
修 士 論 文 の 和 文 要 旨 

 

研究科・専攻 大学院  情報理工 学研究科   知能機械工学  専攻 博士前期課程 

氏    名 須貝 真也 学籍番号 1032047 

論 文 題 目 
相対角度情報を用いた分散制御器によるフォーメーションの大域定型性 

に関する研究 

 要  旨 

近年，マルチエージェントシステムの自律分散制御に関する研究が盛んに行われており，人工

衛星の姿勢制御，警備ロボットによる不審者取り囲み制御，フォーメーション制御などの問題へ

の応用が期待されている．中でも，フォーメーション制御は，エージェントの配置問題における

基本的な問題として重要視されており，これまでエージェント間の相対距離や，他のエージェン

トの相対角度を用いた分散制御器が提案されている．一方で，エージェントの位置をノード，エ

ージェント間の通信経路をエッジにそれぞれ対応させて表現し，その大域定型性を保持するため

のネットワーク構造について検討する研究が行われている．フォーメーションの大域定型性とは，

形成するフォーメーションが一意に定まるという性質である．グラフの大域定型性については，2 

次元平面内でグラフが大域定型であるためのグラフ特性の必要十分条件が与えられている．フォ

ーメーションの大域定型性を保持するためには，この必要十分条件を満たす通信ネットワーク構

造を構築し，エージェント間の相対距離が目標値に収束するような制御器を設計すればよい．し

かし，現実的には障害物による通信の遮断や遠距離通信による通信エラーの発生を考慮しなけれ

ばならず，使用できる相対距離情報の数には制限が加えられることが多い．実際，この制限の考

慮に伴う通信ネットワークの削除，すなわち，通信ネットワークの単純化により大域定型性が失

われるという問題が生ずる．したがって，通信ネットワークを単純化した場合においても大域定

型性を保持するような制御手法が必要となる． 

本研究では，分散制御器を用いたフォーメーション制御問題を取り扱う．この場合において，

使用する相対距離情報の数を減らすとフォーメーションの大域定型性が失われるという問題を解

決するために，まず，各種センサにより相対距離情報と同時に取得可能な相対角度情報を用いた

新しい分散制御器を提案する．次に，この制御器によって大域定型性を保持するためのネットワ

ーク構造に関する十分条件を与え，ネットワーク構造の単純化の指針を与える．最後に，十分条

件を満たすネットワーク構造に対してシミュレーションおよび実機検証を行った結果，大域定型

なフォーメーションを形成でき，提案手法が有効であることを示した． 

 


