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1．まえがき 

自律形自動運転では，カメラやレーダによって周辺

の情報を取得するが，他の車両や障害物によって死角

が生じるため，安全性に限界がある．そのため，周辺

車両との間で情報を共有し，安全運転支援のための車

車間通信の研究が行われている．従来手法[1]では，自
動運転車と手動運転車が混在する環境における，車両

の運転支援のレベルを考慮した階層形情報共有システ

ムを提案している．しかし，速度差の大きい車両が中

継車両に選択された場合，パケット到達率が低下する．

そこで本稿では，自動運転車を基準とし，車両間の速

度差に基づいた中継車両選択手法を提案する． 
2．従来手法 

従来手法では，各車両がもつ機能や自動運転の利用

状況に応じた階層構造を有し，これに基づき車両間で

共有する情報や共有方法を決定する．自動運転車が手

動運転車にデータを送信する場合，手動運転車が必要

とするデータは速度情報等の小さなデータとし，ブロ

ードキャストを用いて送信する．このとき，Helloメッ
セージ交換によって選択された MPR (Multipoint relay)
集合を用いて，ブロードキャストにより効率的にフラ

ッティングする．自動運転車間では，各車両が必要な

データは，センサ情報等大きなデータであるものとし，

最短経路を用いてユニキャストにより送信する．従来

手法では，車両の種類に応じて送信方法を変化させ，

冗長なパケット送信を削減している．しかし，速度差

の大きい車両が中継車両に選択された場合，短時間で

リンク切断が発生し，パケット到達率が低下する可能

性がある． 
3．提案手法 

提案手法における動作手順を以下に示す．また，図 1
に動作例を示す． 
(1) 各車両は，自車両の情報を格納した Hello メッセー
ジを定期的にブロードキャストする．なお，Hello
メッセージには，自車両の速度，隣接車両集合 N1，

2 ホップ隣接車両集合 N2，MPR 集合，MPR セレク
タ集合の情報を格納する． 

(2) Helloメッセージを受信した車両 uは，格納された情
報に基づき N1の中で N2へのリンク数が最多の車両

を MPR に選択する．なお，該当車両が複数存在す
る場合には，uと最も速度が近い車両を MPRに選択
する．  

(3) 経路構築のため，各車両は，MPR集合を用いて，TC 
(Topology control)メッセージを定期的にブロードキ
ャストする． 

(4) TC メッセージを受信した車両は，送信元車両の
MPR集合に自車両が含まれているか確認する．自車
両が MPR集合に含まれている場合，MPRとなり手

動運転車向けに送信されたデータをブロードキャス

トにより中継する．自動運転車が TC メッセージを
受信した場合，自動運転車間で最短経路を構築し，

他の自動運転車が必要とするデータをユニキャスト

により送信する．なお，最短経路が複数存在する場

合，自動運転車両と中継車両間の速度差の合計が小

さい経路を選択する． 
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図 1	 提案手法の動作例 

4．性能評価 
シミュレーションによる，従来手法と提案手法の性

能評価を行った． 本シミュレーションでは，全長 1.5km
の 3車線道路を想定し，速度は車線に応じて決定する．
中央車線を 40km/hと固定し，上下車線は中央車線との
速度差を 0～±15km/hと変化させる．自動運転車は中央
車線の 300mと 800mの位置に 2台配置し，手動運転車
は 0～1.1km 間に 80 台ランダム配置する．自動運転車
間では 1,024Byte のパケットを 80 回送信し，手動運転
車両は 512Byteを 25回送信する．評価指標には，自動
運転車間でのパケット到達率を用いる． 
図 2 に評価結果を示す．両手法ともに，速度差が大

きくなると，パケット到達率が減少するが，提案手法

ではリンク数と速度差に基づきMPRと中継車両の選択
を行うため，速度差による中継車両とのリンクの切断

が減少したことで，パケット到達率の減少を抑制して

いる． 

0
0.2
0.4
0.6
0.8
1

0 3 6 9 12 15

�
�
�
�
�
�


�
�� 	���

�������������km/h�
 

図2	 自動運転車間におけるパケット到達率 
5．むすび 

本稿では，階層形情報共有システムにおける車両間

の速度差に基づいた中継車両選択手法を提案した．今

後は，より実環境に即した性能評価が必要である． 
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