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1 はじめに

近年，社会における集合的現象のメカニズムの分析

や発生の予測をする手段として，マルチエージェント

シミュレーションが注目されている [1][2]．これに伴い，

多くの人々がマルチエージェントシミュレーションを行

うために，マルチエージェントシミュレータを使用す

ることが考えられる [3][4]．しかしながら，シミュレー

ションで得られる現象の再現性を高めるためには，エー

ジェントの行動を現実的にする必要があり [5]，そのた

めには，現状のマルチエージェントシミュレータでは

エージェントの行動設定に高度な知識が要求されるた

め，エージェントの行動設定をするためのプログラミ

ング学習や知識記述に時間がかかってしまい容易に使

用することが困難である．

そこで本研究では，エージェントの行動設定をより

簡単に行い，シミュレーションモデルの作成を容易に

行えるようにし，シミュレーション間で再利用できる

システムの検討を目的とする．

本稿では，エージェントの行動設定をより簡単に行

えるシステムとして，アンケートベースのエージェン

ト動作設定方法の提案及び提案システムの検証を行う．

2 アンケートベースのマルチエージェントシステム

の提案と設計

アンケートベースのマルチエージェントシステムで

は，エージェントの動作設定をアンケートから得た回

答結果をもとに設定することによって，エージェントの

知識記述をするために必要な学習コストを軽減し，モ

デルの構築をより容易に行えるようにする．

提案システムの概要を図 1に示す．システム利用者

はアンケート得られた結果をパラメータとしてエージェ

ントに設定することができ，設定されたパラメータに

応じてエージェントに行動を割り当てる．そして，パラ

メータと行動が割り当てられたエージェントをシミュ

レーション環境に生成する．例として，避難行動シミュ
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レーションのエージェントのパラメータとして，避難場

所までの最短経路を知っているかまたは知らないかを

意味する 2値のパラメータを用意し，知っているので

あれば避難場所まで最短経路で移動する行動を割り当

て，知らないのなら避難場所のおおよその方向を目指

して移動する行動を割り当てる．このような形で，パ

ラメータに基づいた行動を設定する．

この時，エージェントの行動はあらかじめ用意され

ていることが前提であるが，エージェントの行動をシ

ミュレーション間で再利用できるものをデータベース

に蓄積することにより，あらゆるシチュエーションで

の行動をエージェントに設定することが可能であると

考えられる．また，行動を割り当てるのに必要なパラ

メータを抽出し，リストアップすることでアンケート

を作成するうえでの支援になると考えられる．

3 アンケートベースのマルチエージェントシステム

の検証

2で提案したシステムの実現可能性を検証するため

に，提案システムの試作を行い，3Dマルチエージェン

トシミュレーションの作成を行った．シミュレーショ

ン環境として，千葉工業大学津田沼キャンパスの学生

食堂利用を想定としたモデルを作成し，エージェント

のパラメータとして成人男性 8名に対してアンケート

を実施した．今回作成したシミュレーションにおける

エージェントのパラメータを表 1に示す．

アンケートとの内容として，学生食堂利用時によく

食べるものや食券の買うタイミング，食事時間などを

質問とした．その回答結果をもとにエージェントのパ

ラメータを設定した．例を挙げると，食事にかかる時

間を質問し，選択肢として 5つ用意したものから選択

肢 4の 10分～20分を回答者が選択したとする．その

場合は int型で 600～1200の範囲の中からランダムに

食事時間のパラメータを決定する．

このシミュレーションモデルを作成した結果，提案

システムを実現していくうえで以下の２つのことが有

効であるとわかった．

1. パラメータの共通化

2. 行動プログラムのコンポーネント化
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図 1: 提案システムの概要図

１つ目の見解として，アンケートベースでエージェ

ントのパラメータを決める場合に，パラメータをシミュ

レーションモデルで共通化可能な部分を統一すること

である．今回のシミュレーションモデルの場合は移動

速度・視野角・視認可能距離のパラメータをほとんど

のシミュレーションモデルで流用可能であると考えら

れる．また，食事時間に関するパラメータも食事が関

わるシミュレーションモデルであれば流用できると考

えられる．このように，共通のパラメータを用意する

ことでシミュレーションモデル間でエージェントのパ

ラメータを再利用可能にする．

次に 2つ目の行動プログラムのコンポーネント化に

ついての見解であるが，今回のシミュレーションでは，

行動プログラムとして目的地までの移動・列待ち・場所

を探す・時間待ちの４つを組み合わせて再現した．例

えば，本学の学生食堂利用時によくある行動パターン

としては，まずメニューを確認しそこから食券を購入，

その後料理ごとに指定されている場所まで食券を持っ

ていき料理を受け取ってから空いているテーブルを探

し，そこで食事をして食べ終わったら食器を片づける

といった流れだが，これを先ほどの 4つの行動プログ

ラムを組みあわせて再現すると，食券の購入は，列の

最後尾まで移動（目的地の移動）して順番待ち（列待

ち）列の先頭になったら購入（時間待ち）といった要

領で，大半のエージェントの行動をコンポーネント単

位で組み合わせることで，再現することが可能だと考

えられる．以上のことより，これら 2つの要件を満た

すことで提案システムを実現することができると考え

られる．

4 おわりに

本研究では，マルチエージェントシミュレーションモ

デルを容易に作成できる枠組みを検討するために，ア

表 1: エージェントのパラメータ
パラメータ名 単位 型

移動速度 m/s float

視野角 度 int

視認可能距離 m int

食事時間 秒 float

食券所持 bool

ンケートベースのエージェント動作設定システムの提

案をし，提案システムの実現可能性を検証するために，

本学の学生食堂シミュレーションモデルの作成を行っ

た．その結果，エージェントのパラメータを共通化し，

行動プログラムをコンポーネント化することによって

シミュレーション間での再利用性を高めることが可能

だと考えられる．今後は，本研究で得た結果を考慮し，

提案システムの実現に向けて試作を続けていきたい．
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