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この回避動作は、シミュレーションでも古典的なソルバーに

よる演出でもありません。すべてのポーズを実機の量子ア

ニーリングマシンが計算し、その出力を加工せず、画面上の

敵の動きに反映しています。

ひとつひとつのポーズを、アニーリングマシンが扱うモデル

形式であるQUBOで記述します。ヨー、傾きの軸、手足の角度

をバイナリ変数にすることで、約20京通りの探索空間が生ま

れます。マシンがその探索空間を計算します。

当初、APIの通信などに約15秒かかっていた計算を、並列計

算とNumbaのJITコンパイルによって5秒未満に短縮し、マシ

ンの答えがゲームプレイ体験を損なわないような計算方法を

実現しました。

アニーリングは確率的な計算です。同じ条件でも、同じポー

ズになるとは限りません。その揺らぎを消すのではなく、あ

えて残しました。敵の動きは予測不能になり、マシンのノイ

ズが遊びの面白さにつながります。

大規模なQUBOを扱う 5秒未満の計算時間 偶然性を、遊びとして楽しむ

あらゆる方向からの弾道を指定することで
最適化問題の制約条件を設定する。

実機の量子アニーリングマシンが、被弾を最小限に
抑える関節角度の組み合わせを計算する。

計算された解は、予測不能な回避動作として現れる。
最適化を、目に見える動きに。

アニーリングマシンが解を導く。 計算が新しい姿勢をつくる。


