
01
Learning of collective intelligence via digital twins

デジタルツインを介した集合知学習技術

信号機を使わないリアルタイム分散交通制御

どんな研究

信号機のない街を自動運転車が走行する時代を見据え、通信を介して各車が自律的に速度等の状態を制御する
こと(シグナルフリーモビリティ)がIOWNで提唱されています。その実現のための(a)基盤数理、(b)デジタルツ
イン(実世界と連動したシミュレーション系)を用いた制御モデルの学習、(c)実世界交通制御へのフィードバッ
クについて紹介します。

どこが凄い
車が衝突しない制約下で平均速度を最大化する学習法を考案しました。分散並列計算によりリアルタイム処理
を実現できる交通流を常微分方程式によって表現しました。その離散化により、(i)近接車間の通信(衝突防止の
ためのトークン交換)と(ii)各車内の状態更新を交互に繰り返すニューラルネットワークを構築しました。

めざす未来
デジタルツインを介して、IoT機器群が分散協調することにより、単一のIoT機器では成し得なかった高度な全
体効率性や集合知モデルを手に入れることができるでしょう。リアルタイム性の高い分散計算を通じて巨大な系
(例えば、交通網、エネルギー網、物流網)を最適制御することにより、社会に貢献することをめざします。
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