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Robot explores working environment 
and carries these three objects to the 
each goal position.
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実環境とのインタラクションによる複数知能エージェントの行動獲得 
（太田助教授・新井教授） 

 本グループでは，実環境とインタラクションを繰り返すことにより，行動を獲得する複

数台のエージェントに関する研究を行っている．エージェントは，環境に関する情報が無

い状態から，動き始めて局所的に環境から獲得する情報に従って行動を獲得する．具体的

には，以下のようなテーマを研究している． 

- 群エージェントによるマップ情報獲得 (Fig. 1, Fig. 2) 

複数のエージェントの環境認識によるマップの生成の実現を目指している．環境認識作

業を各エージェントに割り当て，地図の生成を行っている 1) , 2)． 

- 複数オブジェクトの再配置計画 (Fig. 3, Fig. 4) 

未知環境下において一台のロボットが物体を探索しその物体を目標場所まで搬送する

移動ロボットの動作計画問題を扱っている．これら一連の作業は，倉庫における物体保管

作業，工場における物体搬送作業，清掃作業など多くのアプリケーションを有する 3)． 
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Fig. 1  Exploration task by multiple mobile robots       Fig. 2  Exploration of the environment which has 
intricate shape or curved line 

 

 

 

 

 

 

       
Fig. 3  Rearrangement task of multiple movable objects   Fig. 4  Rerrangement task in the intricate environment 

(Left:initial state, Right:goal state )


