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論 文 要 旨 (修士 )

論文題目 入力の履歴を用いた成長型自己組織化マップ

自己組織化マップ (SOM: Self-Organizing Map)は、教師なし学習を行う人工ニューラル
ネットワークの一つである。SOMは多次元のデータを、入力空間での位相関係を維持した
まま低次元にマッピングする。そのため、データの可視化など、様々な分野で応用されて
いる。しかし、SOMの学習には二つの問題がある。一つは、学習が事前に設定するマップ
のサイズに強く依存すること、もう一つは、入力空間での位相関係を完全には維持できな
いことである。
これらの問題を解決する方法として、マップを構成するノードを徐々に増やしていくこ
とを考えた。ノードを増加させる際に重要な点は、増加するタイミングと、新しいノード
を挿入する位置であるといえる。このタイミングと位置の決定に、それまでに入力された
データ、すなわち入力の履歴とそのマップ上の位置関係を用いれば、入力データの分布に
適した形状のマップ構造を得ることができる。これによって、サイズを指定する必要がな
いだけでなく、位相関係の維持も期待できる。
ノード増減を行うことでマップサイズ決定の問題を解決しようとする手法は既に提案さ

れている。しかしながら、それらの手法では、マップの縮小に関わる処理を加えたことに
よって、その判断に必要なパラメータが複数追加されている。したがって、SOMの問題を
完全に解決できているとはいえない。
そこで本研究では、ノードの削除を必要とせず、ノード増加のみによってマップを形成

できる手法を提案する。それぞれのノードに以前の入力の履歴を持たせることで、ノード
を増加するタイミングと位置の決定に入力データの位置関係を用いることができる。これ
によって、マップサイズを指定することなく、従来の SOMよりも入力空間の位相関係を
維持したマップを形成できる手法を実現する。
提案手法と従来の SOMの性能比較実験を行った。一般的に用いられる評価指標では、入
力空間の位相関係を維持できているかどうかを評価できない。本論ではその評価に、入力空
間での距離とマップでの距離との相関係数を用いた。実験には UC Irvine Machine Learning
Repositoryのベンチマーク問題を使用した。実験の結果から、提案手法を用いることによっ
て、複雑なパラメータを設定することなく、従来の SOMと同程度以上の学習が可能であ
ることを示した。


