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Univ.), Hideki Kozima (NICT), and Hiroshi G. Okuno (Kyoto Univ.)

oo oot
000000000000 O0O0O0O0O0O00O0O00O00O0

oo oot oo of

(
(F) S2)

Output I(++1) Step 1

S(1)
(FF381) S(1)

Step 0

p
Input 1(z) Context loop X(7)
0 3 RNNPB

5(0) M(0)

04 RNNPBOOOOD
(S@®) 00 M@t)DO0)

goobooooboooboboobo

2.2 00000

goooooooooooooooooboboooooo
goooooooooooooooooooobooboooooo
oobooooooooooooooooooooooooo
oooooOoobobooobO0ooboO0ooo0oOooDbDOn0 Recur-
rent Neural Network with Parametric Bias (RNNPB)?) O
gooobooooooo

RNNPB O 0 Jordan 00 RNN O Parametric Bias (O
O PB)0000OO0OO0OOOOOD 300PBOOOOO
000000 RNNPBOOOOOOOOOOOOOOOO
oboooooooobooooboooobo pBOOODOOODOO
goboboooooobooooboooooooood
PBOODODO p, 00000000COODOOOOODO¢
0opopooooooooo 0000000000000
goooooooooooooooooooobooooooo
0000000 p; =sigmoid(p;) 00000000000
ooooOOoOo pBOODOOOO Ap:ezt&;,tDDDDD
obooooooooooobooooobooobo pBOOO
bobbode0oobooonooOon

23 00000

O000 RNNPBOODOODOODODODODODODO
uob4000000000C000DOCOOOOOOOOOO0
gobooooooooooooD BpTTOOOODOOO
oooooooooOoooooooboOoOooOoo pBOOOO
ooooooooooboooboooooooooobooooo
ooobooOoOOOOO0OO0OO0O0OO0 pPBOOOOODOOOOO
obooooooooooooooooooboooooooo
ggoboboooobboooobooo

3. Uonoooono
3.1 O0O0OOooOooood

Joopopooooogd “Keepon”
oo00oO0oO0ooooooooo e
Keepon 0 OD0OOO0O0OODO

0O00o0o0o0oono 12em O s
gooooooooooooo @ ®
Os000000000DO
goooooooo

05 KeeponODOOO

3.2 0O0O0O0OO
gooooooobooboooooooboboobooooo

2-249



goobobobbesd o

19 ] o .
@ .
084 ° =] O)
«
N «
5 06
@
g ®© @
g047 E|
[] .
02 "
b w
y - ]
T T T T 1
0

parameter 1

OeoO0O00O0OOO000O0OCDOOOOOOOOOOOO
06 ODOO0OOOOOOCOOO PBOOO

O000000oO0O0o0o0o0ooobo0ooooooooooa
gooooooooooooooboooooooooonog
O000000ob0O0o0o0oo0ooooo0ooooooooooa
O00000000000o0oooobo0ooooooooooa
gooooooooooooooooooooooboooa
O000000o00oo0oboooooono
RNNPBOOODOOOOOOOOOOOOOOOOOOO
0000 40000000000000000O0O00000
goooooooooooooooooooooooonog
go0o00oo0oooooooooooboooooooooa
O000000000000000000000000050ms
goo0oooooooon [0.05,0.95]DD|:||:||:|[|[|[|
3.3 0O00O00O0O0OO0O00O0Oa
RNNPBOOOOOOODOOOOODOOOOOOOOOO
O00000000o0o0o0oooo00oooooooboooa
O0o0oooooooooooooooooooooooono
00 OO0000o0ooboooot+tooooooooboooa
00 (210,226, 510,92) 00000000000000
Ooo0oo0oooooooooooo 20000000
(07,67) = (Ca(@re + m21), Cylyre + y2r))
ooooooO0oO0o0oOoooooodG,C, 0oo0ooo
00000 5(2), (b)0 200000000
0 00000004 000000000000000000O
400000000000000000000000O0O
O00000000ooo0oooo

4. J0OO0DOOD

4.1 0000000

000000 RNNPBOOOODOOOOOOO 8OO0
0450000 600000000 200000000000
obobooooooooooooooobooooooooo
gooooooooobooooooboooooobobooo
obooooboooboo3boboooboooooboooon
4.2 0000
ooooopBOOOOOOeOOOOOOOOOGBOO
gooooooooooooooobooboooooobooooo
o000 pPBOOOOOOOODODOOOOOODOO
oopBOOOOOOOOOOODOOOOOOOOOOO
goboooooboooobooooo

4.2.1 OOO0OOOOOO

0000 RNNPBOOSOOOOODOOODOOOOO

=

<

el
025 o 025 075 05 025 o 025 o5 075

07 OoOOO0OO0OO0O
goooooo

o>Pe

0 1 2 (sec)

08 OOO0OOOOO
oobooooo

0 1 ' (sec)

010 O0O0OO0OO0OO0OO0O0Od
oooooo

09 0Doooooooo
oooooo

ooooooooooooooopBOOOOOOOOOO
PBOOOO 6000000000O0O0OCCOOOOCOODOO
gboboooooooboooobooooooooo

goooooooooboooooooboobooooobooooo
gooobooooooooboooooooobooboooooo
oobovosoooooooooooooboooooobooo
gooooooooooooobooooooboooooo
ggoooooooooooooooooobooboooooo
goooooo

4.2.2 O00O0O00O0OO

421000000000 RNNPBOUOSOOOODDOO
Oo0o0o0o0ooooooooooo0ooopPBOOOOOOO
oo pBOO0O0O6O0O0OOOOOOODODODOOOOOO
obooooooobooooooboooooboOoooo

goooooooooooooooobooooobooooo
gboooobooboooooboobooooodgon 9o
goooooooooooooooooooooooooo
ooooooon

goboooooboocoobooobooooooob woooo
oooooooooooooooooooooboooooo
goooooooooboooooooooooboooooo
ggoooooooooobooooooobobooooooo
gooooooao

5. U g

000oo0ooooUooooUooooooooooooo
0000000000000 0ooooooooooog
oo0oooUoooUooooUOoooUooDoUoooooog
Keepon OO O OOO0O

goooooOoooooooooopoooooooooo
ooo0o0o00oOo0oUoooOoooooooooooOoooog
gooooooboboobooooooooooooooogo
ooooooog

0 0 0O000000000000NICTO2100 COE
O0ooooooooooo

o o o 0

1) D. McNeill: “HAND AND MIND: What Gestures Reveal
about Thought,” University of Cicago Pr., 1992.

2) Jun Tani and M. Ito: “Self-organization of behavioral
primitives as multiple attractor dynamics: A robot exper-
iment,” IEEE Trans. Sys., Vol.33, No.4, pp.481-488, 2003.

2-250



	tyt_no: 
	typ_page1: 2-250
	tyt_a: 
	typ_page: 
	tyt_head: 
	tyt_head1: 情報処理学会第68回全国大会


