
過去の研究実績 現在、注力࡚ࡋいࡿ研究 

今後取ࡾ組࡛ࢇいきࡓい研究 

1. ロボットネット
ワーࢡの協調よ
環境モ࡞効率的ࡿ
 ࢢンࣜࢱࢽ

2. 機械学習協調制
御ࢆ融合ࡓࡋ分散
視覚モࣜࢱࢽンࢢ
 の開発࣒テࢫࢩ

1. の構築：人等の出࣒テࢫࢩー管理ࢠカࣝ最適ビࣝエネࣝࢪバーフࢧ
ࢆࢫࢡ࣑ࢼࢲ最適化ࢫࢡ࣑ࢼࢲ㸪ビࣝの物理ࡘࡘࡋ学習ࢆ熱量ࡍ
結合ࡿࡍこ࡛状況応ࡓࡌ全体最適化ロバࢫト化ࢆ達成 

2. ࡓࢀ記述さ࡚ࡗよの構築：論理࣒テࢫࢩカࣝ最適交通ࢪバーフࢧ
仕様物理ࢆࢫࢡ࣑ࢼࢲ組み込ࡔࢇ実時間最適化 

3. 人㸫ロボット群の相互学習型協調制御ࢫࢩテ࣒の構築 

4. ５Gࢆ利用ࢧࡓࡋバーフࢪカࣝ社会ࢫࢩテ࣒の構築 

 
 
 
 

③www.hfg.sc.e.titech.ac.jp，hatanaka@sc.e.titech.ac.jp 

シ५テ制御論，最適
化・学習理論，経済学，
動的シ५テ論を基盤
धしथ，シ५テप局
在する最適化・学習ア
ঝゴজ६，物理ダイ
ナॡ५，उよび人間
を情報通信技術を介し
थ有機的प結合するこ
धद，エネঝॠー効率
ऋ良く，ऊつ快適ऩ社
会シ५テの構築を行
います． 

 制御工学 ネットワーク制御，機械学習 サॖバーフॕ४カル३५テム࣒テࢫࢩ

 制御系 准教授 畑中健志࣒テࢫࢩ

分散協調環境モࣜࢱࢽンࢢ 

 カࣝ最適ビࣝࢪバーフࢧ 実装の様子 人㸫ロボット群の協調制御࣒ࢬࣜࢦࣝ

エネࣝࢠー管理ࢫࢩテ࣒の構造 

時相論理および物理混合型 

最適信号制御ࢫࢩテ࣒ 


