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研究成果の概要 

当年度は前年度の成果を受けて、マルチーエージェント経路計画に関する基礎研究を更に発

展させ、下記論文 3報などの成果を得た。それぞれ研究成果は人工知能・ロボティクス分野の著名

な国際会議にて掲載済み・もしくは掲載予定である。 

(1-2)では 2022 年度に開発した経路計画アルゴリズム LaCAM を更に発展させ、アルゴリズムの

完全性の保証・最適解への収束の保証に加えて、エージェント数に関する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ることに成功した。例えば、(1)では 10,000 台規模の密に配置され

たエージェント群に対しても数秒以内で衝突のない経路計画を解くことができる。分野内ではベン

チマーク的な成果となっており、既に他研究者から派生研究がいくつも出ており、高い注目を浴び

ている。(3)は実ロボットに展開する上で必要な連続空間での高速なプランニングを扱っており、実

際に 32 台の小型ロボットの制御に成功した。これらの研究成果は、探索アルゴリズムやシミュレー

ションの観点から、環境最適化を行う上で基盤となる技術になる。 
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