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Abstract

  In this paper, we propose action-learning method 

based on teaching. By adopting this method, we can 

handle an exception case which cannot be handled 

in an Ethology-based Action SElection mechanism.

  Our proposed method is verified by employing 

AIBO robot as well as EASE platform.

1. 서론 

  서비스 로 은 주어진 환경과의 상호작용을 통해 입

력 받은 데이터를 기반으로 사용자에게 서비스를 제공

할 수 있어야 한다. 이를 해 로 은 환경으로부터 

얻은 데이터를 분석하고, 로  스스로 재 상황에 

합한 행동[1][2]과, 그 다음 행동을 선택 할 수 있는 행

동 선택 메커니즘(Action Selection Mechanism-ASM)

이 필요하다.  

  본 논문에서는 행동 선택 메커니즘만으로 처리할 수 

없는 외상황들이 발생될 경우 이를 처리할 수 있는 

방안으로 교시기반의 행동 학습 방법과 가 치 기반 

행동선택을 제안한다.

2. 행동 선택 메커니즘의 구조  

교시기반의 행동 학습 방법  

 

그림 1. 임무를 수행하기 한 로  상태의 변화

그림 2. 정  행동동기(SBM)의 종류

  곤충 수 의 지능을 주로 구 한 행  기반의 제어 

로 은 그림1-(a)에서 보여주는 것처럼 로 의 상태 

변화가 고정 우선순 에 따라 행동을 선택한다. 하지

만 가변 인 환경 속에서도 임무를 수행하기 해서는 

실제 그림1-(b)에서처럼 로 의 상태변화가 다양할 필

요가 있다. 이는 그림1-(c)에서 완  연결된 상태변화

로 표  될 수 있다. 이와 같은 요구 사항을 만족하는 

EASE(Ethology-based Action SElection)는 임무를 스

크립트 형태로 다운로드 받아 동 인 환경 속에서도 

스스로 재 상황에 가장 알맞은 행동을 선택해 주는 

메커니즘이다.[3] 
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그림 4. 외 상황발생시 교시를 통한 임무 수행

그림 3. 교시를 통한 행동패턴 추가된 행동패턴;

행동패턴1의 임무수행 실패로 교시된 행동패턴을 추가하고 임무를 완수 한 후 

교시된 행동패턴(W2=0.7)의 가 치 값이 행동패턴1(W1=0.5)보다 높게 변경됨.   

  본 연구는 EASE에서 처리 할 수 없는 외 상황 처

리를 해 교시기반의 행동 학습을 제안한다.  

  정  행동 동기는 일반 인 임무를 수행하는 정 행

동 동기와 교시 기반의 정  행동 동기로 구분된다. 

  특히, 정  행동 동기는 외 상황이 발생 했을 때, 

로 이 스스로 해결 하지 못하는 경우 사람이 직  로

이 취해야 할 행동을 교시하여 학습 시킨다. 그림2

에서 교시시작 행동패턴은 교시 시작시 활성화된 동  

행동동기를 버퍼에 장하고, 교시를 통해 실행된 API

를 순서 로 장하는 행동패턴이다. 교시완료 행동패

턴은 교시에 의해 생성된 행동패턴을 교시 시작시 활

성화된 동  행동동기에 연결하고 가 치 값을 기화 

시키는 행동패턴이다. 

  그림3은 교시를 통하여 생성된 행동패턴을 교시 시

작시 활성화된 동  행동동기에 추가하고, 행동의 수

행의 성공/실패 여부에 따라 가 치 값을 조정하여 행

동의 우선순 를 조정하는 것을 보여 다.

  

3. 실험

  로 은 실제 환경에서 다양한 외 상황을 겪게 된

다. 그림4는 로 이 공을 찾고 근하여 춤을 추는 임

무에서 발생된 외 상황이다. 

  로 은 임무를 수행하기 해 그림5-(a)와 같은 찾

는 행동패턴을 수행한다. 하지만 계속되는 실패로 임

무를 완수 할 수 없다. 이때 마스터가 그림5-(b)와 같

이 교시패 을 이용하여 몸을 회 하는 행동을 가르쳐 

다. 로 은 교시로 학습된 행동으로 그림5-(c)와 같

이 몸을 회 하며 찾는 행동을 수행하여 공을 발견하

그림 5. 외 상황발생시 교시를 통한 임무 수행실험

고 다가가는 그림5-(d)의 행동을 수행한다. 마지막으로  

그림5-(e)와 같이 공 앞에서 춤을 추는 행동을 함으로 

임무를 완수하게 된다. 

  우리는 AIBO실험을 통해 EASE에서 처리하지 못하

는 외 상황을 교시기반의 행동학습  가 치 기반

의 행동 선택을 통하여 성공 으로 임무를 수행할 수 

있음을 검증 하 다.

4. 결론  향후 연구 방향 

  향후 계획으로 다양한 실험을 통하여 제안한 연구방

법을 검증하고, 시간  측을 고려한 시스템으로 발

시켜야 할 것이다. 한 재 EASE은 인지필터의 

정보를 통해 행동의 동기가 선택되어 행동을 수행하는 

구조이다. 따라서 인지필터를 자동 으로 생성  추

가 할 수 있는 부분이 필요하다.  이는 지능형 로  

시장을 향한 소 트웨어 기술로써 로  산업을 발  

시킬 수 있는 핵심 요소가 될 것이다.
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