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開催期間：令和２年 9 ⽉ 23（⽊）〜26 ⽇（⽇） 

 
開催地：新型コロナウイルスの影響によりオンラインでの発表 

（当初はタイのチェンマイで開催予定） 

 
題⽬：マルチエージェントシステムの分散協調経路設計における相対位置と相対速度の推
定 

(英⽂) Estimation of Relative Positions and Velocities in Distributed Cooperative Path 

Design of Multi-Agent Systems 
著者： 盛⽥修，林真美，⼩島千昭，⼤倉裕貴，佐保賢志 

 
発表報告： 

SICE Annual Conference 2020 は，タイのチェンマイで 2020 年 9 ⽉ 23 ⽇から 26 ⽇に
かけて開催される予定であったが，新型コロナウイルスの状況を考慮し，Zoom Webinar を
⽤いたオンラインでの開催となった．本学会は，計測・制御からシステム解析・設計，理論
から応⽤，そしてソフトウェアからハードウェアまで幅広い分野でのセッションが開設さ
れており，コンピュータ・情報技術やネットワーク・通信，エレクトロニクス，デジタル信
号処理などのトピックも含まれていた． 

私は，9⽉26⽇（⼟）に「社会システムの数理モデリング：制御，最適化，検証 

(Mathematical Modeling for Social Systems: Control, Optimization and Verification)」
のセッションにおいて，”Estimation pf Relative Positions and Velocities in Distributed 

Cooperative Path Design of Multi-Agent Systems (マルチエージェントシステムの分散協
調経路設計における相対位置と相対速度の推定)” について発表した．実際には，本来⾏わ
れる予定であった発表⽇時に，オンライン上で事前に収録した発表動画が公開され，リア



ルタイムで質疑応答に対応するという形式であった．私の発表では榊原准教授（富⼭県⽴
⼤学）から質問を下さり，研究内容に関して貴重な意⾒を得た．しかしながら，学会全体
はリアルタイムでの発表ではなかったため，質疑応答の対応がなかったセッションも多く
⾒受けられた． 

また，国際学会での研究発表は私にとって初めての経験であり，英語でのコミュニケー
ション能⼒の向上のためには⼤変有意義なものであった．また，オンライン上とはいえ今
後研究を進めていくうえで⾮常に⼤きな経験になったと考えている． 

最後に，SICE Annual Conference 若⼿奨励賞という輝かしい賞を表彰いただきまし
て誠にありがとうございます．とても栄誉のあることと感動しております．計測⾃動制
御学会北陸⽀部の皆様，審査委員の皆様には⼤変感謝しております．ありがとうござい
ました． 

 

 
写真 1. 発表時の⾵景 

 



 

図 1. 発表資料の⼀部 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２．質疑応答のキャプチャ 
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