
ビーム追従システム

概要
基地局と車両間のデータ連携を通じて基地局のソフトウェア制御を高度化するためのインタフェース
は未整備である。一方、O-RANの導入により、オープンインタフェースを活用したRIC（RAN Intelligent 
Controller）によるソフトウェア制御（xAPP）が重要性を増しており、リアルタイム性を重視したアプ
リケーションの必要性が高まっている。
しかしながら、基地局と車両間で交換されるセンサーデータを含む膨大な情報通信量に対応しつつ、
自動運転に必要なリアルタイム処理を実現する通信技術が求められる現状において、RICが本来備える
べきxAPP（外部アプリケーション）の機能は十分に活用されていない。
本発明ではミリ波とマイクロ波の両方を用いて車両からセンサー情報を送信し、RICのxAPPを用いて地
図情報上での複数の車両情報をデータ処理することによって、100msレベルでの計算速度による、道路
形状を加味したビーム追従が可能になった。
自動運転以外のアプリケーション探索も行っております。
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特徴
・RICのxAPPを用いてデータを処理
・ミリ波とマイクロ波を用いた通信
・100msレベルの計算速度で道路形状
を加味したビーム追従可能


