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§１．研究成果の概要 

 

自動運転等システムの高度化・複雑化に対応するために、大容量データをエッジでリアルタイム

に処理をする必要性が高まっており、クラウドとエッジ機器で負荷分散することが求められてきてい

る。自動運転等自律的に動作するために必要な様々な処理（ディープラーニング等の物体認識ア

ルゴリズムの実行や、LiDAR 等の点群処理）をエッジ側で行う自律駆動型モビリティでは、高性能

CPU および GPU を利用することが一般的であるが、電力や熱の問題がある。特に、バッテリ駆動

の小型農業機器やロボットでの実用化に課題がある。そこで、エッジ向けのハードウェアプラットフ

ォームとして、近年、高性能低消費メニーコアプロセッサの利用が期待されている。 

本研究の目的は、最新の低消費電力組込み向けメニーコアプロセッサ上で、自律駆動型モビリ

ティ向けソフトウェアプラットフォームを実現することである。 

今年度は特にディープラーニング処理における、メニーコアでのポテンシャルを見極めるために、

既存のディープラーニングの認識アルゴリズムをメニーコアプロセッサに適用させ、ディープラーニ

ングアルゴリズムの基礎評価を行った。基礎評価は、自動運転で用いられる複数の認識アルゴリズ

ムを様々なパラメータ（画素数、コア数、コプロセッサの利用、クラスタ数等）で評価を行った。実験

の結果、本研究で主な研究対象としている、バッテリ駆動の自律駆動型モビリティでの適用が可能

な性能をメニーコアを用いて達成可能であることを示した。本研究成果は、Cyber Physical 

Systems のトップカンファレンスの一つである ACM/IEEE ICCPS 2022に採択された。 

今年度の他の進捗として、1 クラスタ 16 コア環境での、Publish/Subscribe 通信（データ通信の方

式）を単純なデータで通信できることが確認できた。提案プラットフォームのベースを構築できつつ

ある。さらに、最終年度の評価で用いる評価用のモデルの構築を進めている。 
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