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1 はじめに
近年，自動運転を目指した ITS（Intelligent Trans-

port System）の研究が世界各地で相次行っている．ITS

分野において，無線通信技術を利用して周辺環境状況の

把握を行うVANET（Vehicular Ad-hoc NETwork）が

注目されている. VANETは特殊な Ad-hoc NETwork

であり，無線 LAN（Wi-Fi）のようなアクセスポイン

トを必要としない，無線で接続できるノードのみで構

成された自律分散型無線ネットワークである．VANET

では車両が道路上に高速に移動するという特性から，

車両同士で組み立てたネットワークのトポロジーが目

まぐるしく変わっているので，通信の安定性が重要で

ある．そこで，多変なトポロジーに耐えられるルーティ

ングプロトコルの提案が必要となる．

本研究では，現有のDSR(Dynamic Source Routing)

プロトコルと AODV(Ad hoc On-demand Distance

Vector Routing)を基づいて改良し，さらに各ノード

(車両)の通信履歴による信頼値を導入した効率的車々

間通信ルーティングプロトコルを提案し，パケットロ

ス率と通信遅延の削減を目的とし，安定的な通信環境

を構築することを目指す．

2 車々間通信
車々間通信に使用する Ad-hoc通信方式では無線基

地局、ケーブル、ルータなどの基盤インフラストラク

チャを必要とせず，無線通信機能を持つノードが複数

ある場合，すぐでネットワークを構成できる．車々間

通信において一回の送信（シングルホップ通信）にお

ける電波到達距離は限られているので，中継車両を経

由して送受信を行う．

アドホックネットワークの代表的なルーティングプ

ロトコルとして，AODVと DSRのような通信要求が
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発生してから経路探索を行うリアクティブ型のプロト

コルがある．AODVはネットワークのトポロジーが頻

繁に変更する場合に高い性能を発揮する一方，有効な

経路情報をルーティングテーブルから削除する危険性

がある。DRSではネットワークのトポロジーあまり変

化しない場合に高い性能発揮するので，車々間通信の

ような多変なトポロジーネットワークには適用しない．

3 提案手法
3.1 概要

本研究では多変なトポロジーネットワーク環境の中

に安定的な通信環境を提供すること目的とし，各車両

に信頼度を導入して送信元ノードと宛先ノード間の通

信は最優的な経路を利用する手法を提案する．

3.2 信頼度評価モデル

隣接するノードAとノード Bがあって，AB間の信

頼度初期値はRAB とする (32ビットの 2進数で [1],実

験する際隣接するすべてのノード間の初期値は同じと

する).各ノード間の通信はシングルホップであるので，

今回提案する信頼値は隣接ノード間の通信成功か否か

によって変わる．

RAB = 10110010100011010111001010010101 (1)

通信後，RABの値を右１ビットシフトし，成功なら，

一番左のビットを１にする．

R′
AB = 11011001010001101011100101001010 (2)

失敗なら，一番左のビットを 0にする．

R′
AB = 0011001010001101011100101001010 (3)

3.3 提案方式

本研究で提案するルーティングプロトコルは車両分

布密度が高い都市内で，シングルホップの届く範囲内

必ず隣接ノードが存在すると想定する．送信元ノード

から宛先ノードまでの通信経路は図 1を示す例のよう
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図 1: 信頼値による経路選択

に，５つ通信経路が存在する．各経路の信頼度は経路

上隣接するノード間の最小信頼値で決まる．また，経

路 b と cのように同じノードを経由した場合，信頼度

の高い経路を選択する．

各ノードは宛先ノード ID, ラストホップ来た車両

ID(信頼値更新時元の経路を経由するために使用する),

次のホップ行く車両 ID, 信頼値, 予測する通信できる

時間,経路のホップ回数,優先度 (救急車など緊急時に

使用する)の情報の入ったルーティングテーブルを保

持している送信元ノード S から宛先ノード G まで通

信が要求されたとき，まずノード Sは自身保持してい

るルーティングテーブルに宛先ノード G へのエント

リーの有無をチェックする．なかった場合，宛先ノー

ド届くまで隣接ノードに RREQ(Route Request)メッ

セージをフラッティングする．宛先ノードGが一番目

のRREQメッセージを受信した途端，時間 t内届いた

すべての RREQメッセージをキャッシュした後，順次

に RREP(Route Reply)メッセージを送信する．

経路情報更新後，通信開始する前に最新の経路信頼

値を獲得するため，送信元ノード S から宛先ノード

Dに各経路の信頼値更新要求メッセージ LREQ(Link

Reliability Request) を送信する．宛先ノード LREQ

メッセージを受信後，ルーティングテーブル上のラス

トホップ来た車両 IDに沿って，各ノードの信頼値を

比較し，LREPメッセージを送信元ノードに送信する．

途中で各ノード間信頼値の計算方法は節 3.2によって

算出し，一番小さい値をルーティングテーブルに更新

する．

図 2: 結果

4 評価
4.1 評価項目

本研究では，パケットロス率と通信平均遅延時間を

評価項目とし，提案ルーティングプロトコルを使用後

と既存の AODVプロトコルを比較することで提案手

法の有効性を検証する．シミュレーションモデルを簡

易化するため，各経路の維持時間を同じ時間 100sと

する．．

4.2 評価結果・考察

図 2の左図から既存の AODV手法より，車両の平

均移動速度同じ場合，パケットロス率が低いと確認で

きた．これは信頼度の高い経路を選択するため，安定

した通信環境が保ったと考えられる．

図 2の右図から既存の AODV手法，車両の平均移

動速度が同じ場合通信平均遅延時間がっ少ないと確認

できた．提案手法では時速 120kmのときの遅延が非常

に大きい．これは本研究に使用する GPS測位方法に

よる移動ノードの測位時間が長くなると考えられる．

5 まとめ
提案手法は，既存手法よりパケットロス率と通信遅

延時間の減少に有効であることを確認した．ただ通信

遅延時間まだ大きく存在するため，実際に応用するに

はもっと改善せざるを得ない．
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