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１．研究計画の概要 
(1) 災害救助シミュレーションにおける協調
行動に関する研究 
 協調行動には、あらかじめリーダーがいる
場合、動的に決定されるリーダーがいる場合、
リーダーがいない場合の 3つに大きく分類さ
れる。緊急性を要する災害救助にはどのよう
な協調行動プロトコルが適しているのか検
討する。 
(2) 地図のネットワーク構造分析に関する研
究 
 災害救助の容易な地図、困難な地図を決定
する方法として、地図のネットワーク構造分
析を導入する。 
(3) 地図の難しさを考慮した協調行動の評価
法に関する研究 
 (1)、(2)の結果を用いて、災害救助における
効率の良い協調行動について検討する。 
(4) 災害救助シミュレータへの統合 
 研究成果を災害救助シミュレータに導入
し、市民への防災活動の啓発など、社会貢献
を目指す。 
 
２．研究の進捗状況 
(1)災害時にはできる限り短時間で多くの災
害救助が必要となる。したがって意志決定ま
での時間を短縮するためにも、リーダーを導
入した協調行動が必要である。また、全体の
リーダーを決定できなくても、部分的なリー
ダーが存在している方が効率はよい。 
(2)災害時の地図は、確率的に変動指定し舞う
ので、平常時の地図に対して、研究を実施す
ることとした。グラフ理論などから、13 項目
のネットワーク構造分析の指標を定義した。
この指標を統計学的に検討した結果、いくつ

かの項目が部分的に重複していることがわ
かった。災害救助隊(エージェント)と、その
指標の間の関係を検定したところ、当初の予
想通り関連性があることがわかった。 
(3) 実在する地域を、シミュレーション用に
作成し、それを用いて地図の分析をし、地図
の特徴に注目して、災害救助隊の活動予測を
おこなった。活動予測の手法としては統計的
アプローチである主成分分析、重回帰分析や、
カーネル法などを用いた。その結果、精度良
く活動予測できる場合と、大きく外れる場合
に分かれることがわかった。大きく外れる地
図は郊外の地図であることから、あらかじめ
地図を分類し、その分類された地図を使って、
災害救助隊の活動予測を試みている。 
(4) マルチエージェントシステムによる災害
救助シミュレーションを通した情報科学、人
工知能、ロボティクス分野の競争的研究・開
発を促進することを目的とした国際プロジ
ェクト、RoboCupRescue に研究成果をフィ
ードバックしている。 
 
３．現在までの達成度 
②おおむね順調に進展している。 
 研究計画(1)～(4)まで順調に進展している。
現在の問題点は、地図の分類が必要になって
いる点である。分類した結果、多くの場合で
災害救助隊の活動予測ができているが、予測
できない場合について検討し、分類せずに活
動予測できるよう改善する必要がある。また、
地図の特徴として空間的な情報が欠如して
いることから、この特徴についても、地図の
特徴を表す指標に取り入れていく必要があ
る。 
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４．今後の研究の推進方策 
(1) 地図上の空間的な特徴を導入する 
 地図の特徴を表す指標として、地図上のネ
ットワーク密度の偏りなど、空間的な特徴を
取り入れる。 
(2) 活動予測の意味を確認する 
 現在、得られている結果は十分であると考
えられるが、それを第三者にわかりやすく説
明するために、災害時の地図を用いて、災害
救助隊の活動予測と比較する。このことから、
本研究の成果の意味について確認する。 
(3) 地図を分類することなく、地図の特徴か
らエージェントの活動結果を予測する 
 エージェント(災害救助隊)の活動結果を
予測しやすい地図の特徴だけに注目すると、
そのアルゴリズムごとに、注目すべき地図の
特徴が変化してしまう。これでは、エージェ
ント間の比較が困難になるので、最終的に評
価したい点から地図の特徴を決定し、地図の
特徴とエージェントの活動結果の関係につ
いて検討する。 
 
５. 代表的な研究成果 
（研究代表者、研究分担者及び連携研究者に
は下線） 
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