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(論文内容の要旨)

ﾏﾙﾁｴ-ｼﾞｪﾝﾄ環境下では,各ｴ-ｼﾞｪﾝﾄは協調行動を取りながら共通目標の達成を目指して動作

する･協調を行なうため,ｴ-ｼﾞｪﾝﾄはまず関連知識を移動させ,部分的には他のｴ-ｼﾞｪﾝﾄからの要

求を評価し,最終的にはｴ-ｼﾞｪﾝﾄが目標達成のためﾌﾟﾗﾝを行なう.ｴ-ｼﾞｪﾝﾄの振舞いやｴ-ｼﾞｪ

ﾝﾄ間協調を統合するﾓﾃﾞﾙを構築するため,私たちは4つの目標を提案する.その目標は, (1)ｿﾌﾄｳｪ

ｱｴ-ｼﾞｪﾝﾄｱ-ｷﾃｸﾁﾔ内複数ﾌﾟﾛｾｽや共通目標を達成するためのｴ-ｼﾞｪﾝﾄ間通信におけるｿ

ﾌﾄｳｪｱｴ-ｼﾞｪﾝﾄの協調,(2)ｿﾌﾄｳｪｱｴ-ｼﾞｪﾝﾄが環境の中で正しく振舞いを制御し,知識ﾚ

ﾍﾞﾙにおけるｿﾌﾄｳｪｱｴ-ｼﾞｪﾝﾄの振舞いを実行するためｿﾌﾄｳｪｱｴ-ｼﾞｪﾝﾄの知識および知

識移動により獲得した知識を管理する場合におけるｿﾌﾄｳｪｱｴ-ｼﾞｪﾝﾄの適応性,(3)ﾈｯﾄﾜ-ｸ

を装備したﾓ-ﾊﾞｲﾙｺﾝﾋﾟｭ-ﾀと自律移動ﾛﾎﾞｯﾄが両者の間で知識移動により振舞いを実行するこ

とができる場合における実世界ｴ-ｼﾞｪﾝﾄの移動性, (4)通信は実空間とｺﾝﾋﾟｭ-ﾀﾃﾞｲｽﾌﾟﾚｲ上の

計算機によりつくり出される仮想空間との問での知識境界を透過的に構築することを要求する場合におけ

る知識移動の透過性である.

本学位論文では,私たちは前述の4つの課題を解決するためｴ-ｼﾞｪﾝﾄ協調に対して2つのｱﾌﾟﾛ-ﾁ

を提案する.最初のｱﾌﾟﾛ-ﾁとして,研究所内案内ｼｽﾃﾑのﾌﾟﾛﾄﾀｲﾌﾟを構築するために社会的ｴ-

ｼﾞｪﾝｼ-ﾓﾃﾞﾙを導人する.そして,私たちは,合理的ｴ-ｼﾞｪﾝﾄの記述方法を用いてｴ-ｼﾞｪﾝﾄ間

の相8作用を形式化する. 2番目のｱﾌﾟﾛ-ﾁとして,知識ﾚﾍﾞﾙにおける他のｴ-ｼﾞｪﾝﾄとの通信を目

指した社会的ｴ-ｼﾞｪﾝｼ-でのいち自律的ｴ-ｼﾞｪﾝﾄｱ-ｷﾃｸﾁﾔを提案する.そのｱ-ｷﾃｸﾁﾔ

は, 3つの評価基準により設計されている･その基準とは, (1)異なる環境でもｻ-ﾋﾞｽを実行できること,

(2)独立したｿﾌﾄｳｪｱｺﾝﾎﾟ-ﾈﾝﾄを開発すること,(3)ﾌﾟﾛﾄｺﾙを用いてｿﾌﾄｳｪｱｺﾝﾎﾟ-ﾈ

ﾝﾄ間におけるｴ-ｼﾞｪﾝﾄの振舞いを調整することである.

本学位論文の貢献は,役割ﾓﾃﾞﾙに基づくｵﾌﾞｼﾞｪｸﾄ指向設計ﾓﾃﾞﾙを導入して協調･適応性･移動

性･透過性を実硯できるｴ-ｼﾞｪﾝﾄの振舞いやｴ-ｼﾞｪﾝﾄ間の協調を決定するﾓﾃﾞﾙを提案し,研究所

案内ｼｽﾃﾑのﾌﾟﾛﾄﾀｲﾌﾟ開発によりﾓﾃﾞﾙ検証を行なったことである.また,そのﾓﾃﾞﾙを構成する自

律ｴ-ｼﾞｪﾝﾄｱ-ｷﾃｸﾁﾔを自律移動ﾛﾎﾞｯﾄ上に実装し,実時間性能についても評価をおこなったこ

とである･後者は,ｴ-ｼﾞｪﾝﾄｱ-ｷﾃｸﾁﾔﾚﾍﾞﾙの実装により,効率的な並列処理と高速ﾀｽｸ切替

えを可能とする自律的な学習とﾌﾟﾗﾝﾆﾝｸﾞの構築方式を改良する可能性を示唆している.

以上
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論文審査結果の要旨

本論文は､分散協調ｼｽﾃﾑの実現での問題点について,ﾏﾙﾁｴ-ｼﾞｪﾝﾄ機構により

柔軟性のあるﾓﾃﾞﾙとその設計指針を提案する研究について述べたものである｡本論文に

おける研究成果は次の2点に要約される｡

(1)ﾏﾙﾁｴ-ｼﾞｪﾝﾄ環境下では,各ｴ-ｼﾞｪﾝﾄは協調行動を取りながら共通目標の

達成を目指して動作するoそのｴ-ｼﾞｪﾝﾄの振舞いやｴ-ｼﾞｪﾝﾄ間協調を統合す

るﾓﾃﾞﾙを構築するため,ｿﾌﾄｳｪｱｴ-ｼﾞｪﾝﾄの協調性と適応性,実世界ｴ-

ｼﾞｪﾝﾄの移動性､そして知識移動の透過性を可能とするｱ-ｷﾃｸﾁﾔを提案した｡

(2)具体的には､ｴ-ｼﾞｪﾝﾄ協調に対して2つのｹ-ｽｽﾀﾃﾞｨを考えた｡

ひとつは,研究所内案内ｼｽﾃﾑのﾌﾟﾛﾄﾀｲﾌﾟを社会的ｴ-ｼﾞｪﾝｼ-ﾓﾃﾞﾙを導

入して実現した｡

もう-つは､同じく研究所内案内を自律的に行うｴ-ｼﾞｪﾝﾄｱ-ｷﾃｸﾁﾔをﾛﾎﾞ

ｯﾄ上に実装した｡これらの実験の中で､異なる環境でもｻ-ﾋﾞｽを実行できるこ

と･独立したｿﾌﾄｳｪｱｺﾝﾎﾞ-ﾈﾝﾄを開発すること･ﾌﾟﾛﾄｺﾙを用いてｿﾌ

ﾄｳｪｱｺﾝﾎﾞ-ﾈﾝﾄ間におけるｴ-ｼﾞｪﾝﾄの振舞いを調整することを確認した｡

以上の提案と実験評価を通じて､社会的ｴ-ｼﾞｪﾝｼ-ﾓﾃﾞﾙにおける役割ﾓﾃﾞﾙに基づ

くｵﾌﾞｼﾞｪｸﾄ指向設計ﾓﾃﾞﾙを導入し､協調･適応性･移動性･透過性を実現できた｡

また､自律移動ﾛﾎﾞｯﾄ上での実装で,実時間処理の可能性を追求し､効率的な並列処理

と､高速ﾀｽｸ切替えを可能とする自律的な学習及びﾌﾟﾗﾝﾆﾝｸﾞの構築方式など新たな

研究方向も見つけた｡

このように,本論文における研究成果は､分散協調ｼｽﾃﾑの実現でのﾏﾙﾁｴ-ｼﾞｪﾝ

ﾄ機構の間題点に対する工学的な解決策を提案し､学術上及び工学応用上での寄与すると

ころは多い｡

また,本研究の成果は､学術論文1件及び国際会議3件において公表されており､本研究

の学術面での評価を受け,その頁献を認めることができる｡

よって､本論文は博士(工学)の学位論文として価値あるものと認める｡


