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研究成果の概要 

 

当年度はマルチーエージェント経路計画に関する基礎研究に注力し、下記に記載されている論文

3報の掲載が決定した。それぞれ研究成果は人工知能・ロボティクス分野の著名な国際会議やジ

ャーナルにて掲載予定である。 

 

(1)では新規の経路計画アルゴリズムを提案しており、従来困難であったアルゴリズムの完全性の

保証、つまり必ず解を見つけることと、スピードやスケーラビリティのパフォーマンス的な側面を両立

させており、画期的な成果である。(2)は従来研究の中で注目されていなかった、エージェントが故

障するシナリオについて研究したものであり、問題の定型化、理論的解析、および実践的なアプロ

ーチを提案している。本研究計画ではマルチロボットシステムの安全性についても議論を行うた

め、(2)は重要な立ち位置にある。また、(3)はエージェントの動作が非同期的な環境における経路

計画について研究し、問題の定型化、理論解析、実践的アプローチを提案している。実際にロボッ

トを動かすときに完全な同期環境というのは想定しづらいため、(3)も安全かつロバストなマルチロボ

ットシステムを構築するにあたって重要な立ち位置にある。 
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