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研究テーマについて

意思決定行動に関わる評価関数の推定
研究の背景 (仮説)

様々な意思決定活動はある評価関数で説明できるのではないか？
=意思決定における行動はある評価関数をもとに決定される

研究の目的
意思決定によって形成される時系列データ (金融・不動産・建設事業など)
に対し，その結果の原因となった評価関数を推定するモデルを開発する．
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研究テーマについて

評価関数推定のメリット
• 従来予測におけるデメリットの脱却

• 従来の時系列予測にある「データの過学習」「パラメータ推定」
などを行う手間がない

• 多分野への汎用性
• 従来は少し分野が変わるだけで応用しにくいものもある
• 高速道路の利用需要が上昇 = 評価関数 Vを最適化
→新商品の売上予測

研究の新規性
意思決定モデルの拡張
→モデル (データ)に潜む評価関数を特定
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研究テーマについて
研究の流れ

1 意思決定モデルの構築　←現在取り組み中
2 評価関数の推定手法の導入
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意思決定の枠組み
意思決定モデル 1

• 時系列データに応じて，利益 (価値)の高くなる戦略を選択する

1長江, 赤松., 2004.
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アクティビティ価値の導出
最適値関数: V (t, P, n) = Vn(t, P )

• 各時間 t ∈ [0, T ]で全アクティビティの価値を計算
→時間 tでどの戦略を選べば最適か分かる
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アクティビティ価値の導出
アクティビティ価値の導出 2

• 同時に全アクティビティ価値は求められない
→グラフを分解して 1 つずつ求める

2Fukushima., 1992.
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現在の取り組み (概要)

意思決定モデルの再現 3

• 有料道路の建設・運用事業における意思決定モデル

3長江, 赤松., 2004.
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現在の取り組み 4

意思決定モデルの再現
• アルゴリズムをプログラム化し，同じ結果が得られるようにする

4Python でやってみた (Engineering)：モンテカルロ法,
https://note.com/kiyo_ai_note/n/nfbe4c3f97e19

https://note.com/kiyo_ai_note/n/nfbe4c3f97e19
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現在の取り組み

• 偏微分方程式を格子空間に差分 (離散) 化する
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現在の取り組み
(1) 終端アクティビティ”F”の導出

• (0) で求めた P (t) を j(空間) 方向へ離散化
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現在の取り組み
(1) 終端アクティビティ”F”の導出

• 期待収益率 α(t, P ), ボラティリティσ(t, P )、利潤 πn(t, P ) も離散化
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(1)終端アクティビティ”F”の価値導出 (本手順)
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(2)(3)残りのアクティビティ価値の導出 (本手順)

Merit 関数 5

• Merit 関数を実装

5Fukushima., 1992.
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暫定結果

• i = 1000～i = 900 までは振動、900 以前では発散 (nan 値) した
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結果の分析
振動・発散の原因

• 状態空間 P の離散化が正しくない可能性 (P11)

• 偏微分方程式の差分化→行列化の過程を自力で行い分析 (P13)
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今後の予定
今後の予定

• 振動・発散の原因を特定
• 評価関数推定の実装
• 研究の背景・目的を明確化
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評価関数の推定
ロボットの起き上がり運動獲得のための
正規化ガウス関数ネットワーク (NGnet) を用いた Actor-critic 強化学習 6

研究概要
「目標出力 y(t) メートルまで頭が上がるように関節を動かす」ように学習させる

• ロボットは目標出力に達するように最適な「関節の動き」を探る
• 推定評価関数=「この動きをすれば目標出力に達する」と考えた自己評価の集約
→この関数を最適化するような行動を行う

図 1: 推定評価関数と実際の行動

6森本, 銅谷., 1999.
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評価関数の推定
評価関数推定の概要
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