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技術の概要

○土木構造物の健全性点検
○有事の際の危険箇所の探索、要救助者の探索
○ドローンやロボットによる集団協調的搬送作業

センシングインフラを必要とする定点センシングでは適用困難である「センシング対象物の位置、
数、所在範囲不明、またはセンシング対象が移動する」未知で変動する環境において有限時間
でより多くの対象物を発見してセンシングを可能とする。
特徴
○複数の自律移動体を群として構成することにより目的物の高い探索能力を実現
○群を適時適所で分離することにより探索の並列化（複数の群構成）を実現

センシング目的物の位置、数、所在範囲不明、または移動する未知状況において、複数の自

律移動体が群を構成し集団での探索行動を創発させるために、群知能メカニズムPSO(Particle 
Swarm Optimization: 粒子群最適化)を次のように拡張適用する。

○複数の自律移動体間の相互作用に無線通信を適用し、局所的な相互作用のみで全体系の
振る舞いを創発される

○PSOに群分離メカニズムを加えて、複数の群を動的に構成可能とし、複数群の並列探索を
可能とする

無線通信 自律移動体 目的物

イベントが発する
物理情報強度をセンシング

自律移動体間の無線通信により相互にセンシング
した物理強度を共有し群知能から探索群を形成

自律移動体の群度合いに基づいて
目的物に対して適宜群を分離・合流させる

群探索メカニズム 複数群分離合流メカニズム
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