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ブロックチェーンと先行研究の課題

しかし

これらは実際のエッジシステムしたエンドツーエンドで実装されておらずさらにブロックチェーン
登録時に多くのハッシュ値を集約してしまい時間がかかってしまうという課題がある

提案システム

・複数のLIDARから得た情報をよりセキュアなものにするためにブロックチェーンによる保護する
ことが効果的だが高フレームレートセンサのブロックチェーン登録はオーバフローを起こす可能
性がある
・この課題を先行研究では複数のハッシュ値を集約することによりオーバーフローを解消[1]

先行研究

・実際のエッジコンピュータ上でLIDAR送られたデー
タをブロックチェーンに登録

・クラウドサーバとエッジコンピュータを同期させユ
ーザからリクエストされたデータの検証を行う

・ハッシュ値の登録にかかった時間からハッシュ値を
集約する数を設定し次の登録を行う

本システムの評価

図1:集約数10で登録を行った
結果

図2:登録時間をもとに推定低した集
約数を用いた結果（本システム）
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・右の図は本システムの評価とし
て時系列ごとのハッシュ値の登

録にかかった時間をプロットし
たものである

・図1は登録にかかった時間が増大
しているためオーバーフローを
起こしているが図２で示した本
システムは安定しているためオ
ーバフローを起こしていない

・デジタルツインとは現実世界で取得したデータを用いて
コンピュータ上で再現する技術であり、私達、新熊研究
室では自律走行用の車やロボットの走行経路決定等のシ
ステムとして用いることができるよう推進している。

・また新熊研究室ではこのデジタルツインの実現のために
環境に複数のLIDARを使用し死角なくリアルタイムに３
次元情報を取得するシステムを開発している。

・しかし、取得したデータが正しいものでなければ3次元
マップ、死角などを含んだ空間特徴などのデジタルツイ
ンの情報として扱うことはできない。デジタルツインの
情報は自律走行用のロボット、車が正しい走行をするた
めに必要になるため扱うデータは信頼性の高いものであ
る必要がある。そこでブロックチェーンの技術を使いセ
キュアな状態で管理することが重要である。


