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5 招待講演
(1) 桜間一徳. ロボットの群の制御理論： 「ロボットの群」と「数学の群」の深い関係. In 第 1

回：スワーム特別セミナー (第 41回ダイナミクスと制御研究会）, 2021

(2) 桜間一徳. 「ロボットの群」と「数学の群」の深い関係. In 第 67回自律分散システム部会研
究会, 2020

(3) K. Sakurama. Formation control of multi-agent systems with relative measurements through

group and graph theoretic approach. In Focused Track: Network and Multi-agent Systems

in the 20th International Conference on Control, Automation and Systems, 2020

(4) 桜間一徳. ロボットの群の制御理論. In 日本学術振興会 プロセスシステム工学第 143 委員会
, 2020

(5) 桜間一徳. 大規模システムの制御系設計理論の体系化. In 計測自動制御学会第５回 制御部門
マルチシンポジウム：パイオニア賞受賞記念講演, 2018

(6) 桜間一徳. マルチエージェントシステムの分散最適化　－電力ネットワークの制御への応用ー.

In 第２６回計測自動制御学会中国支部学術講演会：チュートリアル講演, 13 October 2017

(7) K. Sakurama. Generalized coordination of multi-agent systems via gradient-flow approach.

In The 1st Japan-Korea Joint Symposium on Networked and Distributed Systems and Con-

trol — Toward future research, 16 June 2017

(8) 桜間一徳. 合意制御. In SICEセミナー「マルチエージェントシステムの制御：IoT時代の制
御理論」, 29-30 September 2016

(9) 林直樹 and 桜間一徳. マルチエージェントシステムの制御（２）代数的グラフ理論. In 自動制
御連合講演会 チュートリアル「マルチエージェントシステムの制御」, 14-15 November 2015

(10) 桜間一徳. マルチエージェントシステムの制御（３）合意制御. In自動制御連合講演会：チュー
トリアル「マルチエージェントシステムの制御」, 14-15 November 2015

(11) 林直樹 and 桜間一徳. マルチエージェントシステムの制御（２）代数的グラフ理論. In 電子
情報通信学会ソサイエティ大会：チュートリアルセッション「通信技術者のための良く分かる
アドバンスト制御」, 8-11 September 2015

(12) 桜間一徳. マルチエージェントシステムの制御（３）合意制御. In 電子情報通信学会 ソサイ
エティ大会：チュートリアルセッション「通信技術者のための良く分かるアドバンスト制御」
, 8-11 September 2015

(13) 桜間一徳. マルチエージェントシステムの分散制御とその応用. In 姫路商工会議所 企業向け
公開講座・はりま産学交流会, 21 August 2015

(14) 桜間一徳. ロボットを協力して作業させるには. In 鳥取大学 市民向け公開講座・サイエンス・
アカデミー「社会の役に立つロボットとその技術」, 23 May 2015
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(15) K. Sakurama. Optimal design of distributed controllers for multi-agent systems. In Hakata

Workshop Discrete Mathematics and its Applications, 14-15 February 2015

(16) 桜間一徳. リアルタイムプライシングの設計原理 — IV 交渉型プライシング —. In 電子情報
通信学会ソサイエティ大会：企画セッション, 23-26 September 2014

(17) 桜間一徳. マルチエージェントシステムの分散制御器の最適設計： フォーメーション制御か
らリアルタイムプライシングまで. In 第 58回システム制御情報学会研究発表講演会：チュー
トリアル講演, 21-23 May 2014

(18) 桜間一徳. マルチエージェントシステムの勾配型分散制御器の設計：パラメータ表現と最適制
御器設計. In 計測自動制御学会中国支部講演会, 13 October 2012

6 国内会議発表
(1) 渡邊優大 and 櫻間一徳. センシング範囲の異なる 2つのエージェント群の分散動的マッチン
グ. In システム制御情報学会研究発表講演会 (SCI’22), pages 342–7, 2022

(2) 武田海渡, 星野健太, and 櫻間一徳. ワンウェイ型カーシェアリングにおけるリバランシング
の総移動距離を考慮した最適制御. In システム制御情報学会研究発表講演会 (SCI’22), pages

342–1, 2022

(3) 安田俊平, 櫻間一徳, and 加嶋健司. 点過程シミュレーションによるスパースリバランシング
の有効性の検討. In システム制御情報学会研究発表講演会 (SCI’22), pages 332–4, 2022

(4) 青木孝憲 and 櫻間一徳. 動的料金を導入したワンウェイ型カーシェアリングシステムにおけ
るステーションの最適配置. In システム制御情報学会研究発表講演会 (SCI’22), pages 332–3,

2022

(5) 浅井良 and 櫻間一徳. フォーメーション制御によるマルチエージェントシステムの基準座標
系の分散協調推定. In システム制御情報学会研究発表講演会 (SCI’22), pages 224–4, 2022

(6) 川瀬廣明, 櫻間一徳, and 小木曽公尚. 暗号化分散制御器による合意制御の数値的検討. In 第
64回自動制御連合講演会, 2021

(7) 星野健太 and 櫻間一徳. Wasserstein型コストに基づくワンウェイ型カーシェアリングサービ
スの最適制御. In 第 64回自動制御連合講演会, 2021

(8) 安田俊平, 池田卓也, 櫻間一徳, and 加嶋健司. スタッフの移動ダイナミクスを考慮したワン
ウェイ型カーシェアリングサービスにおけるスパースリバランシング. In 第 64回自動制御連
合講演会, 2021

(9) 林直樹 and 櫻間一徳. 複数の事業者が共同運営するカーシェアリングサービスの事象駆動型
協調最適化. In 第 64回自動制御連合講演会, 2021
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(10) 青木孝憲 and 櫻間一徳. リアルタイムプライシングを導入したワンウェイ型カーシェアリン
グシステムの需要シフトに対する効果の検証. In 第 64回自動制御連合講演会, 2021

(11) 櫻間一徳. リアルタイムプライシングによる需要シフトを考慮したカーシェアリングシステム
のモデル化と解析. In 第 64回自動制御連合講演会, 2021

(12) 櫻間一徳. 相対観測値による機械システムのフォーメーション制御. In 第 64回自動制御連合
講演会, 2021

(13) 浅井良 and 桜間一徳. 壁面と一定間隔を保つ二輪移動ロボットの隊列移動. In システム制御
情報学会研究発表講演会 (SCI’21), pages TS10–02–4, 2021

(14) 桜間一徳. マルチエージェントシステムの制御における線形性と非線形性. In 第 8回 計測自
動制御学会制御部門マルチシンポジウム, pages 3D2–2, 2020

(15) 池田卓矢, 桜間一徳, and 加嶋健司. ワンウェイ型カーシェアリングサービスにおけるスパー
スリバランシング. In 第 8回 計測自動制御学会制御部門マルチシンポジウム, pages 1D1–3,

2020

(16) 隅田一樹, 青木孝憲, and 桜間一徳. リアルタイムプライシングを導入したワンウェイ型カー
シェアリングシステムのモデリング. In 第 8回 計測自動制御学会制御部門マルチシンポジウ
ム, pages 1D1–1, 2021

(17) K. Natchanon and 桜間一徳. 距離ベース重み付きターゲットによるマルチエージェントアサ
インメント. In 2020年度 計測自動制御学会関西支部・システム制御情報学会シンポジウム,

pages A1–2, 2021

(18) C. Peng and K. Sakurama. 相対観測によるマルチエージェントシステムのクリークベース
フォーメーション・姿勢制御. In 第 63回自動制御連合講演会, pages 2C2–4, November 2020

(19) 桜間一徳. 一般化相対座標によるマルチエージェントシステムのフォーメーション制御. In 第
63回自動制御連合講演会, pages 2F3–5, November 2020

(20) 桜間一徳. 非ホロノミックなマルチエージェントシステムのフォーメーション制御. In 計測自
動制御学会 第 7回 制御部門マルチシンポジウム, pages 1G1–2, March 2020

(21) 桜間一徳. フォーメーション形状によって方向付けしたマルチエージェントシステムの移動制
御. In 第 62回自動制御連合講演会, November 2019

(22) 猪飼隼吾 and 桜間一徳. 様々な目標速度を持つエージェント群の複数レーンにおける分散グ
ルーピング. In 第 63回システム制御情報学会研究発表講演会, GSb03-4, pages 1459–1462,

March 2019

(23) 桜間一徳. 観測できないドリフト速度と姿勢変化のあるエージェント群の PIフォーメーショ
ン制御. In 計測自動制御学会 第６回 制御部門マルチシンポジウム, March 2019
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(24) 桜間一徳. キャリブレーションフリーなフォーメーション制御. In 第 61回自動制御連合講演
会, 2018

(25) 桜間一徳. 確率的雑音を含むマルチエージェントシステムの状態総和制御. In 平成 30年 電気
学会 電子・情報・システム部門大会, 2018

(26) 小川剛史 and 桜間一徳. 測距センサと無線通信を併用したリーダーロボットの位置推定. In

第 5回計測自動制御学会制御部門マルチシンポジウム, 2018
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制御. In 第 5回計測自動制御学会制御部門マルチシンポジウム, 2018

(28) 桜間一徳. 平等な福利最大化を保証する電力システムのネットワーク型デマンド制御. In 第
60回自動制御連合講演会, 2017

(29) 桜間一徳. ネットワーク分散制御器に基づく大規模システムの状態総和制御. In 第 4回計測自
動制御学会制御部門マルチシンポジウム, 2017

(30) 桜間一徳. 個性を持つ需要・供給家群に対するリアルプライシング則の設計. In 第 59回自動
制御連合講演会, 2016
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