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連 絡 先 

どんな研究 めざす未来 どこが凄い 
個別に設置されたセンサが取得した

情報のような、ある対象物に対する

局所情報を収集することで対象物の

どういう情報なら把握し得るか、ど

ういう条件なら可能（不可能）なの

か、等の原理、数学的構造を明らか

にします。 

集合知やparticipatory sensingの

成功する要件、あるいは、分散型の

情報取得構造の有効性、限界などが

数学的に明らかとなりました。これ

により、新しいタイプのセンシング

メカニズムや推定方法が考案されま

した。 

散在する多くの情報を有効活用し、

大局的情報を得るネットワークや仕

組みを明らかにするとともに、それ

を実現する方法を提案します。それ

によりネットワークの価値を再発見

します。 
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Local information and global view  もっと
紹介 

～局所情報と大局情報の関係があきらかに～ 
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局所情報を沢山あつめると大局的な情報になる？ 

「群盲、象を撫でる」現象を情報通信技術は克服できるか？ 

センサー

センシングエリア

対象領域Ωにランダムに撒かれたn個の２値セン
サー（測位機能なし）が対象物の検出有無を報告 
⇒対象物の大きさ、形状、位置などについて何が
わかるか 

検出センサ数は２項分布B(n,pd)
に従う。n：既知。 
pdは、対象物T、センシングエリアA
が凸のとき、以下で与えられる 

対象物の面積と外周長だけで決まる。他の情報を含まない。 
(対象物の面積と外周長の推定は可能性あり、その他は不可能。) 

（|x|: xの外周長、||x||：xの面積） 

一部の大局情報
だけ把握できる 

局所情報からもっと多くの大局的な情報を得るにはどうする？ 

２次元平面以外の空間ではどうなる？ 

センシングエリアが凸でなければ可能性あり 
⇒複合センサ（複数のセンサを合成し、非凸なセンシングエリアを構成）をランダムに撒く 
対象物の頂点の角度の推定や、複数の対象物が既知の形状のどれに近いか、等の推定が可能に 
その一方で、非可観測空間の存在も明らかに 

離散空間上の問題として定式化して「外から（個々のお客様が）モニタした結果でネットワークの
個々の要素の品質等の状況を推定可能か」、等の問題に応用 

～局所情報を集めて、大局的な情報にならないのはなぜ～ 


