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B5G：アプリケーション
• ロボット制御、環境地図作成、物体認識、道路検出、…
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2物理空間の情報を利活用するコスト低下  新たなサービス

物理空間の様々なデバイスが広帯域ネットワークでつながる



B5G：全体システム
• MEC（Multi-access Edge Computing）の登場
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クラウドB5G端末（エッジ）

エッジには重い処理をMECに クラウドでは遅い処理をMECに

エッジAIの制約
 単一エッジが使えるデータは僅か
 プライバシ的にデータの共有NG

MEC
安定した電源、ネットワーク接続、
比較的強力な計算パワー

MECの可能性
 経験（学習結果）共有
 AIの高度化



応用例１：分散強化学習
• ビデオゲーム、ロボット制御、ネットワーク制御、空調制御、…

Game/ControlRobot arm
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アクター：実際に行動してみて「経験」を獲得（エッジ）
ラーナー：集めた「経験」をもとに深層学習（クラウド）
複数アクターからの経験をもとに効率的なポリシー獲得



応用例１：分散強化学習
• 複数アクターからの経験をMECで優先度付けデータ削減
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応用例１：分散強化学習
• 現状：Atariで実機検証  制御分野との協調を希望中
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応用例２：環境地図作成
• 台車ロボット、お掃除ロボット、ドローン、電動車いす、…

Cart robot
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ロボット：実際に動いて「環境地図」
を作成（エッジ）
サーバ：集めた「環境地図」をもとに
継続学習（クラウド）
複数ロボットからの経験をもとに
「環境地図」の動的改善



応用例２：環境地図作成
• 複数ロボットからの経験をもとに「環境地図」の動的改善

クラウドエッジ（移動ロボット）

小規模FPGA向けSLAM

地図の重ね合わせ
動的障害物の除去
構造変化の検出

継続学習による環境地図のマージ（MEC）

MEC（サーバ） 8



応用例２：環境地図作成
• 現状：学内で実機実験自動運転分野との協調を希望中
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応用例３：連合学習
• 物体認識、道路セグメンテーション、歩行ナビゲーション、…

Object 
detection
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クライアント：自分のデータから学習して「経験」を獲得
サーバ：クライアントから「経験」を集めてマージ、再分配
サーバを介して複数クライアントの経験を共有

Segmentation



応用例３：連合学習
• 例：道路セグメンテーションを対象としたオンデバイス学習

クラウドMEC（サーバ） 11エッジ（カメラ）

走行によってセンサデータと走行可能領域の
自動対応付け（無意識の教師データ生成）

エッジ毎に集まった教師データ学習（経験獲得）

連合学習による経験のマージ、経験の共有

経験のマージ

Red: road Green: curb Yellow: mark

エッジ毎に学習



B5G：IoT+AI計算基盤
• ロボット制御、環境地図作成、物体認識、道路検出、…
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クラウドB5G端末（エッジ） MEC

1. 分散強化学習：複数アクターの経験を
もとに効率的なポリシー獲得

3. 連合学習：複数センサが自律学習した経験を
マージ、再分配

2. 環境地図作成：複数ロボットの経験を
もとに環境地図の動的改善
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