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論文審査の要旨（2000 字程度） 

 本論文は，“A Study on Gateway Mobility Control for Heterogeneous Ad Hoc Networks”(異種ア
ドホックネットワークにおけるゲートウェイ移動制御に関する研究)と題し，英文 7 章から構成されて
いる． 
 第 1 章“Introduction”(序論)では，アドホックネットワーク関連技術の発展と昨今の社会的需要
について紹介し，特に群ロボット分野への応用可能性について解説している． 
 第 2 章“Related Works”(関連研究)では，アドホックネットワークの相互運用性に関する議論や経
路探索手法，群ロボット向け通信ネットワークの構築とリアルタイム通信の実現，フォーメーション
制御手法に関して，既存検討を広域に調査し，技術的課題を体系的に整理している．  
 第 3 章“Application Modeling and Problem Statement”(アプリケーションのモデル化と問題設定)
では，ドローン群を用いた異種アドホックネットワークの構成例を紹介し，特に本研究で対象とする
ドローンを用いた映像中継ネットワークをグラフモデルに抽象化している． 
 第 4 章“Experimental Analysis of Communication Relaying Latency in Low-Energy Ad Hoc Networks”
(低電力アドホックネットワークにおける通信中継遅延の実験的分析)では，実機で構築されたアドホ
ックネットワークにおいて，計測実験を計画，実施し，組み込みプロセッサで生じる処理遅延が，通
信のエンドツーエンド通信遅延の支配要因となり得ることを明らかにしている．また，中継トラフィ
ック量に対する処理遅延の増大傾向を数理モデルに還元している． 
 第 5 章“Link Stabilizer and Path Optimizer”(リンクスタビライザとパスオプティマイザ)では，
リンクスタビライザとパスオプティマイザの 2 種類のゲートウェイ移動制御アルゴリズムを提案して
いる．前者は，ゲートウェイと近隣ノードの無線リンクを安定維持することを目的とした，ミクロな
移動制御である．一方の後者はマクロな移動制御であり，ゲートウェイの長距離移動とネットワーク
トポロジの動的再構成で，エンドツーエンド最短経路をオンデマンドに構築する．計算機シミュレー
ションの結果は，これらのアルゴリズムによりゲートウェイの可用性と接続安定性が向上，さらにネ
ットワークの平均エンドツーエンド遅延が削減されることを示している． 
 第 6 章“Path Coordinator”(パスコーディネータ)では，高トラフィック環境におけるゲートウェ
イ移動制御アルゴリズムとして，パスコーディネータを提案している．第 5 章のアルゴリズムがゲー
トウェイごとに独立した移動制御であるのに対して，本アルゴリズムはネットワーク内のすべてのゲ
ートウェイを協調的に動作させ，一斉再配置を行う点に特徴がある．計算機シミュレーションにより，
高トラフィック条件下においても通信品質が平滑化され，許容遅延満足率が向上することを明らかに
している．また，これら 3 種のアルゴリズムを自律分散環境に実装するための通信プロトコルを概念
設計している． 
 第 7 章“Conclusion and Future Works”(結論と今後の課題)では，本論文の取り組みを総括すると
ともに，今後より一般的な状況に対象拡大するにあたり必要となる検討事項を整理している． 
 以上を要するに，本論文は，主としてドローン群から構成される異種アドホックネットワークにお
いて，提案する 3 つのゲートウェイ移動制御手法を適用することで，多様なトラフィック条件下にお
いても，ゲートウェイ可用性の向上とエンドツーエンド通信遅延の削減が可能であることを明らかに
しており，工学上，工業上貢献するところが大きい．よって我々は，本論文が博士(工学)の学位論文
として十分価値あるものと認める． 
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