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1 はじめに 

近年，ネットワーク技術や通信技術の発展に

より，走行中の自動車に関して，リアルタイム

にその状態情報をサーバに集めることが可能に

なってきた．さらにそのデータを活用すること

で渋滞情報や，路面の状況，自動車の故障の可

能性などの情報もわかるようになってきた．ま

た信号制御など何かを変えるとどうなるのかと

いったこと知るために利用する交通シミュレー

ションも大きな発展を遂げ，現在様々な研究に

利用されている．例えば以下に示すようなこと

に利用されている． 

 

(1) 新たな交通システムを導入するとき，そのシ

ステムの導入することによりどういった効果

が得られるのかを過去のデータと比較しなが

らシミュレーション上で試行，評価 

(2) 交通システムの代替案が出されたときに代替

案のシミュレーションを行いそこから出た結

果をもとに代替案の比較検討 

(3) オンライン上での交通管制の支援ツールとし

てシミュレーシタを利用し，リアルタイムで

交通状況の今後の動きの予測 

(4) 車車間通信になどの機能，性能の向上や通信

精度の向上方式などの評価 

 

このように交通シミュレータは交通システムの

検証に関して非常に重要なものとなっている．

本論文では現実の自動車の走行履歴をもとに，

現実に近い自動車の動きを模擬可能なミクロ交

通シミュレータに関して，課題を整理したうえ

で，要求を明確にして，試作，評価に関して報

告する． 

2 交通シミュレータ 

交通シミュレータは自動車 1 台 1 台に着目し，

駐車されている自動車，道路上で停車している

自動車などを回避するための車線変更などの細

かな車両の挙動を再現できるミクロモデルと，

複数の自動車 を 1 つの群としてみて．自動車群

の挙動を走行と停止のみに簡略化してシミュレ

ーションの計算量負荷を減らし，信号の変化す

るタイミングの最適化などの繰り返しのシミュ

レーションに適しているマクロモデルの 2 つが

存在する．また，2 つのモデルが存在する中で

様々なシミュレータが開発されている．例とし

て 

(1) Space-Time Engineering…Scenargie 

多くの拡張モジュールを提供しており，この

拡張モジュールによりミクロモデル，マクロ

モデル両方のシミュレーションを行うことが

できる． 

(2) ドイツ航空宇宙センター…SUMO 

フリーの交通シミュレーションパッケージで

誰でも利用できることから様々な研究で幅広

く利用されている． 

(3) HITACHI…TRAFFICSS 

様々な現象を二次元・三次元のアニメーショ

ン機能でビジュアルを確認するとともに，交

通量を定量的に評価することができる． 

(4) 国土技術政策総合研究所…SIPA 

交差点改良等を含めた局地的な事故・渋滞対

策の導入効果を定量的にわかりやすく表現す

るのに優れている． 

このように様々なシミュレータがありそれぞ

れの利点があるが，ミクロモデルでは自動車 1

台 1 台に着目しシミュレーションを行うモデル

のため設定入力の手間が多く，細かな計算量も

多いために広範囲のシミュレーションできない

という欠点もある．マクロモデルでは自動車の

挙動を簡略化しているので自動車 1 台 1 台の細

かな動きを表現することができないといった欠

点も存在している． 

さらに，交通シミュレータの多くは交通流に

着目したマクロモデルのシミュレータを利用さ

れることが多く，ミクロモデルを利用した自動

車個々のシミュレーションにおいて現実の車の

動きと差が出たり，違った動きをする場合があ

る． 

この現実の自動車の動きとシミュレーション

上での自動車の動きの誤差は交通シミュレータ

の課題となっている． 

3 基礎実験 

 シミュレーション上での課題を明確にして整

理するために基礎実験を行った． 本論文では自
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図 2. 現実とシミュレーション上の差 
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図 1. 実測値とシミュレーション結果の差 

動車 1 台 1 台の動きに着目しシミュレーション

上での自動車の動きを現実の自動車の動きに近

づけることを目的としているために，ミクロモ

デルの交通流シミュレータである Space-Time 

Engineering(STE)が開発した交通シミュレータ

Scenargie を使用し，シミュレーションの問題点

を明確にするため．実測値との比較を行った． 

4結果と考察 

例えば，ある１台に着目した場合の走行距離

と時価ではかなり差があることがわかる．道路

の幅や状況によって，最高速度にならない場合

などがあるためと考えられる．課題整理を行っ

た結果以下のようなことがわかった． 

(1) 加速度 

シミュレーション上で停止状態の自動車が走

行を開始したとき，約１秒で最高速度に達し

てしまう． 

(2)減速度 

シミュレーション上で走行中の自動車が信号

や目的地に到着したとき，走行していた速度

から約１秒で速度が 0になり停止する． 

(3)右左折 

走行中の自動車は曲がり角に差し掛かったと

きに停止することなく現状の速度を維持した

まま直角に右左折を行う． 

また，現実の自動車の走行とシミュレーショ

ン上での走行時の差を図１に示す．これにより，

現実の自動車の動きとシミュレーション結果を

比較したとき，現実では図 2 の青で示したとこ

ろを走行しているときシミュレーション上では

赤で示したところを走行しているということに

なる．渋滞を調べるなどの目的ではこの結果で

も問題ないが自動車 1 台 1 台に着目したときに

この差により信号での停車，右左折時の他の自

動車の有無，車車間通信を行う距離やプローブ

データに誤差が生じ正確な動きや距離を計測す

ることができない．つまり，現状のままではシ

ミュレーションを行っても現実の動きとはかけ

離れた結果が出てしまうので，現状のままでは

現実の自動車の動きを模擬的にシミュレートす

ることはできない． 

5提案 

 シミュレータの施策を行っていく上で現実の

自動車の走行履歴を，日常的に運転をする人，

あまり運転を行わない人，ほとんど運転をしな

い人の 3 パターン取りそれぞれの動きをシミュ

レータで表現し道路状況を通常の道路状況，連

休やイベント時の混雑した道路状況を作成しそ

こに 3 パターンの自動車を乱数的に走らせてシ

ミュレーションを重ねることでより現実に近い

シミュレーションを行うことが可能と考える． 

6おわりに 

課題整理をして課題を明確にした結果，現実

の自動車の動きとシミュレーション上での自動

車の動きに差が生じるのはシミュレーション上

の自動車の加速度，減速度，右左折の動きの差

が積み重なり大きな差を生み出していることが

わかった． 

現実に近い車の動きを模擬可能なシミュレー

タを作成するにはこの 3 点の課題を解決するこ

とによりシミュレーション上の自動車の動きを

より現実の自動車の動きに近づけることができ

ると考えられる． 
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