概要

対象物を含む画像を取得し、その画像から空間注意点特徴量を含む特徴量マップ

を抽出します。さらに、その特徴量マップに基づいて空間注意点特徴量分布の高

次モーメントを算出し、その高次モーメントに基づきロボットの動作情報を生成

します。これらの処理をコンピュータによって実行します。図１は本発明の学習

モデル構成を示しています。

◆発明の利点

図２は本発明のロボットによるタスクにおける空間注意数とタスク成功率の関係

の一例を示す図です。図２は本発明のロボットによるタスクにおける空間注意数

とタスク成功率の関係の一例を示す図です。本発明の空間注意数が２の場合、空

間注意点エンコーダにおける MAC（Multiply-Accumulate）演算量は 25.8M と

なり、比較例（空間注意数 10、36.3M）と比べて約 28.9% 削減できます。さ

らに、タスク成功率をほぼ同程度に維持しつつ、消費エネルギーを約 86% 削減

できます。

８６％減の消費電力でロボットの動作情報を生成できる情報処理装置及び情報処理方法

京都大学の新技術

◆開発段階

研究室での試作品にて効果

を確認済です。

ライセンス契約を受けていただき 本発明の実用化を目指していただける企業様を求めます。

模倣学習にてロボットを操作する場合、従来より２９％減の計算処理回数及び
８６％減の消費電力でロボットの動作情報を生成できる情報処理装置及び情報
処理方法を提供します。

◆背景

従来の模倣学習では、ロボットが画像中の限定された「点」にのみ注意を向ける

空間注意点を用いて動作を生成していました。しかし、特徴量マップの重心（平

均値）のみを空間注意点として抽出する方式であったため、空間的な情報が大き

く圧縮され、得られる情報量が限定的でした。その結果、不足する情報を補うた

めに多数の特徴量マップを用いる必要があり、計算量の増大を招いていました。

◆適応分野

ロボット制御一般

• 模倣学習ロボット

• 小規模用ロボット

◆希望の連携形態

• 実施許諾

• オプション（非独占/独

占）

• 共同研究

※本発明は京都大学から特

許出願中です。

◆お問い合わせ先

京都大学産学連携担当

株式会社TLO京都

〒606-8501

京都市左京区吉田本町

京都大学国際科学イノベーション棟3F

(075)753-9150 

licensing_ku@tlo-kyoto.co.jp

図２ 空間注意点とタスク成功率の比較

図１ 本発明の学習モデルの構成図
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