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発表概要： ロボット工学の分野において，自律動作するロボット群を協調的に制御する手

法について盛んに研究が行われています．協調制御されたロボット群システムには，１台で

は処理できない高度なタスクを達成できることや，外乱に対してロバストであるといった

利点があり，これらの利点を活かして様々な分野に応用されることが期待されています．本

研究では，高度なタスクを達成するための１手段である，自律移動ロボット群を用いた円形

フォーメーション形成制御手法に着目します．この手法は，非線形科学分野における同期現

象を利用して制御則を設計することで，多様なフォーメーションパターンを形成すること

が知られています．今回の発表では，制御則に含まれるパラメータとフォーメーションのロ

バスト性の関係について実機による調査を行い，数値シミュレーション結果と一致するこ

とを報告しました． 

 

 

感想： 2020 年 11 月 16 日～19 日に開催された国際会議 NOLTA2020 に出席し，15 分の

口頭発表を行いました．オンラインでの発表は初めての経験だったので，発表内容が伝わり

やすくなるような工夫を取り入れるように心がけました．事前に繰り返し発表練習を行っ

たおかげで，当日は滞りなく発表を終えることができました．発表後には聴講者の方から貴

重な質問や意見をいただき，今後の研究の励みになりました． 


