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論　　文　　の　　要　　旨

　本研究は曹同一の環境下に複数の自律移動ロボットが存在する場合に事それらが強調して行動す

るための基礎的な技術を扱ったものである。本研究ではヨまず雪複数のロボットよりなるシステム

について検討を加えヨ自偉性を保ちつつ協調する方法についての基本的考え方を提案している。次

に具体的な問題を与えラ提案した考え方に基づいて実際の自律移動ロボットが強調的に行動する実

験システムを実現した。

　本論文はヨ「自律ロボットの協調に関する考察」ヨ「自律ロボット問通信ネットワーク」と「複数の

自偉ロボットが衝突回避をしながら自偉的に行動するシステムの設計一と実験」の3部より構成され

ている。

　第！部は以下の4章より構成され里自律移動ロボットによる協調行動の基本的考え方と方式を提

案している。第五章はまえがきであり害第2章では従来の関運する研究について概説している。第

3章は、第1部の中心であり雪複数ロボットの意志決定システムを解析し、自律移動ロボットのた

めの協調系のアキテクチャを提案している。ここでは繧ロボットは目的に応じて集中意志決定と自

律意志決定との間を動的に遷移しながら行動する。またラ自律意志決定行動中にロボット間の干渉

等を減らすために，一方的に他者に資源を譲るといった「遠慮的協調」の原理を提案している。第

4章は第1部のまとめである。

　第2部は複数自律ロボットの協調行動のためのロボット間通信ネットワークの研究について述べ

たものでありラ5章構成となっている。第1章はまえがきヨ第2章は関連する従来の研究について
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述べている。第3章では自律ロボットのための通信ネットワークの設計について述べておりヨ前半

では通信の役割を検討しラ後半では通信ネットワークの詳細な設計を述べている。ここで提案して

いる通信のプロトコルはコンパクトな4層のレイヤより構成されている。第4章ではラこの通信シ

ステムのインプリメンテーションについて述べておりヨこのプロトコルを実際のロボット上に実現

するための方法を示している。また，実験結果を示しヨ提案した通信ネットワークプロトコルの有

効性を明らかにしている。第5章は第2部のまとめである。

　第3部はう第1部1第2部で提案した協調の概念と通信システムの有効性およびその応用方法を

示すために、具体的な問題を設定し雪実際の複数台の自律ロボットによるシステムを実現する方法

と実験結果を示したものでありヨ7章よりなる。第1章はまえがきヨ第2章はこれに関連する従来

の研究を検討している。第3章では，具体的な複数台の自律ロボットによる協調行動の例として、

複数のロボットが各々独自の目的をもちながらネットワーク状の道路を走行するという問題を定式

化している。第逐章では雪この問題を解析し冒遠慮的協調の概念に基づく各ロボットのための行動

アルゴリズムの設計について述べている。第5章ではヨアルゴリズムの設計段階の支援ツールとし

て形成された複数移動ロボットシミュレータについて述べた後ヨ設計したアルゴリズムに対するシ

ミュレーションの結果を示している。第6章では，シミュレーションで確認されたアルゴリズムを

実際のロボットにインプリメントするための方法を述べ、実験の結果を示している。第7章は第3

部のまとめである。

　最後の「結び」においてはヨ本論文の全体についてまとめ曹本研究の特徴を記している。

審　　査　　の　　要　　旨

　本研究は害近年重要な研究テーマとして注目を集めている。複数のロボットが自律的に行動しつ

つ曹かっヨ全体として協調して動くという問題について考察を加え。この問題についての新しい考

え方を提案して事その有効性を実験システムの構築によって検証したものである。

　本研究はラ複数の自律ロボットよりなるシステムというきわめて複雑なシステム全体を対象とし

ているため言とくに協調のアルゴリズム等の個々の問題については考察が不十分と見られる部分が

あり害また、本論文においては説明不足の部分も散見される。

　しかし、本研究には問題の設定自体とその解決方法に大きなオリジナリティと発展性が認められ冒

ロボットエ学や自律分散システム技術の発展のみならず曹自動生産システム等の産業上への応用に

おいても高く評価できる。

　よって事著者は博士（工学）の学位を受けるに十分な資格を有するものと認める。
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