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審 査 の 結 果 の 要 旨 
 
情報通信技術、センシング技術、情報処理技術の高度化を背景に、遠隔制御による自動

運転の研究開発が進んでいる。この場合、外部の制御用サーバがインターネットを介して

走行車の制御を行い、制御用サーバはクラウドシステム上に実装される。ただし、走行車

とクラウドシステム間の伝送遅延のため、安全な走行制御が困難になる場合がある。また、

現実空間の状態をコンピュータ上に再現するディジタルツインが注目されている。このデ

ィジタルツインを走行車の遠隔制御に適用することにより、制御用サーバは、走行車の現

在の状態監視と未来の状態予測を行い、伝送遅延の影響を軽減した遠隔制御の実現が期待

される。 
著者は、このような観点から、ディジタルツインコンピューティングの活用を想定した、

クラウドシステム上の制御用サーバによる、遠隔制御の自動運転の実現を目標としている。

主に情報通信技術の観点から、クラウドサーバと走行車間の伝送遅延とジッタを計測し、

ジッタバッファによる伝送遅延の平滑化と、アルゴリズムによる走行経路の予測を行い、

予測経路誤差の評価と、予測経路誤差を低減するための補正手法について議論を行ってい

る。 
具体的には、以下の三通りの検討を行っている。第一に、様々な伝送遅延特性に対する

シミュレーション実験を行い、経路予測とジッタバッファの導入が、安定した経路追従精

度を実現できることを定量的に示している。第二に、遠隔制御信号に故意に誤差を持たせ

た場合の経路追従精度への影響の定量評価と、小型ラジコン車を用いた実機評価を行って

いる。第三に、遠隔制御信号のバッファリング時間を動的に調整する手法の提案を行い、



シミュレーション実験により、良好な経路追随精度を実現できることを示している。 
以上のように、本論文では、ディジタルツインの活用を想定し、クラウドシステムによ

る遠隔制御の自動運転に関する検討を行い、適切な経路予測とジッタバッファの設計が、

安定した遠隔走行制御を提供できることを示した。よって、学術的価値は高く、博士（工

学）に十分に値するものと判定した。 


