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6.研究成果発表等の見通し及び今後の研究計画の方向性（1/2ページ程度を目安に記入すること） 

 アクチュエータを用いた建築構造の制御に強化学習を用いた手法のシミュレーションだけでなく、

実寸大のプロトタイプ構造を用いてその適用性を検討した既往研究事例は存在しない。アクティブ

構造に必要な細かな制御に強化学習手法がどの程度対応できるかを定量的に評価することは、人命

や財産の保護に直結する建築構造において大変重要である。今回の研究派遣で得られた成果は

Frontiersが発行する学会誌 Design and Control of Adaptive Civil Structuresへの投稿を予定

している。 

すでに研究の基礎方針は指導教員に向けた 15ページ程度のレポートで報告済みであり、円滑に論

文の執筆作業を進める準備はできている。現段階では Matlab を用いたシミュレーションでの学習が

完了し、プロトタイプ構造を用いた学習に向けた開発をプログラミング言語 Python を主に用いて進

めている。プロトタイプ構造は滞在先の研究室に設置されているが、現地の博士課程学生と適宜連

絡を取りながらデータを取得する予定である。 

 論文に掲載する図を作成するにあたって必要な、解析結果の可視化ツールについてもビジュアル

プログラミング言語 Grasshopper を用いておおよそのインターフェースは完成させているが、アク

チュエータを表示させるか・応力図を変位図に重ねて表示するか・荷重ベクトルをどのように表示

させるかなどのオプションを付加させる必要がある。これら細かなオプションの付加は年内に全て

完成させる予定である。 

 

 

 

 

 

 

7.本プログラムに採用されたことで得られたこと（1/2ページ程度を目安に記入すること） 

 ルールベースによるプログラミングとは異なり、機械学習で学習させた学習器は必ずしもプログ

ラムの作成者が意図したように動作するとは限らず、学習器に複雑な関数近似を用いるほどそのパ

フォーマンスもブラックボックス化して動作の根拠を説明することが困難になる。アクティブ構造

物はその制御方法を間違えると什器や構造物そのもの、人命を損なう恐れがあるため、機械学習の

導入に特に注意を払う必要があるタスクである。動作の説明が困難というデメリットを補ってなお

余りあるメリットがあるタスクはどういったタスクかという適用性、そしてルールベースによるプ

ログラミングとのハイブリッドな手法の可能性を建築構造・機械学習のプロフェッショナルと議論

することができたことは大きな収穫であった。また、私が正規学生として在籍している研究室では

構造物の解析・最適化手法の開発を主としており、これまで実験の経験がなかった。今回の滞在を

通して、実寸大のプロトタイプ構造に触れ、解析結果と実際の構造物の挙動の相違を確認できたの

は貴重な体験だった。 

何より、機械学習と建築構造という同士の少ない複合領域で研究する私にとって、研究内容に理

解を示し、共に切磋琢磨できる仲間が海外でできたことはこれからの研究生活における強い励みと

なった。研究当初は自分の研究内容や方針を上手く伝えることができず苦労することも多かったが、

友人と研究内容を積極的に意見交換し続けることで、彼らは私の研究を後押ししてくれる味方にな

ってくれた。滞在期間を通して自分の伝え方を工夫する過程で、英語によるコミュニケーションス

キルはもちろん、順序立てて明快に説明する能力・自分の意見を進んで共有する積極性が身につい

たと実感している。 
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