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1,000 0.480 0.300 0.051 0.076 1.5x
4,000 4521 6.575 0.253 0.600 2.4x
10,000 71.871 69.752 2.003 6.139 3.1x
20,000 453.502 439.342 9.885 25.612 2.6x
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Neurons rclib (s/step) reservoirpy (s/step) thEE

500 0.00007 0.00056 7.7x
1,500 0.00066 0.01535  23.3x
2,000 0.00137 0.02269  16.6x
4,000 0.01094 0.10340 9.5x
10,000 0.07213 0.55306 7.7x
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(%) & URL
* GitHub: https://github.com/hrshtst/rclib
* Document: https://hrshtst.github.io/rclib/
* PyPl: https://pypi.org/project/rclib/

4/4


https://github.com/hrshtst/rclib
https://hrshtst.github.io/rclib/
https://pypi.org/project/rclib/

	背景
	目的
	ソフトウェア開発内容
	新規性・優位性
	既存ライブラリとの計算性能比較
	ロボット実機を用いた有効性実証

	期待されるユーザー価値と社会へのインパクト
	氏名（所属）

