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WWWロボットは、HTML中のリンクを自動的にたど
ることによってWWWサーバ上のデータを自動的に収集
するソフトウェアであり、1999年 10月現在で約 211種
類が登録されている [1]。WWWロボットによるデータ収
集は、日本国内のWWWサーバのみを対象とした場合で
も、WWWロボットを動作させるサーバの性能および回
線容量の制限などから、収集に１ヶ月以上の時間を要し

ている。

本研究開発は、従来のWWWロボットをネット上に分
散配置し、協調収集することにより、ドメイン名が jpで
終わるWWWサーバの全データを 24時間以内に収集す
ることを目標としている1。コアメンバとして、早大、京

大、北陸先端大、慶應大、府立大、日本 IBM(株)東京基
礎研、シャープ (株)、電総研の８研究機関が参加すると共
に、外部協力機関を併せて合計 32機関が参加している。

分散型WWWロボットは、(1)WWWロボットをネッ
トワーク上に分散して複数配置し、(2)各WWWロボッ
トが担当するWWWサーバを全体の負荷が均一化される
ようにスケジューリングすることにより、高速にWWW
サーバ上のデータを収集する。これによって、(1)検索サー
ビスサイトでの最新データ検索の実現、(2)WWWロボッ
トがインターネットに与える負荷の軽減を目指す。

電総研のWWWサーバに対する各種WWWロボット
からのアクセスは、全アクセス数の約 37％ (99.7.12-18
の平均)を占めている。さらに、httpプロトコルが現在の
インターネットの負荷の約 70％を占めていることを考え
ると、WWWロボットが個別にデータを収集せずに、協
調収集することによるネットワーク負荷軽減の効果は大

きい。

分散型WWWロボット (図 1)は、全体を管理するPub-
lic Robot Server Manager(PRSM) と個々の WWW ロ

ボットである Public Robot Server(PRS) から構成され
る。PRS への担当 WWW サーバ割り当て方式として、

ランダム方式と負荷均等化方式の２種類をサポートする

[2]。収集されたデータは、Search Service Server(SSS)に
再配布することにより、検索サービスのための索引作成

を行う。
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図 1: 分散型WWWロボット
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図 2: 分散型WWWロボットによる高速化 (7分散)

日本国内の 103箇所のWWWサーバを対象とした収集
実験では、一カ所で集中して収集する場合に比較し、７

個所に分散することにより、ランダムな分散で 2.6～10.6
倍の高速化が可能であり、負荷均一化を行った場合、5.5
～22倍の高速化が可能であることがわかった (図 2)。
平成 11年 11月より、国内約 30個所に分散型WWW

ロボットを配置し、本システムを実際に運用開始してお

り、今後、(1)収集の効率化、(2)負荷変動への対応の検
討、(3)広域分散環境でのメンテナンス性確保についてさ
らに検討を行っていく予定である。
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