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前回までの内容

外部からの作用を与える
ことで動作の修正が可能
なソフトウェアを提案

平木先生にのみ絶賛して
いただいた

3D-CADのインタフェース
としてどうか？（by水内さ
ん）

再び嘘デモを
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要するにそれはいったい何なのか？

爆発？

合気道？

強化学習？

なでる？

脱Object Orient?

それは，「３者のせめぎ合い」から生まれるものである



３者とは？

動作主体（＝ロボット）
転倒を避けようとする自律性と
あらかじめ与えられた軌道に
追従しようとする自律性

動作環境（＝力学的影響）
重力や接触力として動作主体
に作用する

操作者意図（＝小人パワー）
操作者の意図を力学的影響と
等価なレベルで表現したもの
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非常にプリミティブな例ですが・・・

簡単なデモを用意しました



以上です
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