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 ６．共同研究の成果 

 
 本共同研究の目的は，近年，スワームロボティクスと呼ばれる群ロボットの行動制御に関する研

究が大きな注目を浴びるようになってきていることを背景として，貴学情報基盤センターの大規模

並列計算環境およびクラウドコンピューティング環境を有効に活用し，高度に知的な集合知を発現

させるシステム構築を行って，この分野に貢献することである． 

 本研究を実施するにあたり，H23年 11月の「学際大規模計算機システム」の運用開始を待つ必要

があり，実質的な研究開始は 11月中旬になった．そのため，年度末までの実質約４ヶ月間で構築し

ようとするシステムの基本設計を行うとともにその実装による計算機実験を行った．以下に得られ

た成果の概要を記す． 

 

（１） 汎用グリッドミドルウェア GridGainを用いて，クラウドシステム上の仮想マシン群を計算

グリッドノードとして，広島大学の研究室に構築中のグリッドシステムに組込むことができ

た．ロボッティックスワームによる協調行動生成問題を取り上げ，ロボットコントローラと

して構造進化型人工神経回路網を適用し，この問題を解くことができた． 
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（研究成果のつづき） 
 

（２） 広島大学にマスターを設置したクラウドシステムとほぼ同様なシステムを信州大学に構築

した．これを用い，ジュラ紀（1 億 4500 年前）に生息していた肉食恐竜アロサウルスの歩行

最適化問題を解いた．その結果，アロサウスルは 100m を 10.6 秒程度で歩行することができ

ることがわかった．これは，古生物学の最新の学説のものよりも少し高速に歩行できること

を示すものである． 
（３）  スパコンによる大規模並列計算環境に対し，人工進化によるロボティックスワームの協

調採餌問題の実装を MPIと OpenMPを併用して行った．結果のみ言及すると，実計測可能な範

囲で，人工進化の集団サイズが 128 個体のとき約 120 倍の高速化を，集団サイズが 256 個体

のとき約 253倍の高速化を達成することができた， 

 
 
 今年度は，基盤センターのシステム更新と重なったこと，および共同研究の初年度ということも

あって，この程度の規模の研究成果になった．来年度も共同研究の申し込みを行って，今年度の獲

得できた経験を生かし，年度当初から共同研究を邁進したい． 
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