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1普 調査研究ࡢ目的 

 Ᏻ全運転支援࣭自動走行ࠊࡣ࣒ࢸࢫࢩձ交通故ࡢ削減ࠊղ交通渋滞ࡢ⦆和ࠊճ環

境負荷ࡢప減ࠊմ高齢者等ࡢ移動支援ࠊյ運転ࡢ快適性ࡢ向ୖいう効果ࡀ期待ࠊࢀࡉ

特超高齢化社会ࢆ迎えࡿ中ࠕ世界一Ᏻ全ࠖ࡞㐨路交通社会ࢆ目指ࡍᡃࡀ国࡚ࡗᏳ

全運転支援࣭自動走行ࢆ࣒ࢸࢫࢩ᪩期実用化ࠊࡋᬑ及࡚ࡏࡉいࡣࡇࡃ極࡚ࡵ重要࡛

あࠋࡿ 

 自動車ࡢᏳ全運転支援や自動走行ࢆ実現ࠊࡣࡵࡓࡿࡍ路側設置ࢭࡓࡋンࡾࡼࢧ

自動車ࡢ見通ࡋ外ࡶ含ࡓࡵ周ᅖࡢ状況ࢆ把握ࠊࡋ自動車対࡚ࡋ交通故防Ṇ資ࡿࡍ

交通情報࣒ࢱࣝࣜࢆ提供ࡀࡇࡿࡍ可Ḟ࡛あࠊ࡛ࡇࡑࠋࡿ電波ࢆ活用࡚ࡋ刻々

ࢆ高ᗘ化ࡢ運転支援ࠊࡋ開Ⓨ࣭検証ࢆ࣒ࢸࢫࢩࡿࡍ提供自動車ࢆ交通情報ࡿࡍ変化

ᅗࠋࡿ 

具体的ࠊࡣ車車間࣭路車間通信ࡢ混在環境࠾い࡚ࡶ自動車路側ンࡢࣛࣇ間

࡛確実通信ࡀᡂ立ࡿࡍ通信ࡢࣝࢥࢺࣟࣉ検討࣭策定ࠊ人や車ࡢ検知 】9違－ど 帯高ศ解

能࣮࣮ࣞࢲ㸦ン࣮ࢲ࣮ࣞࣛࣇ㸧ࢆ用いࡿ場合当ヱ࣮࣮ࣞࢲ求ࡿࢀࡽࡵ要求条件ࡢ

検討࣭明確化及び運転支援ࡵࡓࡢ要求ࡿࢀࡉ機能ࢆ満ࡶࡘࡘࡋࡓᏳ価࣒ࢸࢫࢩ࡞㸦ᬑ

及版࣒ࢸࢫࢩ㸧ࡢ開Ⓨࡢࡵࡓࡢ調査研究ࢆ行うࠋ 

ࠊ機能ࡁࡍ付加ࠊࡣ࡚ࡗࡓ当調査研究ࡢࡵࡓ行うࢆ開Ⓨࡢ࣒ࢸࢫࢩᬑ及版ࠊ࠾࡞ 

信ྕࡀ単価࣒ࢸࢫࢩࡢࡾࡓ㸯基当ࠊ行いࢆい࡚検討ࡘン等ࣙࢩࣉ࢜ࠊ構ᡂࡢ࣒ࢸࢫࢩ

機㸯基当ྠࡾࡓ等௨ୗࢆࡇࡿ࡞目標ࠋࡿࡍ 

 

「普 ᮏᖺᗘ調査研究ࡢ置࡙ࡅ 

  ᮏ調査研究ࠊࡣᖹᡂ 「【 ᖺᗘࡽ㸲箇ᖺ࡛行う計画࡛あࠋࡿ௨ୗ全体計画ࢆ示ࠋࡍ 

 。1) ᖹᡂ 「【ᖺᗘ 

  。Ｆ)  通信ࡢࣝࢥࢺࣟࣉ検討࣭策定 

   。Ｇ)  ンࡢ࣮ࢲ࣮ࣞࣛࣇ要求条件ࡢ検討࣭明確化 

   。Ｈ)  ᬑ及版ࡢ࣒ࢸࢫࢩ検討࣭設計 

 。「) ᖹᡂ 「】ᖺᗘ 

  。Ｆ)  通信ࡢࣝࢥࢺࣟࣉ検討࣭策定 

  。Ｇ) ンࡢ࣮ࢲ࣮ࣞࣛࣇ要求条件ࡢ見直ࡋ 

  。Ｈ) ᬑ及版ࡢ࣒ࢸࢫࢩ開Ⓨ࣭整備  

 。」) ᖹᡂ 「8ᖺᗘ 

  。Ｆ)  通信ࡢࣝࢥࢺࣟࣉ検討࣭策定 

  。Ｇ) ᬑ及版ࡢ࣒ࢸࢫࢩ整備࣭検証 

 。4) ᖹᡂ 「9ᖺᗘ 

  。Ｆ)  ᬑ及版ࡢ࣒ࢸࢫࢩ整備࣭検証 

 



「 

 

」普 調査研究ࡢ方法 

」普1 研究体制 

 一般社団法人㹓㹒㹋㹑協会ࠊࡣ高ᗘ情報通信技術ࢆ活用ࡓࡋ新交通管理࣒ࢸࢫࢩ㸦㹓

㹒㹋㹑㸸：ＳＮ不ごＷＸＦせ ９ＷＦささＮＨ ２ＦＳＦＬごmごＳ図 ８とＸ図ごmＸ㸧関ࡿࡍ調査ࠊ研究及び開Ⓨࠊࡾࡼ

㐨路交通ࡢン࢙ࢪࣜࢸンࢺ化ࢆ推進ࠊࡶࡿࡍ㹓㹒㹋㹑関ࡿࡍ国ෆ外ࡿࡅ࠾

標準化ࢆ推進ࠊࡾࡼࡇࡿࡍ㹓㹒㹋㹑関ࡿࡍ業ࡢⓎ展ࢆᅗ࡚ࡗࡶࠊࡾ㐨路交通ࡢ

Ᏻ全滑ࡢ確保及び㐨路交通環境ࡢ調和ࢆᅗࠊࡾ公共ࡢ福祉ࡢ増進寄ࡇࡿࡍ

 ࠋࡿい࡚ࡋ目的ࢆ

  当協会࡛90ࠊࡣ ᖺ௦ᮎࠊࡾࡼ㹇㹒㹑技術ࢆ活用ࠕࡢ࣮ࣂࣛࢻ࡚ࡋ認知ุࠖࠕ断ࠖ

交通故ࠊࡾࡼࡇࡍ出ࡾ創ࢆ環境ࡿࡁ࡛ࡀ運転ࡓࡗ持ࢆࡾゆࠊࡋ支援ࢆ操作ࠖࠕ

ࢆ標準化ࠊ研究ࡢ㸦㹂㹑㹑㹑㸧࣒ࢸࢫࢩᏳ全運転支援ࠊ࡚ࡋ目的ࢆࡇࡿᅗࢆ削減ࡢ

推進ࠋࡓࡁ࡚ࡋᮏ調査研究ࢆ実施ࡿࡍあࠊࡣ࡚ࡗࡓ㹂㹑㹑㹑ࡢ研究ࠊ標準化ࢆ推進ࡋ

設ࢆ検討体㸦㹂㹑㹑㹑高ᗘ化検討㹑㹕㹅㸧࡞ࡓ新作業部会ෆ࣒ࢸࢫࢩ路車協調ࡓࡁ࡚

置ࠋࡓࡋ 

 

」普「 調査研究ࡢ概要 

  ᮏ調査報告ࡢ概要ࢆ示ࠋࡍᮏ調査報告ࡣୗグ示ࡍ㸲⦅ู添資料࡚構ᡂࠋࡿࡍ 

。1) 第㸯⦅ ࡵࡌࡣ 

第㸯⦅࡛ࠊࡣᮏ調査研究ࡢ目的ࠊ置࡙ࠊࡅ方法ࠊ概要ࡘい࡚述ࠋࡿ 

。「) 第㸰⦅ ᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࡢ検証 

 第㸰⦅࡛ࠊࡣᖹᡂ 「【 ᖺᗘࠕ国㝿的開ࡓࢀ研究開Ⓨ環境ࡢ整備ࠖ。警㸴)࡚ࡋ

警察庁ࡀ整備ࡓࡋ路側ࢆ࣒ࢸࢫࢩ用いࠊࡓᖹᡂ 「【 ᖺᗘࡢ調査研究結果࡛あࡿᬑ及版ࢩ

 ࠋࡍ示ࢆ機能評価࣭検証結果ࡢ࣒ࢸࢫ

具体的ࠊࡣ従来版࣒ࢸࢫࢩᬑ及版ࡢ࣒ࢸࢫࢩ機器構ᡂ等ࡢ比較検証ࢆ行いࠊᕤ

置標定及ࡢ車載機自ᚊ࡛ࠊࡓࡲࠋࡍ示ࢆ検証結果ࡢ削減効果ࡢ単価࣒ࢸࢫࢩࡓࡵ含ࢆ

び簡易版㐨路線形情報ࢆ採用ࡓࡋᬑ及版࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࡢ࣒ࢸࢫࢩࠊ検証結果ࢆ示

 ࠋࡍ

。」) 第㸱⦅ ᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࡢ要求性能 

第㸱⦅࡛ࠊࡣ第㸰⦅ࡢ検証結果基࡙ࠊࡁᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࢫࣅ࣮ࢧࡢ実現求ࢀࡽࡵ

ࢧンࢭ路側ࡢ等࣮ࢲ࣮ࣞࣛࣇンࠊ࣮ࣕࢳࢡࢸ࣮࢟ࡢ࣒ࢸࢫࢩࠊ行いࢆ要件ศ析ࡿ

求ࡿࢀࡽࡵ要求条件及び路車間通信࡚ࡗࡼ車載࣒ࢸࢫࢩ提供ࢭࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࡿࢀࡉ

 ࠋࡿࡍ策定ࢆ様ࢺࢵ

。4) 第㸲⦅ ᬑ及版ࡢ࣒ࢸࢫࢩ運用対応ࡓࡋ交通管制ࢭン࣮ࢱ機能ࡢ検討 

  第㸲⦅࡛ࠊࡣᬑ及版ࢆ࣒ࢸࢫࢩ運用ࡢࡵࡓࡿࡍ交通管制ࢭンࡢ࣮ࢱ機能ࡘい࡚検討

結果ࢆ示ࠋࡍ 

。5) ู添資料 

ู添資料ࠊ࡚ࡋୗグ示ࡍᬑ及版㹂㹑㹑㹑向ࡢࡅ路側機器様案࣭規格案及び࢞

 ࠋࡿࡍ添付ࢆン一式ࣛࢻ

 

ู添㸯 Ᏻ全運転支援࣒ࢸࢫࢩ㸦㹂㹑㹑㹑ࣞベࣝϩ㸧࣒ࢸࢫࢩ定義書  

㸫ᬑ及版㹂㹑㹑㹑電波࣒ࢸࢫࢩ⦅㸫。案) 

ู添㸰 㹇㹒㹑路側機様化検討提案書㸦案㸧 



」 

 

ู添㸱 路車協調型ᬑ及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器様化検討提案書㸦案㸧 

ู添㸲 路車協調型ᬑ及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器様化検討提案書㸦案㸧 

ู添㸳 路車協調型ᬑ及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器様書解説検討提案書㸦案㸧 

ู添㸴 路車協調型ᬑ及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器検査ࣝࣗࢽ࣐㸦案㸧 

ู添㸵 路車協調型ᬑ及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器検査ࣝࣗࢽ࣐㸦案㸧 

ู添㸶 㹇㹒㹑路側機 無線式ᬑ及版㹂㹑㹑㹑用通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン規格㸦案㸧 

ู添㸷 路車協調型ᬑ及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン規格㸦案㸧 

ู添 10 路車協調型ᬑ及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン規格㸦案㸧 

ู添 11 路車協調࣒ࢸࢫࢩ㸦ᬑ及版㹂㹑㹑㹑㸧 運用管理規定 概要⦅㸦案㸧  

ู添 1「 路車協調࣒ࢸࢫࢩ㸦ᬑ及版㹂㹑㹑㹑㸧㐨路線形情報運用ࣛࢻ࢞ン  

概要⦅㸦案㸧 

ู添 1」 㹇㹒㹑無線ࢸࣜࣗ࢟ࢭ運用ࣛࢻ࢞ン 概要⦅㸦案㸧  

  



4 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

第㸰⦅ ᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࡢ検証 



5 

 

1普 目的 

 ᮏ⦅࡛ࠊࡣᖹᡂ 「【 ᖺᗘࡢ調査研究結果基࡙ࡃᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࡢ検証結果ࢆ示ࠋࡍ具

体的ࠊࡣᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࢆ用い࡚࣮ࣘࢆࢫࣅ࣮ࢧࢨ提供ࡓࡋ場合ཷࡢ容性ࢆ評価ࠊࡋ

ᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࡢ適用ࡀ可能࡛あࢆࡿ検証ࠋࡿࡍ 

 

「普 ෆ容 

「普1 実験概要 

  ᖹᡂ 「【 ᖺᗘࡢᮏ調査研究結果࡛あࠕࡿ㐨路線形情報要件ࡢ見直ࠕࠊࠖࡋ㹂㹑㹑㹑用歩

行者用感知器ࡢ検知࢚ࣜ見直ࡋ いࡘ車両挙動推定ࠖࡢ㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕࠊࠖ

ᖹᡂࡃࡌྠࠊ࡚ 「【ᖺᗘࠕࠊ国㝿的開ࡓࢀ研究開Ⓨ環境ࡢ整備ࠖ㸦警㸴㸧࡚ࡋ警

察庁ࢫ࣮ࢥࢺࢫࢸࡀ整備ࡓࡋ路側ࢆ࣒ࢸࢫࢩ用い࡚ンཷࡿࡼࢺ࣮ࢣ容性ࢆ検証ࡋ

 ࠋࡓ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 「普1 ンࢺ࣮ࢣグ載風ᬒ 

 

 

「普「 㐨路線形情報要件ࡢ見直ࡋ関ࡿࡍ評価 

。1) 実験㡯目 

   ᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࡢ㐨路線形情報ࡢ地ᅗ精ᗘࠊࡣ地ᅗ精ᗘࣞベࣝ 500 ௨ୖࣞࡽベࣝ

「500㸦標準偏差 1普】5ｍ㸧௨ୖࡢ地ᅗ精ᗘ⦆和ࡘࢀࡇࠋࡓࢀࡉい࡚実㝿ࢫࣅ࣮ࢧࡢ

 ࠋࡿࡍ評価ࢆ影響ࡢ容性ཷࡿࡍ対

実験࡛ࡣ㐨路線形情報ࢻ࣮ࣀࡢ置ࢆ従来版ࡽ࣒ࢸࢫࢩᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࡢ誤差㸦㸰

σ㸻」普5ｍ㸧ศ進行方向前ᚋࠊࡓࡲࠋࡍࡽࡎ併ࢫࣅ࣮ࢧ࡚ࡏ支援情報ࡢ㐨程距㞳ࢆᬑ

及版㹂㹑㹑㹑ࡢ誤差㸦㸰σ層㸰地点間㸻㸵ｍ㸧ศ増減ཷࡢࢫࣅ࣮ࢧࠊࡏࡉ容性ࢆ評価ࡍ

 ࠋࡿ

   㐨路線形情報ࡋࡽࡎࡢ方ࢆᅗ 「普「 表ࢆン࣮ࢱࣃ㐨程距㞳変更ࠊࢻ࣮ࣀࠊࡓࡲࠋࡍ示

「普1  ࠋࡍ示



【 

 

 

ᅗ 「普「 㐨路線形情報ࡋࡽࡎࡢ方 

 

 

表 「普1 ࠊࢻ࣮ࣀ㐨程距㞳変更࣮ࢱࣃン 

䝟䝍䞊ン No. 起点䝜䞊䝗 停Ṇ線䝜䞊䝗 
道程距離 

起点～停Ṇ線 
終点䝜䞊䝗 

道程距離 

起点～終点 

00 変更䛺し 変更䛺し 変更䛺し 変更䛺し 変更䛺し 

01 3.5m ୖ流 3.5m ୖ流 変更䛺し 3.5m ୖ流 変更䛺し 

02 3.5m ୖ流 3.5m ୖ流 変更䛺し 3.5m ୗ流 7m 増加 

03 3.5m ୖ流 3.5m ୗ流 7m 増加 3.5m ୖ流 変更䛺し 

04 3.5m ୖ流 3.5m ୗ流 7m 増加 3.5m ୗ流 7m 増加 

05 3.5m ୗ流 3.5m ୖ流 7m 減少 3.5m ୖ流 㻣m 減少 

06 3.5m ୗ流 3.5m ୖ流 7m 減少 3.5m ୗ流 変更䛺し 

07 3.5m ୗ流 3.5m ୗ流 変更䛺し 3.5m ୖ流 㻣m 減少 

08 3.5m ୗ流 3.5m ୗ流 変更䛺し 3.5m ୗ流 変更䛺し 

 



】 

 

。「) 実験方法 

  表 「普1 ࣇン路側ࢆ支援情報ࡓࡋ変更ࢆ支援情報ࢫࣅ࣮ࢧ㐨路線形情報及びࡁ基࡙

ࡑࠋࡓࡗ行ࢆび右折時衝突防Ṇ支援ࡼ࠾防Ṇ支援ࡋ赤信ྕ見落ࠊࡋ㏦信車両ࡽࣛ

ン࣮ࢱࣃࡢ設定値変更前ࠊ࡚ࡋ対被験者ࠊ㝿ࡢ ３Ｔ普00 㐪ࠕン࡛࣮ࢱࣃ各ࠊ࡚ࡋ比較

和感ࡀあࠕࠊࠖࡿ危険ࢆ感ࡘࠖࡿࡌい࡚ンࢆࢺ࣮ࢣ行ࠊࡓࡲࠋࡓࡗ㐪和感࣭危

険性ࢆ感ࡓࡌ場合ࡢࡑࡣ理由ࢆ尋ࠋࡓࡡ 

ࡣ被験者ࡢᮏ実験ࠊ࠾࡞   」0 ௦ࡽ 【0 ௦ࡢ男性࡛あࠋࡓࡗ 

 

。」) 実験結果 

  走行࣮ࢱࣃンูࡢンࢺ࣮ࢣ結果ࢆᅗ 「普」  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 「普」 走行࣮ࢱࣃンู ンࢺ࣮ࢣ結果 

 

 

人ࡓࡋ回答ࠖࡿࡌ感ࠕࢆ危険性ࠊン࡛㐪和感࣮ࢱࣃࡢ全࡚ࠊࡣ結果࡛ࡢࢺ࣮ࢣン  

多数࡛ࡀ回答ࡢいࠖ࡞ࡌ感ࠕࡣ危険性ࠊ㐪和感ࡶン࣮ࢱࣃࡢࠊࡓࡲࠊࡾあ࡛ࣟࢮࡣ

あࠋࡓࡗ 

ン࣮ࢱࣃ   「0ࠊ」0 ࡛㐪和感ࡼ࠾び危険性ࠕࢆやや感ࠖࡿࡌ回答ࡓࡋ被験者࣓ࢥࡢンࢺ

表示時間ࡢ右折時衝突防Ṇ支援ࠊࡃ長ࡀ表示持⥆時間ࡢ防Ṇ支援ࡋ赤信ྕ見落ࠕࡣ

㐨路ࠊࡾあ࡛ࢺン࣓ࢥࡿࡍ対ンࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉいう車載機ࠖࡓࡌ感ࡃ短ࡀ࣒࣮ࣛ

線形情報関連࣓ࢥࡿࡍンࡵࡓࡓࡗ࡞ࡣ࡛ࢺ回ࡢ評価対象外ࠋࡿࡍ 

ン࣮ࢱࣃ 】0ࠊ05 ࡛㐪和感ࠕࢆやや感ࠖࡿࡌ回答ࡓࡋ被験者࣓ࢥࡢンࠕࡣࢺ赤信ྕ見

落ࡋ防Ṇ支援ࡀ少ࡋ᪩ࡣ࡚ࡗࡼ࣮ࣂࣛࢻ࡛ࡢࡓࡗ㐪和感ࡀあࡿ可能性ࡀあࠋࡿ

但ࡋᏳ全ࡣ問題࡞いࠖ回答ࠊࡾ࠾࡚ࡋ支援ࡀᏳ全ࢻࢧ振࣓ࢥࡿࢀࡽンࡵࡓࡢࢺ

問題ุࡋ࡞断ࠋࡓࡋ 

ン࣮ࢱࣃ 0】 ࡛危険性ࠕࢆやや感ࠖࡿࡌ回答ࡓࡋ 「 ࡢ支援ࠕࡶࡽࡕࡣࢺン࣓ࢥࡢྡ

感覚的ࠊࡣ誤差ࡢみ」普5ｍ程ᗘࠕ時ྠࠊࡀࡓࡗいうෆ容࡛あ遅いࠖࡋ少ࡀࢢン࣑ࢱ

 ࠋࡓࡋ断ุࡋ࡞問題ࡵࡓࡿい࡚ࡋࢺン࣓ࢥいࣞベࣝࠖ࡞気࡙ࡣ

௨ୖࠊࡾࡼ㐨路線形情報精ᗘࣞࡀベࣝ 500 ベࣝࣞࡽ 「500 支援ࡢ現行ࡶ࡚ࢀࡉ和⦅

 ࠋࡿࡁ断ุ࡛無いࡣ影響ࡡ概ࡣ࣒ࢸࢫࢩ
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「普」 㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࡢ検知࢚ࣜ見直ࡋ関ࡿࡍ評価 

。1) 実験㡯目 

  ᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࡿࡅ࠾㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࡢ検知ࡣ࢚ࣜ流入側待機࢚ࣜ

 ࠋࡿࡍ評価ࢆ容性ཷࡿࡍ対ࢫࣅ࣮ࢧࡢい࡚実㝿ࡘࢀࡇࠋࡓࡋ対象外ࢆ

  実験࡛ࡣ㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࡢ࢙࢘ࢺࣇࢯࡢ設定ࠊࡾࡼ流入側待機࢚ࣜ

歩行ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ構築ࢆ環境ࡢ場合ࡓࡋ対象外࢚ࣜ検知場合ࡓࡋ࢚ࣜ検知ࢆ

者ࡀᶓ断歩㐨ࢆ渡ࠊࢫ࣮ࢣࡿᶓ断歩㐨ࢆ渡࡞ࡽい㸦待機࡛࢚ࣜ留ࠊࡿࡲᶓ断歩㐨࡛

 ࠋࡓࡋ実施ࢆࢫ࣮ࢣ㸧ࡿ去ࡁ歩い方向࡞ࡣ

   歩行者検知࣮ࢱࣃࡢンࢆ表 「普「 検ࡢ࣒ࢸࢫࢩᬑ及版࣒ࢸࢫࢩ従来版ࠊࡓࡲࠋࡍ示

知ࢆ࢚ࣜᅗ 「普4  ࠋࡍ示

 

表 「普「 歩行者検知࣮ࢱࣃン表 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 「普4 従来版࣒ࢸࢫࢩᬑ及版ࡢ࣒ࢸࢫࢩ検知࢚ࣜ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

待機࢚ࣜ 

ᶓ断歩㐨 

ձᶓ断歩㐨ࡳࡣ出ࡋ幅(1m) 

ճ待機࢚ࣜ幅 մ待機࢚ࣜ長㸦㸰m㸧 

ղᶓ断歩㐨幅 

＜従来版䝅䝇䝔䝮＞ 䝟䝍䞊ン01,03,05 ＜普及版䝅䝇䝔䝮＞ 䝟䝍䞊ン02,04,06

流入側待機䜶䝸ア䛺し

䝟䝍䞊ン3,4䛾歩行者動線

䝟䝍䞊ン5,6䛾歩行者動線

㻝 㻞 㻟 㻠 㻡 㻢

検知䜶䝸ア ○ ○ ○

被験車両 ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

䝟䝍䞊ン

流入側待機䜶䝸ア検知

右折待䛱→発進→交差点㏥出時点䛷㻟㻜km㻛h程
度

歩行者

右折開始䛸同時䛻横断歩道䛻進入

流入側待機䜶䝸ア䛻進入し立䛱Ṇま䜛
䠄交差側䛾横断歩道を渡䜛䛯䜑信号待䛱䠅

流入側待機䜶䝸ア䛻進入し待機䜶䝸アを出䜛
䠄流入路ୖ流側䛻方向転換䠅

対向車両
対向右折待䛱

対向直進

㡯目 内容
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。「) 実験方法 

表 「普「 ࡋࡅンศ࣮ࢱࣃࢆ方ࡁ動ࡢび歩行者ࡼ࠾検知᭷無ࡢ࢚ࣜ流入側待機ࡁ基࡙

࡚右折時歩行者ᶓ断見落ࡋ防Ṇ支援ࢆ行うࡢࡑࠋ㝿ࠊ被験者対ࠊ࡚ࡋ各࣮ࢱࣃン࡛

㐪和感࣭ࠊࡓࡲࠋࡓࡗ行ࢆࢺ࣮ࢣンい࡚ࡘࠖࡿࡌ感ࢆ危険ࠕࠊࠖࡿあࡀ㐪和感ࠕ

危険性ࢆ感ࡓࡌ場合ࡢࡑࡣ理由ࢆ尋ࠊ࠾࡞ࠋࡓࡡ従来版ࡢ࣒ࢸࢫࢩ場合ࠊ要動作

繋ࡶࢫ࣮ࢣࡿࡀあࠊࡵࡓࡿ従来版࣒ࢸࢫࢩ関ࡶ࡚ࡋンࢆࢺ࣮ࢣ行ࠋࡓࡗ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 「普5 㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࡢ実験風ᬒ 

 

 

。」) 実験結果 

歩行者検知࣮ࢱࣃンูࡢンࢺ࣮ࢣ結果ࢆᅗ 「普【  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 「普【 歩行者検知࣮ࢱࣃンู ンࢺ࣮ࢣ結果 
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ン࣮ࢱࣃン㸦࣮ࢱࣃࡢ歩行者ࠊࡣ結果࡛ࡢࢺ࣮ࢣン   01  ン࣮ࢱࣃࠊ」0 0」  ࣃࠊ04

ン࣮ࢱ 05 0【 ン࣮ࢱࣃ特ࠋࡓࢀศࡀ回答࡛ࢀࡒࢀࡑ㸧ࡏ組合ࡢ 危ࠊ㐪和感ࡣ࡛」0

険性ࢆ感ࡓࡌ被験者ࡀ突出࣮ࢱࣃࠊࡋン 0」 びࡼ࠾ 05 ࠊ㐪和感比ン࣮ࢱࣃࡢࡣ࡛

危険性ࢆ感ࡓࡌ被験者感ࡓࡗ࡞ࡌ被験者ࡀࡁࡘࣛࣂࡢ多ࠋࡓࡗ 

ン࣮ࢱࣃ   01 ࡛㐪和感ࠊ危険性ࠕࢆやや感ࠖࡿࡌ回答ࡓࡋ被験者࣓ࢥࡢンࠕࡣࢺ㹆㹋

㹇表示࣑ࢱンࢢ㐪和感ࡀあࠊ࡞ࠖࡓࡗ全࡚車載機ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン対࣓ࢥࡿࡍ

ン࡛ࢺあࠊࡾ検知࢚ࣜ関࣓ࢥࡿࡍンࡵࡓࡓࡗ࡞ࡣ࡛ࢺ回ࡢ評価対象外ࠋࡿࡍ 

ン࣮ࢱࣃ   0「 ࡛㐪和感ࠊ危険性ࠕࢆ感ࡿࡌ ン࣓ࢥࡢ被験者ࡓࡋ回答ࠖࡿࡌやや感ࠕࠖ

ࠊ࡛ࡢࡶࡿࡍ指摘ࢆいう非動作ࠖࡓࡗ࡞ࢀࡉࡀ支援ࡢࡿい࡚ࡋᶓ断ࡀ歩行者ࠕࡣࢺ

検知対象ࡽ待機ࢆ࢚ࣜ削除ࡇࡓࡋ対ࡿࡍ影響言えࠋࡿ一方࡛ࠕࠊ目ࡢ前いࡿ

歩行者対ࡣ࡚ࡋ注意喚起ࡼࡶ࡚ࡃ࡞ࡋい 要ࡣ検知ࡢ࢚ࣜ待機ࡣい交差点࡛ࡁ大ࠕࠖ

ࡢ規模等ࡢ交差点ࡓࡗい良いࠖࡀ方ࡓࡋ検知ࡣ交差点࡛ࡢ回ࠊࡋ但ࠋい࡞ࢀࡋࡶ

考慮ࡀ必要࡛あ࣓ࢥࡢࡿンࡀࢺあࠋࡓࡗ 

ン࣮ࢱࣃ   0」 ࡿࡌ感ࠕࢆ危険性ࠊ㐪和感ࠋࡓࡗ多ࡀࡁࡘࣛࣂࡢ回答ࡣ࡛ ࡌやや感ࠕࠖ

ࡲࡋ࡚ࢀࡉ注意喚起ࡢい࡞い࡚ࡋᶓ断ࡀ歩行者ࠕࡣࢺン࣓ࢥࡢ被験者ࡓࡋ回答ࠖࡿ

うࠖいࡓࡗ要動作ࢆ指摘࡛ࡢࡶࡿࡍあࠋࡓࡗ一方ࠊ㐪和感ࠊ危険性ࠕࢆ感࡞ࡌいࠖ

良い࡛ࠖࡢࡿい࡚ࢀࡽ振Ᏻ全側ࠊࡀࡿࢀࡉ注意喚起ࠕࡣࢺン࣓ࢥࡢ被験者ࡓࡋ回答

 ࠋࡿ言えࡿ様々࡛あࡀ捉え方ࡿࡼ被験者ࡣ࡚ࡋ関要動作ࠋࡓࡗ意見࡛あࡢ

ン࣮ࢱࣃ   04 ࠖࡿࡌやや感ࠕࠊࡀࡿ多数࡛あࡀ回答ࡢいࠖ࡞ࡌ感ࠕࢆ危険性ࠊ㐪和感ࡣ

ࡓい࡞ࡽわࡃ動うࡼࡢࡀ歩行者ࡢ࢚ࣜ待機ࠕࡣࢺン࣓ࢥࡢ被験者ࡓࡋ回答

࢚流入側待機ࡶ࡚ࡋⓎ生ࡀ要動作ࠊࡾあ࡛ࢺン࣓ࢥいうᏳࠖい࡞ࡀ注意喚起ࡵ

 ࠋࡓࡗࡔいう意見ࡁࡍ検知対象ࢆࣜ

ン࣮ࢱࣃ   05 ン࣮ࢱࣃࠊࡣ 0」 ࢆ危険性ࠊ㐪和感ࠋࡓࡗ多ࡀࡁࡘࣛࣂࡢ回答様ྠ

ࡿࡌ感ࠕ ࡢい࡞い࡚ࡋᶓ断ࡀ歩行者ࠕࡣࢺン࣓ࢥࡢ被験者ࡓࡋ回答ࠖࡿࡌやや感ࠕࠖ

注意喚起ࡲࡋ࡚ࢀࡉうࠖいࡓࡗ要動作ࢆ指摘࡛ࡢࡶࡿࡍあࠋࡓࡗ一方ࠊ㐪和感ࠊ危

険性ࠕࢆ感࡞ࡌいࠖ回答ࡓࡋ被験者࣓ࢥࡢンࠕࡣࢺ注意喚起ࡾࡼ歩行者ࢆ意識ࡿࡍ

ࢆ要動作࡛ࡢࡶいういࠖ࡞ࡣ危険࡛࡛ࡢࡿ目視࡛わࡀࡇ無いࡀ気ࡿࡍᶓ断ࠊࡀ

否定ࠋࡓࡗ࡞ࡣ࡛ࡢࡶࡿࡍ当࣮ࢱࣃン࠾い࡚ࡶ要動作関࡚ࡋ被験者ࡿࡼ捉え

方ࡀ様々࡛あࡿ言えࠋࡿ 

ン࣮ࢱࣃ   0【 ࠖࡿࡌやや感ࠕࠊࡀࡿ多数࡛あࡀ回答ࡢいࠖ࡞ࡌ感ࠕࢆ危険性ࠊ㐪和感ࡣ

対歩行者࡛ࡇい࡞ࢀࡉ注意ࠊࡀい࡞ࡽ渡ࡣ歩行者ࠕࡣࢺン࣓ࢥࡢ被験者ࡓࡋ回答

指ࢆ㐪和感ࡿࡍ対ࡇࡍࡃ無ࢆ要動作ࡓࡗい心配ࠖい࡞ࡽ࡞ࡃ࡞ࡀࡁ気付ࡿࡍ

摘࡚ࡋいࠋࡓ 

  回ࡢ実験࡛࣮ࢱࣃࡣン 0」  ン࣮ࢱࣃࠊ04 05  0【 ࡀ考え方ࡿࡍ対要動作ࡽ

ศࡿࡍ結果ࠊࡾ࡞流入側待機ࡢ࢚ࣜ検知要否ุࡣ断࡛࡞ࡁい࣮ࢱࣃࠋン ン࣓ࢥࡢ」0

ࢆᶓ断ࡽ࢚ࣜ待機車両ࡓࡋ開始ࢆ右折ࠊࡽࡉࡁ大ࡢ交差点ࠊうࡼࡓࡗあࢺ

開始ࡓࡋ歩行者ࡢ衝突ࡢ危険性ุࢆ断ࠊࡋ流入側待機ࡢ࢚ࣜ検知要否ࢆ検討࡛ࡁࡍ

あࠋࡿ 

 

「普4 㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࡢ車両挙動推定関ࡿࡍ評価 

。1) 実験㡯目 

    ᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࡿࡅ࠾㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࡣ交差点流入側設置ࢆࡇࡿࡍ基
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ᮏࠊ࡚ࡋ感知器ࡢ死角領域ࡘい࡚ࠊࡣ車両挙動ࢆ仮定ࡓࡋ推定情報ࢆ提供ࡢࡇࠋࡿࡍ

車両挙動ࡢ推定ࡘい࡚実㝿ࢫࣅ࣮ࢧࡢ対ཷࡿࡍ容性ࢆ検証ࠋࡿࡍ 

   実験࡛ࡣ交差点流出側設置ࡓࢀࡉ㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࡢ࢙࢘ࢺࣇࢯࡢ設定

流ୖࡢࡑࡽ停Ṇ線ࠊࡾࡼ 「0ｍࡢ࡛ࡲ区間࡛推定ࢆ࢚ࣜ設ࡓࡲࠋࡿࡅ車両挙動ࡢ推定方

法ࠊࡣ車両ࡀ車㏿推定࢚ࣜ進入ࡓࡋ時点ࡢ㏿ᗘࢆ維持ࠊࡋ等㏿࡛交差点ୗ流向ࡗ

࡚移動࡚ࡋࡢࡶࡿࡍ出力ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ対向車両ࡢ実㝿ࡢ挙動࣮ࢩンࢆ想定࡚ࡋ実験ࢆ実

施ࠋࡓࡋ 

   車両走行࣮ࢱࣃンࢆ表 「普」 ᅗࢆン࣮ࢩ想定ࠊࡓࡲࠋࡍ示 「普【 及びᅗ 「普】  ࠋࡍ示

 

表 「普」 車両走行࣮ࢱࣃン 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 「普【 想定࣮ࢩン㸯㸦࣮ࢱࣃン  05㸧ࠊ」0ࠊ01

 

㻜㻝 㻜㻞 㻜㻟 㻜㻠 㻜㻡

被験車両 ○ ○ ○ ○ ○

○ ○

○ ○ ○

○ ○

○ ○

○

停Ṇ線㻞㻡m手前䛾路地䛛䜙進入䚹
䠄進入ඛ䛻路ୖ駐車あ䜚䠅

停Ṇ線㻞㻡m手前䛾路地䛛䜙䚸一時停Ṇし䚸
進入䚹

右折待䛱→発進→交差点㏥出時点䛷
㻟㻜km㻛h程度

㏿度推定
㏿度推定㻝㻜m䚷䠄䜶䝸ア長䚷䝅ョ䞊䝖䠅

㏿度推定㻞㻜m䚷䠄䜶䝸ア長䚷䝻ン䜾䠅

推定䜶䝸ア内䛾路ୖ駐車車両䛾後䜝䛻直進車
両䛜追い䛴䛝䚸駐車車両を追い越し䛶いく

対向車両

䝟䝍䞊ン
㡯目 内容



1「 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 「普】 想定࣮ࢩン㸰㸦࣮ࢱࣃン  04㸧ࠊ「0

 

 

。「) 実験方法 

表 「普」 流ୖࡽ停Ṇ線ࢆ࢚ࣜ車㏿推定ࡁ基࡙ 10ｍ停Ṇ線ୖࡽ流 「0ｍࢆ設定

࣮ࢱࣃࡿࡃ࡚ࡋ追い越ࢆ路ୖ駐車車両ン࣮ࢱࣃࡿࡃ࡚ࡋ進入ࡽ路地ࡀ対向車両ࠊࡋ

ン࡛右折時衝突防Ṇ支援ࢆ行うࡢࡑࠋ㝿ࠊ被験者対ࠊ࡚ࡋ各࣮ࢱࣃン࡛ࠕ㐪和感ࡀあ

感ࢆ㐪和感࣭危険性ࠊࡓࡲࠋࡓࡗ行ࢆࢺ࣮ࢣンい࡚ࡘࠖࡿࡌ感ࢆ危険ࠕࠊࠖࡿ

 ࠋࡓࡡ尋ࢆ理由ࡢࡑࡣ場合ࡓࡌ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 「普8 㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࡢ実験風ᬒ㸯 

 

 

 



1」 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 「普9 㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࡢ実験風ᬒ㸰 

 

 

。」) 実験結果 

走行車両࣮ࢱࣃンูࡢンࢺ࣮ࢣ結果ࢆᅗ 「普10  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 「普10 走行࣮ࢱࣃンูࡢンࢺ࣮ࢣ結果 

 

 

ン࣮ࢱࣃ走行ࠊࡣ結果࡛ࡢࢺ࣮ࢣン ࢚ࣜ㸦車㏿推定「0ࠊ01 10ｍ㸧࡛㐪和感ࠊ危険

性ࢆ感ࡓࡌ被験者ࡣいࠋࡓࡗ࡞一方ࠊ走行࣮ࢱࣃンࡢ ࢚ࣜ05㸦車㏿推定ࠊ04ࠊ」0 「0

ｍ㸧࡛ࠊ㐪和感ࠊ危険性ࢆ感ࡓࡌ回答ࡓࡋ人ࡀ多ࡃ見࣮ࢱࣃࡽࡉࠋࡓࢀࡽン ࡣ05࡛

㐪和感ࠊ危険性ࠕࢆ感ࡿࡌ  ࠋࡓࡗ回ୖࢆいࠖ࡞ࡌ感ࠕࡀࠖࡿࡌやや感ࠕࠖ

ン࣮ࢱࣃ   0「 ࡛㐪和感ࠊ危険性ࠕࢆ感ࡿࡌ ン࣓ࢥࡢ被験者ࡓࡋ回答ࠖࡿࡌやや感ࠕࠖ

車ࠊ࡛ࡢࡶࡿࡍ指摘ࢆいう非動作ࠖࡓࡗ࡞ࢀࡉ注意喚起ࡢࡿいࡀ対向車両ࠕࡣࢺ
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 ࠋࡿ言え影響ࡿࡍ対ࡇࡓࡋ推定ࢆ㏿

ン࣮ࢱࣃ   04 ࡛㐪和感ࠊ危険性ࠕࢆ感ࡿࡌ ン࣓ࢥࡢ被験者ࡓࡋ回答ࠖࡿࡌやや感ࠕࠖ

ࣃࠊ࡛ࡢࡶࡿࡍ指摘ࢆいう非動作ࠖࡓࡗ࡞ࢀࡉ注意喚起ࡢࡿいࡀ対向車両ࠕࡣࢺ

ン࣮ࢱ  ࠋࡿ言え影響ࡿࡍ対ࡇࡓࡋ推定ࢆ㏿車様ྠ」0

ン࣮ࢱࣃ   05 ࡛㐪和感ࠊ危険性ࠕࢆ感ࡿࡌ ン࣓ࢥࡢ被験者ࡓࡋ回答ࠖࡿࡌやや感ࠕࠖ

ࡇࠊ࡛ࡢࡶࡿࡍ指摘ࢆいう非動作ࠖࡓࡗ࡞ࢀࡉ注意喚起ࡢࡿいࡀ対向車両ࠕࡣࢺ

ン࣮ࢱࣃࡶࢀ 04ࠊ」0  ࠋࡿ言え影響ࡿࡍ対ࡇࡓࡋ推定ࢆ㏿車様ྠ

回ࡢ実験結果ࠊࡽ車㏿推定ࡀ࢚ࣜ 「0ｍࡢ場合ࡣ対向車両ࡢ㏿ᗘ変化ࡾࡼ注意

喚起ࠊࡎࢀࡉࡀ㐪和感ࠊ危険性ࡀあࡵࡓࡿ回ࡢ様࡛ࡢ車両挙動推定ࡣ出来࡞いࡲࠋ

ࡀ࢚ࣜ車㏿推定ࠊࡓ 10ｍࡢ場合ࠊ回ࡢ実験࡛ࡣ㐪和感ࠊ危険性࢘࢝ࡢンࡔࣟࢮࡣࢺ

㏿車ࠊࡣ実環境ୗ࡛࡞うࡼࡿࡃ࡚ࡋ進入ࡀ車両ࡾあࡀ路地や店舗等10ｍ地点ࠊࡀࡓࡗ

推定ࡀ࢚ࣜ 「0ｍࡢ場合ྠ様ࡢ結果ࡀ出ࡶࡇࡿ考えࠊࡵࡓࡿࢀࡽ回ࡢ実験࡛ࡳࡢ

問題࡞ࡀいุࡣ断࡛࡞ࡁいࠊ࡚ࡗࡼࠋ推定࢚ࣜ進入ࡓࡋ時点ࡢ㏿ᗘࢆ維持ࠊࡋ等

㏿࡛交差点ୗ流向࡚ࡗ移動ࡿࡍ車両挙動ࡢ推定方法࡛ࡢࢫࣅ࣮ࢧࡣ提供ࡀ出来࡞い

 ࠋࡿࡍ断ุ
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」普 課題対ࡿࡍ対策 

」普1 流入側待機ࢆ࢚ࣜ検知対象外ࡀࡇࡿࡍ可能࡞交差点ࡢ検討 

  㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࡢ検知࢚ࣜ見直ࡋ関ࡿࡍ評価ࡢ結果ࠊ流入側待機࢚ࣜ

ࡀ必要ࡿࡍ断ุࡽࡉࡁ大ࡢ交差点ࠊࢆ場合࡞要場合࡞必要࡚ࡋ࢚ࣜ検知ࡀ

あࠋࡿ考え方ࠊ࡚ࡋ右折ࡿࡍ車両流入側待機ࡽ࢚ࣜ進入ࡓࡋ歩行者ࡢ置関係

具ࠋࡃᑟࢆࡉ長ࡢᶓ断歩㐨ࡿࢀࡽ考えᏳ全ࡶ࡚ࡋ削除ࢆ࢚ࣜ流入側待機ࠊࡋ確認ࢆ

体的࣮ࢩ࡞ンࢆ௨ୗ示ࠋࡍ 

車両ࡀ右折ࢆ開始ࠊࡋ右折待࣏ࡕンࡽࢺᶓ断歩㐨࡛ࡲ移動ྠࠋࡿࡍ時歩行者ࡀ

ᶓ断ࢆ開始ࠊࡋ流入側待機ࡽ࢚ࣜᶓ断歩㐨進入ࡓࡋ場合ࡢࢀࡒࢀࡑࡢ移動距㞳ࢆ

算出ࠊ࡚ࡋࡑࠋࡿࡍ歩行者ࡢ移動距㞳ࡀ流入側ࡢ車㐨幅㸦中央ศ㞳帯ࡀあࡿ場合ࡑࡣ

流入側待機ࠊ࡚ࡋࡢࡶ無いࡣ可能性ࡢ衝突ࡢ歩行者車両ࡤࢀ㸧௨ୗ࡛あࡴ含ࡶ幅ࡢ

 ࠋࡿࡁ࡛ࡀࡇࡿࡍ対象外࢚ࣜ検知ࢆ࢚ࣜ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 」普1 流入側待機ࢆ࢚ࣜ検知対象外ࡿࡍ場合ࡢ考え方 

 

」普「 車両挙動推定方法ࡢ検討 

 㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࡢ車両挙動推定関ࡿࡍ評価ࡢ結果ࠊ推定࢚ࣜ進入ࡓࡋ時

点ࡢ㏿ᗘࢆ維持ࠊࡋ等㏿࡛交差点ୗ流向࡚ࡗ移動ࡿࡍ車両挙動ࡢ推定方法࡛ࠊࡣ推定

ࢀ行わࡀ注意喚起ࡎࡽわࡶࡿいࡀ対向直進車ࠊ࡞場合ࡓࡋ㏿加ࡀෆ࡛車両࢚ࣜ

ࡿࡀ繋Ᏻ全࡚ࡗࡼ挙動ࡢ車両ࡢෆ࡛࢚ࣜ推定ࠊうࡼࡢࡇࠋࡓࡗあࡀࢫ࣮ࢣい࡞

 ࠋい࡞ࡽ࡞ࡤࢀࡅ࡞ࡋ配慮うࡼ無いࡀࡇ

 ୖグࢆ踏ࡲえࠊ車両ࡢ㏿ᗘや置関ࡿࡍ車両挙動ࡢ推定方法ࡼ࠾びࠊ右折車両ࣛࢻ

制࡞環境的ࡢ交差点ࡿࡁᑟ入࡛ࢆ車両挙動推定࡞᭷無ࡢや路地࣭店舗ࡋ見通ࡢࡽ࣮ࣂ

約ࢆ検討ࠊࡋ再び評価ࢆ行う必要ࡀあࠋࡿ 

 

 



1【 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

第㸱⦅ ᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࡢ要求性能 



1】 

 

1普 ᬑ及版㹂㹑㹑㹑࣮ࣕࢳࢡࢸ࣮࣒࢟ࢸࢫࢩࡢ  

1普1 現状࣮ࣕࢳࢡࢸ࣮࣒࢟ࢸࢫࢩࡢ 

㹂㹑㹑㹑ࢆࢫࣅ࣮ࢧࡢ提供ࠊࡣࡵࡓࡿࡍ表1普1示ࢫࣅ࣮ࢧࡍ地点関ࡿࡍ情報࣭自

車関ࡿࡍ情報࣭対象象関ࡿࡍ情報ࡀ必要ࠋࡿ࡞ 

車両ࡀ自ᚊ的入手࡛࡞ࡁい情報ࠊࡣ路側機器࡚情報ࢆ集ࠊࡋ路車間通信ࢆࡋ

࡚車載࣒ࢸࢫࢩ提供ࠋࡿࢀࡉ情報提供ࡓࡅཷࢆ車載ࠊࡣ࣒ࢸࢫࢩ自車ࡢ車両走行情報

必要ࠊࡋ断࣭生ᡂุࢆ情報ࡁࡍ提供࣮ࣂࣛࢻࠊ基ࢆ情報ࡓࡅཷࡽ路側機器

 ࠋ行うࢆ支援࣮ࣂࣛࢻ࡚ࡌ応

現状ࡢ࣒ࢸࢫࢩ処理ࢆ࣮ࣟࣇᅗ 1普1࣒ࢸࢫࢩࠊ構ᡂࡢ概要ࢆᅗ 1普「ࠊ各要素ࡢ構ᡂ機器

表ࢆ機能概要 1普「  ࠋࡍ示

 

表 1普1 ࢫࣅ࣮ࢧ必要࡞情報ࡢ一覧 

ศ類 情報ࡢෆ容 
現状ࡢ情報 

生ᡂ源 

ࡢෆ容や対象象ࢫࣅ࣮ࢧ

状況ࢆ知ࡢࡵࡓࡿ情報 

 ࣛࣇン 通知情報ࡢෆ容㸭状態ࢫࣅ࣮ࢧ

対象象ࡢ情報 

࣭信ྕ㸭規制情報 

࣭接近車両㸭歩行者ࡢ情報 

 ࣛࣇン

支援࣑ࢱンุࢆࢢ断ࡿࡍ

 情報ࡢࡵࡓ

㐨路線形ࡢ対象区間ࢫࣅ࣮ࢧ

関ࡿࡍ情報 

 ࣛࣇン

自車ࡢ㏿ᗘ࣭ 進行方向等ࡢ走行挙

動情報 

車両 

自車ࡢ走行置ࡢ情報 ンࣛࣇ 

及び車両 
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ᅗ 1普1  現状ࡢ࣒ࢸࢫࢩ処理࣮ࣟࣇ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 1普「 現状࣮ࣕࢳࢡࢸ࣮࣒࢟ࢸࢫࢩࡢ 

信ྕ制御 

 ࢡࢵࣟࣈ

㹂㹑㹑㹑 

ୗ装置 

信ྕ制御機 情報中⥅ 

ุ定装置 

路側ࢭンࢧ 

㸦車両㸭歩行者㸧 

ගࢥ࣮ࣅン 

車載࣒ࢸࢫࢩ 

㸦通信部࣭状態検出部ุ࣭定処理部 

࣭㹆㹋㹇制御部ࡾࡼ構ᡂ㸧 

交通管制ࢭン࣮ࢱ 

路側 

車両 

無線路側機 㹂㹑㹑㹑用 

ගࢥ࣮ࣅン 

路側ࢭンࢧ 

㸦車両㸭歩行者㸧 

サ䞊ビ䝇内容や対象事象䛾状況を知䜛䛯䜑䛾情報 䝗䝷イ䝞䞊へ䛾支援䝍イ䝭ン䜾を判断す䜛䛯䜑䛾情報 

サ䞊ビ䝇内容／状態 

䛾通知情報 

道路線形䛻 

関す䜛情報 

信号／規制 

情報 

接近車両／ 

歩行者䛾情報 

自車䛾走行位置䞉 

㏿度等䛾情報 

路車間䝎䜴ン䝸ン䜽䝕䞊䝍䛾生成 

路車間䝎䜴ン䝸ン䜽䝕䞊䝍䛾㏦信 

危険性判定 

䠤Ｍ䠥情報䛾生成 

表示䝍イ䝭ン䜾䛾決定 

䠤Ｍ䠥情報䛾表示 

情報源 

通信 

判定処理 

出力 
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表 1普「 現状ࡢ࣒ࢸࢫࢩ構ᡂ機器機能概要 

論理機能区ศ 構ᡂ機器 機能概要 

情報源 㹂㹑㹑㹑 

ୗ装置 

更新周期ࡢ長い静的情報㸦㐨路線形情報ࠊ規制情報等㸧ࡢ管

理ࠊ運用管理㸦運用許可㸭機器監視㸧及び電波管理ࢆ行うࠋ 

信ྕ制御機 信ྕ情報㸦現在灯色ࠊ残秒数等㸧ࢆ出力ࡿࡍ 

路側ࢭンࢧ 所定ࡢ検出ࡿࡅ࠾࢚ࣜ個々ࡢ車両や歩行者ࡢ存在࣭

置࣭㏿ᗘ等ࢆ検出ࠋࡿࡍ 

通信 情報中⥅ 

ุ定装置 

路側ࢭンࡢࢧ出力情報基࡙い࡚簡易ᅗ形情報ࢆษࡾ替えࠊ

ගࢥ࣮ࣅンⓏ録ࠋࡿࡍ㸦㹂㹑㹑㹑ࣞベࣝϨ機能㸧 

各種情報源㸦㹂㹑㹑㹑ୗ装置ࠊ信ྕ制御機ࠊ路側ࢭンࢧ等㸧

 ࠋࡿࡍ集約ࢆ情報ࡓࢀࡉ㏦信ࡽ

集情報ࢆ提供࣓ࢹ㸦ගࢥ࣮ࣅン㸭電波㸧ࢀࡒࢀࡑ個ู

 ࠋࡿࡍⓏ録࡚ࡋ集⦆形式ࢪ࣮ࢭࢵ路車間࣓ࡢ

㹂㹑㹑㹑用 

ගࢥ࣮ࣅン 

  ࠋࡿࡍ支援ࢆ置標定ࡢ車両ࠊ࡚ࡋ起点ࡢࢫࣅ࣮ࢧ

無線路側機 】00㹋㹆ｚ帯ࡢ電波ࢆࢫࣅ࣮ࢧࠊ࡚ࡋ必要࡞情報㸦㐨路線

形情報ࠊ信ྕ情報ࠊ路側ࢭンࢧ情報等㸧ࢆ車提供ࠋࡿࡍ 

ุ定処理 

出力 

車載࣒ࢸࢫࢩ 路側ཷࡽ信ࡓࡋ情報ࠊ自車置や㏿ᗘ等ࡢ車両走行情報

ࢆࢢン࣑ࢱ情報提供ෆ容や情報提供ࡢ࣮ࣂࣛࢻࠊࡾࡼ

決定ࠊࡋ㹆㹋㹇制御部࣮ࣂࣛࢻ࡚提供ࠋࡿࡍ 
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1普「 見直ࡋᚋ࣮ࣕࢳࢡࢸ࣮࣒࢟ࢸࢫࢩࡢ 

   昨ᖺᗘࡢ調査研究及びᖺᗘࡢ検証結果基࡙ࡃ見直ࡋ結果ࠊ࡚ࡋᬑ及版㹂㹑㹑㹑

 ࠋࡍ示ࢆ࣮ࣕࢳࢡࢸ࣮࣒࢟ࢸࢫࢩࡢ

1普「普1 ගࢥ࣮ࣅンࣞࢫ化 

。1) 概要 

現状ࠊࡣ࡛࣒ࢸࢫࢩ車両ࡢ置標定ࢆ支援ࡵࡓࡿࡍ㹂㹑㹑㹑用ගࢥ࣮ࣅンࣅ࣮ࢧࢆ

ᬑ及版㹂㹑㹑ࠋࡿい࡚ࡋ活用定ุࡢ起点置進入ࢫࣅ࣮ࢧࠊࡋ設置流入路ࡢ対象ࢫ

㹑࠾い࡚ࠊࡣ路側機器ンࣛࣇ頼ࡎࡽ㹅㹌㹑㹑技術及び車両自ᚊࡢ置標定技術ࢆ

活用ࢫࣅ࣮ࢧࠊ࡛ࡇࡿࡍ起点ุ断ࢆ実施ࠋࡿࡍࡇࡿࡍ 

 削減効果ࢺࢫࢥ (」。

ගࢥ࣮ࣅン機器費ࡢ削減及びගࢥ࣮ࣅンࡢ設置伴う建柱ᕤࠊ架線ᕤ等ࢆ削減ࡍ

 ࠋࡿࡁ࡛ࡀࡇࡿ

。」) 適用条件 

   㹅㹌㹑㹑衛ᫍࡢࡽ電波ࡀ物理的届࡞い場所㸦高架ୗࢺࠊン࡞ࣝࢿ㸧や㹅㹌㹑

㹑衛ᫍࡢࡽ電波ཷ信状態ࡀ悪い場所࡛ࡣ高精ᗘ࡞置標定ࡣ困㞴࣒ࢸࢫࢩࠊࡵࡓ࡞適

用ࡢ対象外ࢫࣅ࣮ࢧࠊࡓࡲࠋࡿࡍン起点ࡢ近ࠊࡃఫ宅街ෆ等ࡢ生活㐨路ࢆ除ࡃ車

両通行㐨路ࡀあࡿ場合ࢫࣅ࣮ࢧࠊࡣ対象交差点ࡢ誤認識ࡢ影響᭷無ࢆ配慮࣒ࢸࢫࢩ࡚ࡋ

ᑟ入可否ุࢆ断ࠋࡿࡍ 

1普「普「 路側機器ࡢ統合 

。1) 概要 

㹂㹑㹑㹑用ගࢥ࣮ࣅンࢆ要ࠊ࡚ࡗࡼࡇࡿࡍ情報中⥅ุ࣭定装置ࡢ機能ࢆ相当

範ᅖ࡛ࡲ縮㏥ࡀࡇࡿࡍ期待࡛ࠋࡿࡁ機能縮㏥࡚ࡗࡼ処理負荷ࡀ軽減ࠊ࡛ࡢࡿࢀࡉ残

路車間通信無線路側機ࡢ路路間通信用ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ吸࣭統合無線路側機ࢆ機能ࡿ

用ࡢ無線路側機ࢆ統合ࠋࡿࡍ 

 ࠋࡿࡍ㹇㹒㹑路側機ࢆ称ྡࡢ路側機器ࡓࢀࡉ統合ࠊ࠾࡞

 削減効果ࢺࢫࢥ (」。

情報中⥅ุ࣭定装置機器費ࡢ削減及び情報中⥅ุ࣭定装置ࡾྲྀࡢ付ࡅ伴うᕤ費ࢆ

削減ࠊࡓࡲࠋࡿࡁ࡛ࡀࡇࡿࡍ㹇㹒㹑路側機ࡢ多機能化ࡿࡼ費用対効果ࡢ向ୖࢆ実現

 ࠋࡿࡁ࡛

。」) 適用条件 

ᑟ入地点ࡢ適用ࢫࣅ࣮ࢧ応ࠊ࡚ࡌ㹇㹒㹑路側機ࡢ機能ࢆ指定࡛ࡼࡿࡁうࡇࡿࡍ

表ࢆ区ศࡢ基ᮏ機能及び指定機能ࠋいࡋࡲ望ࡀ 1普」 様ࡢ㹇㹒㹑路側機ࠊࡓࡲࠋࡍ示

 ࠋࡍ示㹇㹒㹑路側機様化検討提案書㸦案㸧ࠖࠕ 添㸰ูࢆ
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表 1普」 㹇㹒㹑路側機ࡢ機能 

区ศ 機能 

基ᮏ機能 無線通信機能 

指定機能 路路間通信機能 

電波㹂㹑㹑㹑機能 

電波㹄Ａ㹑㹒機能 

緊急車接近情報提供機能 

車車間情報集機能 

 

1普「普」 中央装置 

。1) 概要 

現状ࡣ専用ࡢ㹂㹑㹑㹑ୗ装置࠾い࡚ࡢ࣒ࢸࢫࢩࠊ運用管理ࡀ行わ࡚ࢀいࠋࡿᬑ及

版㹂㹑㹑㹑࠾い࡚ࠊࡣ交通管制ࢭンࡢ࣮ࢱ標準機能ࡢ࣒ࢸࢫࢩࠊ࡚ࡋ運用管理ࢆ行

うࠋࡿࡍࡢࡶ 

 削減効果ࢺࢫࢥ (」。

交通管制ࢭンࡢ࣮ࢱ標準機能ࠊ࡛ࡇࡿࡍ専用ୗ装置ࡢ削減ࠊ共通処理化ࡿࡼ

効率化ࡀᅗࠋࡿࢀ 

。」) 適用条件 

   交通管制ࢭン࣮ࢱ求ࡿࢀࡽࡵ機能ࡘい࡚ࡣ第㸲⦅࠾い࡚述ࠋࡿ 

1普「普4 ᬑ及版㹂㹑㹑㹑࣮ࣕࢳࢡࢸ࣮࣒࢟ࢸࢫࢩࡢ 

ᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࢆ࣮ࣕࢳࢡࢸ࣮࣒࢟ࢸࢫࢩࡢᅗ 1普」  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 1普」 ᬑ及版㹂㹑㹑㹑࣮ࣕࢳࢡࢸ࣮࢟ࡢ 

信ྕ制御 

 ࢡࢵࣟࣈ

交通情報 

 ࢡࢵࣟࣈ

信ྕ制御機 㹇㹒㹑路側機 

 

路側ࢭンࢧ 

㸦車両㸭歩行者㸧 

車載࣒ࢸࢫࢩ 

㸦通信部࣭状態検出部ุ࣭定処理部 

࣭㹆㹋㹇制御部ࡾࡼ構ᡂ㸧 

交通管制ࢭン࣮ࢱ 

路側 

車両 

路側ࢭンࢧ 

㸦車両㸭歩行者㸧 



「「 

 

「普 ン࣮ࢲ࣮ࣞࣛࣇ等ࡢ路側ࢭンࡢࢧ要求性能 

「普1 㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࡢ要求性能見直ࡋ 

現行様ࡢ課題ࠊ࡚ࡋ௨ୗࡢ㸱㡯目ࡘい࡚検討ࢆ行ࠋࡓࡗ 

。1) 検知応答時間検知保持時間 

検知応答時間検知保持時間ࡘい࡚明確࡞規定㡯࡞ࡀいࠋ                        

。「) 検知性能 

現行ࡢ検知性能ࡘい࡚௨ୗࡢ課題ࡀあࠋࡿ 

。Ｆ) 検知対象ࡢ種類 

検知対象ࠕࡀ歩㐨検知࢚ࣜ単存在ࡿࡍ歩行者や自転車等ࠋࠖࡿࡍ い࡚ࡗ࡞

 ࠋࡿい࡛あࡲあいࡀ範ᅖࡢ自転車等ࠖࠕࠊࡀࡿ

。Ｇ) 検知対象ࡢ高ࡉ 

出力対象物体ࡢ高ࡉ制限ࡃ࡞ࡀ過ᗘపい物体࡛ࡲ検知対象࡚ࡋいࠋࡿ 

。Ｈ) 検知対象ࡿࡼ検知領域外ࡢࡽ影響 

検知対象ࡀ検知領域外࡛あࡶ࡚ࡗ検知領域ෆ影響ࢆえࡀࡇࡿあࠋࡿ 

。」) 検知࢚ࣜ 

流出側待機ࠊ࢚ࣜ流出側ᶓ断歩㐨ࡀ必須ࠊ中央ศ㞳帯ࠊ流入側ᶓ断歩㐨ࣙࢩࣉ࢜ࡀ

ン設定࡚ࡗ࡞いࠋࡿ中央ศ㞳帯ࠊ流入側ᶓ断歩㐨ࡢ要㸭要ࡢ基準࡞ࡀいࠊࡓࡲࠋ流

入側待機ࡀ࢚ࣜ要ࡿ࡞理由ࢆグ載ࡿࡍ必要ࡀあࠋࡿ 

「普1普1 検知応答時間及び検知保持時間ࡘい࡚ 

。1) 検討ෆ容 

検知応答時間ࡘい࡚ࠊࡣ現行ࡢ機器性能࣒ࢸࢫࢩࡽ影響ࡢ無い値ࢆ検討ࠋࡓࡋ

ン状態࢜検知観点ࡄ防ࢆᮍ検知ࡿࡼンࣙࢪ࣮ࣝࢡ࢜ࡣい࡚ࡘ検知保持時間ࠊࡓࡲ

 ࠋࡓࡋ検討ࡽ両面ࡢ無い観点ࡢ影響࣒ࢸࢫࢩࡶ࡚ࡋ保持ࢆ

。「) 検討結果 

 。Ｆ) 検知応答時間 

検知応答時間ࡣ検知࢚ࣜ歩行者ࡀ進入ࠊࡋ検知ࡢ࡛ࡲࡿࡍ感知器処理起因ࡿࡍ

遅ࢀ時間ࠊࡋ出力周期ࡿࡼ遅延ࢆ含400ࠊࡵ ᅗࡣ検知応答時間ࠋࡿࡍ秒௨ୗ࣑ࣜ

「普1  ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡼ

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 「普1 検知応答時間 

存在 非存在 

検知応答時間 

出力周期 

検知 

非検知 



「」 

 

 。Ｇ) 検知保持時間機能 

検知応答時間ࡣ誤検知防Ṇࠊ検知保持時間ࡣᮍ検知防Ṇࡢ役割ࠊࡾ࡞ᮍ検知ࡣ誤検

知ࡢ㸰倍ࡢ性能値࡛あࠊࡽࡇࡿ検知保持時間ࡣ検知応答時間ࡢ㸰倍ࠋࡿࡍ 

検知ࡽ࢚ࣜ歩行者ࡀ㏥出㸦ࣙࢪ࣮ࣝࢡ࢜ンⓎ生ࡾࡼ検知࡛ࡓࡗ࡞ࡃ࡞ࡁ場合ࢆ

含ࡴ㸧ࠊࡽ࡚ࡋ検知ࢆ࡛ࡲࡿ࡞ࣇ࢜検知保持時間ࠊࡋ出力周期ࡿࡼ遅延ࢆ含

800ࠊࡎࡵ ᅗࡣ検知保持時間ࠋࡿࡍ秒࣑ࣜ 「普「  ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡼ

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 「普「 検知保持時間 

 

「普1普「 検知性能ࡘい࡚ 

。1) 検討ෆ容 

。Ｆ) 検知対象ࡢ種類 

検知領域ෆ存在ࡿࡍ車両及び࣑ࢦや動物等ࡢ検知対象外物ࡢ扱いࡘい࡚検討ࢆ

行ࠋࡓࡗ 

。Ｇ) 検知対象ࡢ高ࡉ 

出力対象物体ࡢ高ࡘࡉい࡚ࠊ実㝿ᶓ断歩㐨ࢆ通行ࡿࡍ対象ࡢ検討ࢆ行ࠋࡓࡗ 

。Ｈ) 検知対象ࡿࡼ検知領域外ࡢࡽ影響 

検知領域付近ࢆ通行ࡿࡍ歩行者等ࡢ検知対象ࡾࡼ検知領域影響ࢆえࡿ物理量

ࠊࡣい࡚ࡘ物理量ࡿえࢆ影響検知領域ࠋࡓࡗ行ࢆい࡚検討ࡘࡇࡿࡍⓎ生ࡀ

検知領域付近ࢆ通行ࡿࡍ歩行者ࡢ影や斜ࡵ撮影ࡿࡼ検知領域ࡢ重ࡾ࡞等ࡀあࠋࡿ 

。「) 検討結果 

 。Ｆ) 検知対象ࡢ種類 

車両ࡢᚋࢁ歩行者等ࡀ隠ࣙࢪ࣮ࣝࢡ࢜ࡿࢀンࡣ可避࡛あࠋࡿᮍ検知ࡿࡼ故ࢆ

防Ṇࠊࡣࡵࡓࡿࡍ検知領域ෆࡢ車両ࢆ検知ࡣࡇࡿࡍᏳ全側ࡢ動作考えࠋࡿࢀࡽ

評価対象ࡢい㸦精ᗘ࡞ࡋࡣ誤検知ࠊࡣࡇࡿࡍ検知ࢆ車両ࡢ検知領域ෆࠊࡾࡼࢀࡇ

外㸧ྠࠋࡿࡍࡇ様ᶓ断歩㐨ୖࠊ࣑ࢦࡢ動物ࠊ車両等ࡢ移動物体ࡣ検知ࡶ࡚ࡋ誤

検知࡞ࡋい㸦精ᗘࡢ評価対象外㸧ࠋࡿࡍࡇ 

ࠊྠ࠾࡞ 時ࠊᶓ断歩㐨ࢆ利用࡚ࡋ㐨路ࢆᶓ断ࡿࡍ歩行者࣭自転車等ࡢ移動物体ࡳࡢ

 ࠋࡿࡍࡇࡿࡵດうࡼࡿࡍ検知ࢆ

 

非検知 検知 

検知保持時間 

出力周期 

非検知 

検知出力 
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。Ｇ) 検知対象ࡢ高ࡉ 

検知対象ࡢ高ࢆࡉ一人歩ࡿࡁ࡛ࡁ子供ࡢ背ࡢ高࡚ࡋࡉ 0普】5ｍ௨ୖࠋࡿࡍ 

。Ｈ) 検知対象ࡿࡼ検知領域外ࡢࡽ影響 

検知領域付近通行ࡿࡍ歩行者ࡢ影ࡿࡼ検知や斜ࡵ撮影ࡿࡼ検知領域ࡢ重࡞

ࡍᏳ全側࡛ࡢࡿࡍ存在ࡀ検知対象検知領域付近ࠋい࡞ࡋ誤検知ࡣ検知ࡿࡼࡾ

物理量ࡿࡍⓎ生検知領域ෆࡾࡼ検知対象ࡢ検知領域外ࠊࡽࡇࡿࡁ࡛ࡀࡇࡿ

 ࠋࡿࡍ対象外ࡢ誤検知時間ࡣ時間ࡿࡼ変化ࡢ

。Ｉ) 機器様案 

ୖグࢆふࡲえ検知対象及び検知性能ࡘい࡚ࡣ௨ୗࠋࡿࡍ 

。㺏) 検知対象 

歩㐨検知࢚ࣜ単存在ࡿࡍ歩行者や自転車等ࠊᶓ断歩㐨ࢆ利用࡚ࡋᶓ断ࡿࡍ移

動物体ࠋࡿࡍ 

。㺐) 検知性能 

 検知必要࡞物理量ࡀ得࡞ࢀࡽい場合ࢆ除ࠊࡁ௨ୗ示ࡍ性能ࢆ᭷ࠋࡿࡍࡇࡿࡍ

ࠊい条件࡛࡞ࢀࡉ遮蔽ンやᏳ全施設や付帯設備ࣙࢪ࣮ࣝࢡ࢜ࠊࡣ評価対象ࠊࡋࡔࡓ

15Ｐm景Ｍ ௨ୗࡢ等㏿࡛ࠊᶓ断歩㐨࢚ࣜ待機ࢆ࢚ࣜ一定方向通行ࠊ走行ࡿࡍ歩

行者ࠊ自転車等ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ検証時間ࡣ歩行者ࡀᶓ断歩㐨ࢆ通行可能࡞時間帯㸦歩

行者信ྕ灯器ࡀ青青点滅㸧ࠋࡿࡍ 

 ࠋࡇࡿ㸳％௨ୗ࡛あࡀ ᮍ検知時間率 = ᮍ検知時間㸭総存在時間 

ࡀ 誤検知時間率 = 誤検知時間㸭検知時間  10％௨ୗ࡛あࠋࡇࡿ 

区ศ࢚ࣜ検知ࡢ複数ࡣ場合又ࡓࡋ断ุࡿࡍ複数存在ࢆ検知対象ࡢࡘ㸯ࠊࡋࡔࡓ

検知ࠊ移動物体ࡢ車両等ࠊ動物ࠊ࣑ࢦࡢ検知領域ୖࠊ場合やࡓࡋ断ุࡿࡍ存在

領域外ࡢ検知対象ࡾࡼ検知領域ෆⓎ生ࡿࡍ物理量ࡢ変化ࡿࡼ時間ࡣ誤検知時

間ࡢ対象外0ࠋࡿࡍ普】5ｍ௨ୗࡢ検知対象ࡿࡼ時間ࡣᮍ検知時間ࡢ対象外ࠋࡿࡍ

ᮍࡢ検知応答時間ෆࠊࡋ対象外ࡢ誤検知時間ࡣ誤検知ࡿࡼ検知保持時間ࠊࡓࡲ

検知ࡣᮍ検知時間ࡢ対象外ࠋࡿࡍ 

「普1普」 検知ࡘ࢚ࣜい࡚ 

。1) 検討ෆ容 

ࠊࡓࡲࠋࡓࡗ行ࢆ検討ࡾࡼ種類ࡢ交差点ࠊい࡚ࡘ要㸭要ࡢ࢚ࣜン指定ࣙࢩࣉ࢜

流入側待機ࡘ࢚ࣜい࡚ࠊࡣ第㸰⦅グ載ࡢ検証実験ࡾࡼ検討ࢆ行ࠋࡓࡗ 

。「) 検討結果 

検知ࡢ࢚ࣜ単ࠊ࡚ࡋ流出側待機ࠊ࢚ࣜ流出側ᶓ断歩㐨ࠊ中央ศ㞳帯ࠊ流入側

ᶓ断歩㐨ࠊ流入側待機࢚ࣜ㸳単ࠋࡓࡋ 

㐨交法ࢆ鑑ࠊࡿࡳᶓ断歩㐨ୖࡢ歩行者存在通知ࡀ必要࡛ࠊ待機ࡢ࢚ࣜ計測ࡣ要

ࡿࡍ進入ᶓ断歩㐨ࡶࡋࡎ必ࡀ歩行者等ࡢ全࡚ࡿࡍ存在࢚ࣜ待機ࠊࡓࡲࠋࡿ言え

ࡇࡿࡍ増加ࡀ情報提供࡞要ࠊ場合ࡓࡋ計測ࢆ࢚ࣜ待機ࠊ࡚ࡗࡼࠋい࡞ࡽ限ࡣ



「5 

 

࢚ࣜ流出側待機ࠊࡋࡋࠋࡿいえࡿ要࡛あࡣ情報提供及び計測ࡢ࢚ࣜ待機ࠊࡶࡽ

検知応ࡢᶓ断歩㐨進入時ࠊࡓࡲࠊࡇࡿあࡀ場合ࡿい࡚ࡗ待ࢆ車両通過ࡀᶓ断者ࠊࡣ

答時間ศࢪ࣮࣐ࡢンࡿࢆ必要ࡀあࠊࡽࡇࡿ検知対象ࠊࡋ流入側待機ࡑࡣ࢚ࣜ

 ࠋࡓࡋンࣙࢩࣉ࢜ࡵࡓい࡞ࡀ理由ࡽࢀ

条件ࡿࡍ検知対象外ࢆ流入側ᶓ断歩㐨ࠊ中央ศ㞳帯ࡿい࡚ࡗ࡞ンࣙࢩࣉ࢜ࠊࡓࡲ

流流入側ᶓ断歩㐨ࠊ࡞段㝵ᶓ断方式ࡿࢀࡉ設置ࡀ歩行者灯器ࡶ中央ศ㞳帯ࠊࡣ

出側ᶓ断歩㐨ࡀ完全ศ㞳࡚ࢀࡉいࡿ場合ࠋࡓࡋ 

流入側待機ࡢ࢚ࣜ要㸭要ࡘい࡚ࠊࡣ右折待ࡕ車両ࡀᶓ断歩㐨㐩ࡢ࡛ࡲࡿࡍ時

間ࡢࡑ時間ෆ移動ࡿࡍ歩行者ࡢ距㞳㹖ａุࠊࡾࡼ断ࠋࡓࡋࡇࡿࡍ歩行者ࡢ移

動距㞳㹖ａࡀ流入側ᶓ断歩㐨ࡢ歩行者進行方向ࡢ距㞳Ａࡶࡾࡼ短い場合ࠊࡣ衝突ࡢ࡛ࡲ

余裕ࡀあࡽࡇࡿ流入側待機ࡣ࢚ࣜ要ࠊ逆㹖ａࡀＡࡾࡼ長い場合ࠊࡣ流入側待

機ࡣ࢚ࣜ必要ࠊࡓࡲࠋࡓࡋ計算必要ࡿ࡞歩行者ࡢ歩行㏿ᗘࡣ一般的࡞歩行者ࡢ

㏿ᗘ࡛あࡿ時㏿㸲Ｐm  ࠋࡓࡋ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 「普」 流入側待機ࡢ࢚ࣜ要㸭要 

 

㹒㹰 㸻 㸦㹊㹰 ＋ 㹊ｖ 㸧景 㸦㹂㸭㸰㸧 

㹖ａ㸻㹔 層 㸦㹒㹰 ＋㹒ｉ＋㹒ｐ㸧 

Lr㸸右折待࣏ࡕンࡽࢺ右折終了置ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳

Lv㸸࣒ࢸࢫࢩ設計車両長

Ａ:流入側ᶓ断歩㐨長ࡉ 

㹖a:歩行者移動距㞳 



「【 

 

 時間 お㹱がࡿࡍ要㹒㹰 㸸右折ࠊ࡛ࡇࡇ

㹊㹰 㸸右折待࣏ࡕンࡽࢺᶓ断歩㐨ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 おｍが 

㹊ｖ㸸࣒ࢸࢫࢩ設計車両長 おｍが 

㹂  㸸࣒ࢸࢫࢩ設計加㏿ᗘ おm景Ｘ「が 

㹖ａ㸸歩行者移動距㞳 おｍが 

㹔  㸸歩行者設計㏿ᗘ おm景Ｘが 

㹒ｄ㸸࣮ࣂࣛࢻ応時間 お㹱が 

㹒ｉ㸸ンࣛࣇ処理時間お㹱が 

㹒ｐ㸸㸦路側無線装置㸧車載࣒ࢸࢫࢩ処理時間お㹱が 

 

  各ࡢࢱ࣮࣓ࣛࣃ設定値ࠊࡣ௨ୗࡢ値ࢆ用いࠋࡿ 

㹊ｖ㸻㸳おｍが  㹂㸻「普0】おm景Ｘ「が 㹒ｉ 㸻0普5おＸが 㹒ｐ㸻1普0おＸが 

㹔㸸歩行者設計㏿ᗘ㸻㸲おＰm景Ｍがࢆおm景Ｘが換算ࡓࡋ㏿ᗘ 

 ࠋࡿࡍ目Ᏻࢆ右折ඛᶓ断歩㐨置࡚ࡋ原則ࠊࡣᶓ断歩㐨置ࠖࠕࡢ㹊㹰ࠊ࠾࡞

 

 ࠙試算例ࠚ 

  㹊㹰  㸻1」おｍが仮定ࠊࡿࡍ㹒㹰 ≒4普1】おＸがࠋࡿ࡞ 

歩行者設計㏿ᗘ㹔㸻㸲おＰm景Ｍが≒1普11おm景Ｘがࠋ 

௨ୖࠊࡾࡼ㹖ａ 㸻㹔 層 㸦㹒㹰 ＋㹒ｉ＋㹒ｐ㸧㸻1普11層㸦4普1】＋0普5+1普0㸧≒【普」おｍが 

 

「普1普4 設置環境条件ࡘい࡚ 

。1) 現行様ࡢ課題 

画像式ࡿࡅ࠾課題࡛あࠊࡿ夜間ࡢ明ࡉࡿ関ࡿࡍ規定࡞ࡀいࠋ 

。「) 検討ෆ容 

設置環境ࡿࡼ影響ࡘい࡚媒体ࡿࡼ㐪いࢆ検討ࠋࡓࡋ 

。」) 検討結果 

画像方式ࡢ場合ࠊ検知࢚ࣜෆࡃࡓࡗࡲ照明࡞ࡀい場所࡛ࡣᮍ検知ࡿ࡞可能性ࡀ

あࠊࡾࡼࢀࡇࠋࡿ画像方式特᭷ࡢ設置制限㡯ࠊ࡚ࡋ最ప照ᗘࢆ様書解説等グ載

 ࠋࡿࡍࡇࡿࡍ

 



「】 

 

「普「 㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࡢ要求性能見直ࡋ 

「普「普1 推定方式ࡘい࡚ 

 右折衝突故防Ṇ支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ整備費削減方策ࠊ࡚ࡋ必要ࢭンࢧ数ࢆ削減ࡇࡿࡍ

ࡍ設置ࢆ車両用感知器近い交差点手前側࢚ࣜ検知ࡢ対向直進車ࠊ࡚ࡋ目的ࢆ

  ࠋࡓࡋ検討ࢆࡇࡿ

࢚ࣜ検知ࡿࢀࡉ必要ࠊࡵࡓࡿ࡞࢚ࣜ死角ࡢࢧンࢭࡀ直ୗࡢࢧンࢭࠊ場合ࡢࡇ

ୗ流端࡛ࡲ検知ࢆ࢚ࣜ確保࡛࡞ࡁい場合ࡀあࡢࡇࠋࡿ対策ࠊ࡚ࡋ死角࢚ࣜ始点

車両置࣭ࠊ前提࡛ࡿࡍ等㏿移動ࡀ車両ࠊ࡚ࡋ࢚ࣜ推定ࢆ࡛ࡲୗ流端࢚ࣜ検知ࡽ

㏿ᗘࢆ出力ࡿࡍ方式ࡘい࡚検証ࢆ実施ࠋࡓࡋ 

「普「普「 現行様ࡢ課題 

推定࢚ࣜෆ࡛車両ࡀ加㏿࣭減㏿ࡓࡋ場合ࠊ出力結果実㝿ࡢ車両置࣭㏿ᗘࡢ㐪い

 ࠋࡿあࡀ可能性ࡿ࡛ࡀ影響ࢫࣅ࣮ࢧࡾࡼ

「普「普」 推定方式ࡢ見直ࡋ 

。1) 検討ෆ容 

推定࢚ࣜෆ࡛ࡢ車両ࡢ加㏿࣭減㏿ࡿࡼ影響ࡘい࡚ࠊ机ୖ検討及び第㸰⦅グ載

 ࠋࡓࡗ行ࢆ検討ࡾࡼ検証実験ࡢ

。「) 検討結果 

机ୖ検討例ࢆᅗ 「普4  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

ᅗ 「普4 推定ࡢ࢚ࣜ検討例 

 

車載ࠊࡣ࣒ࢸࢫࢩ㹒㹒㹁㸦９Ｎmご ９Ｔ （ＴせせＮＸＮＴＳ㸻対象移動体ࡢ࡛ࡲ距㞳平接近㏿ᗘ㸧ࡀ

㸴秒௨ୗࡢ場合ࠊ注意喚起ࢆ実施ࡿࡍ前提ࠋࡿࡍ 

。Ｆ)  推定開始置࡛ࡢ流入㏿ᗘࡿࡼ動作 

。㺏) ᅗ 「普4  ࠋࡿࡵ求ࢆ定㏿ᗘุࡿ࡞㹒㹒㹁㸺㸴秒ࠊい࡚࠾

㹔㸻㸦「0ｍ＋15ｍ㸧景【秒㸻「1Ｐm景Ｍ 

。㺐) 流入㏿ᗘ㹔ࡀ 「1Ｐm景Ｍ ௨ୖࡢ場合ࠊࡣ常㹒㹒㹁㸺㸴秒ࡵࡓࡿ࡞推定領域࡛ࡢ㏿

ᗘ変化ࡎࡽࡼ注意喚起ࡢ対象ࠋࡿ࡞ 

。㺑) 流入㏿ᗘୖࡀグᮍ満ࡢప㏿時や推定領域࡛加㏿ࡓࡋ場合ࠊ注意喚起ࡀࢀࡶⓎ生ࡍ

 ࠋࡿ

。㺒) 推定領域駐車࡚ࡋいࡿ車両ࡀⓎ生ࡓࡋ場合ࠊ注意喚起ࡀࢀࡶⓎ生ࠋࡿࡍ 

 

右折待ࡕ置 

停Ṇ線 

 置 推定開始置 20ｍ 15ｍࢧンࢭ

流入㏿ᗘ㹔 
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。Ｇ) 注意喚起ࢀࡶ対策㸦案㸧 

。㺏) ᅗ 「普4 ࡀ流入㏿ᗘ㹔ࠊ場合ࡢ 「1Ｐm景Ｍ ᮍ満ࡢ場合1」ࠊＰm景Ｍ ௨ୖ置換࡚ࡋ出力ࡍ

ࡎࡽࡼᗘ変化㏿ࡢෆ࡛࢚ࣜ推定ࡵࡓࡿ࡞㹒㹒㹁㸺㸴秒常ࠊࡾࡼࢀࡇࠋࡿ

注意喚起対象ࠊࡾ࡞Ᏻ全側ࡢ動作ࢫࣅ࣮ࢧࠊࡓࡲࠋࡿ࡞対象車両ࡢ目前接近

車両ࡀ存在࣮ࣂࣛࢻࠊࡵࡓࡿࡍ信ࡼࡿࡀ࡞ࡘう࡞要動作ࡢ懸念ࡣ限定的

考えࡢࡑࠋࡿࢀࡽࠊ従来ࡢ検知領域࡛ࡶ注意喚起ࡿ࡞ࢀࡶ停Ṇ線ࢆ通過࡚ࡋ

ࣝࢡ࢜ࠊやࡇࡿ࡞対象ࡢ注意喚起ࡶ車両࡞うࡼࡿ࡞㹒㹒㹁閾値ෆ࡚ࡋ㏿加ࡽ

 ࠋࡿࡁ期待࡛ࡶḟ効果ࡢ等ࡿあࡀ効果ࡶ࡚ࡋン対策ࣙࢪ࣮

。㺐) 適用交差点ࡢ条件ࠊ࡚ࡋ推定࢚ࣜෆ流入ศ岐路や駐車場等ࡢ施設ࡀ存在ࡍ

車ࡕ対向右折待ࠊࡾࡼ置ࡕ右折待ࠊࡣ場合࡞ෆ࡛駐車可能࢚ࣜ場合及び推定ࡿ

両ࡀ存在ࡿࡍ時࡛ࠊࡶ第 1 車線ࡀ見通ࡿࡏ範ᅖࢆ推定ୖࡢ࢚ࣜ流端ࡇࠋࡿࡍう

ࢻࡀ車両ࡿࡍⓎ進ࡽ推定領域ෆࠊ車両ࡿࡍ途中進入ෆ࢚ࣜ推定ࠊ࡛ࡇࡿࡍ

 ࠋࡿ࡞目視可能ࠊ直接ࡽ࣮ࣂࣛ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 「普5 推定ୖࡢ࢚ࣜ流端㸦案㸧 

 

「普」 共通課題 

 現行ࡢ車両用࣭歩行者用感知器ࡢ共通的࡞課題ࠊࡣ࡚ࡋ௨ୗࡢ㸰㡯目ࡀあࠋࡿ 

。1)  検知対象外物体ࡢ対応 

設置調整時存在࡞ࡋい物体ࡀ出現ࡓࡋ場合ࠊ車両や歩行者࡚ࡋ検知ࠋࡿࡅ⥆ࡋ逆

ࡅ⥆ࡾ残ࡀ㸧ࢢン࢟ࢫ࣐検知除外㸦ࠊࡣ場合ࡓࡋ消滅ࡀ固定物ࡓࡋ存在設置調整時

 ࠋい࡞ࡋ検知ࡿࡍ進入ࡀ物体࢚ࣜࡢࡑࠊࡵࡓࡿ

。「) 異常時ࡢ対応 

外的࡞重大要因ࡢⓎ生時。例えࡤ豪雨࣭濃霧࣭火災ࡢ煙ࡿࡼ過ᗘ࡞視界良や衝突

サ䞊ビ䝇対象車両 

補ຓ線㸦第㸯車線ࡢ中心㸧 

見通し範囲

対向右折待䛱車両 

㹂㹑㹑㹑感知器 

停Ṇ線ࡽ 15ｍ௨ୗࡘ見通ࡋ範ᅖ補

ຓ線ࡢ交点ࢆ推定ୖࡢ࢚ࣜ限ࠋࡿࡍ 
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故࣭地震ࢭࡿࡼンࢧ置変化等)ࢭࠊンࡣࢧ動作ࠊࡀࡿࡍ⥆⥅ࢆ実用十ศ࡞精ᗘࡢ

情報ࡀ出力ࡿࢀࡉ場合ࡀあࡘࢀࡇࠋࡿい࡚ࠕࠊ計測状態ࠖࢆ異常࡚ࡋ出力ࡇࡿࡍ

 ࠋࡿ可能࡛あࡶ情報提供࡞ヲ細ࡾࡼࠊࡣ࡚ࡗࡼ装置や状況ࠊࡀࡿい࡚ࡋ

「普」普「 検知対象外物体ࡢ対応 

 。1) 検討ෆ容 

設置調整時存在࡞ࡋい物体ࡘい࡚௨ୗࡢ㸰点࡛検討ࢆ行ࠋࡓࡗ 

 。Ｆ) ࢬࢧや置ࡀ明確࡛あࡿ物体ࡢ出現࣭消滅 

 。Ｇ) ࢬࢧや置ࡀ明確࡛࡞い物体ࡢ出現࣭消滅 

。「) 検討結果 

 。Ｆ) ࢬࢧや置ࡀ明確࡛あࡿ物体ࡢ出現࣭消滅 

駐車車両や新設建造物等ࡀ出現ࡓࡋ場合ࠊ自動࡛࢟ࢫ࣐ンࢢ㸦検知除外機能㸧ࢆ行うࠋ

消滅ࡓࡋ場合ࠊ自動࡛࢟ࢫ࣐ンࢢ㸦検知除外機能㸧ࢆ解除ࠋࡿࡍ 

通常ࡢ信ྕ機ࣝࢡࢧࡿࡅ࠾時間程ᗘ㸦約㸱ศ㸧現ࡓࢀ場合࢟ࢫ࣐ࡣンࢢ㸦検知除

外機能㸧ࢆ実施ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ消滅ࡓࡋ場合ࡣ即時࢟ࢫ࣐ンࢢ㸦検知除外機能㸧ࢆ解除

 ࠋࡿࡍ

 。Ｇ) ࢬࢧや置ࡀ明確࡛࡞い物体ࡢ出現࣭消滅 

街路樹等ࡀ風࡛揺ࡿࢀ場合ࠊࡣ自動࢟ࢫ࣐ンࢢ㸦検知除外機能㸧ุࡢ断ࡀ困㞴考え

ࢻ࢞運用ࠊࡵࡓࡿࢀࡽ考え必要ࡀ対応ࡢ保Ᏺ運用࡛ࠊࡣい࡚ࡘࡽࢀࡇࠋࡿࢀࡽ

い࡚ࡋ多Ⓨࡀ誤検知ࠊ࡚ࡗࡼ原因ࡢࡽ何ࠊࡓࡲࠋࡿࡍࡇࡿࡍ規定ン等ࣛ

ࡼ出力診断機能ࢧンࢭࠊࡣ場合ࡿい࡚ࡋ⥆⥅一定௨ୖࡿあࡀᮍ検知ࡣࡓࡲࠊ場合ࡿ

 ࠋࡿࡍࡇࡿࡍ出力࡚ࡋ異常ࢆ計測状態ࠖࠕࠊࡾ

   診断ෆ容ࡣ࡚ࡋ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ 

ᮏ装置ࡣ自身ࡢ出力診断機能ࠊࡾࡼ௨ୗࡢ状態ࢆ診断ࠋࡇࡿࡍ 

。㺏) 気象条件࡞ᮏ装置ࡢ外部環境ࡢ要因࡛ࠊ検知必要࡞物理量ࡀ得ࠊࡎࢀࡽ性 

能ࢆ確保࡛࡞ࡁい状態ࠋ 

。㺐) 検知ࡀ多Ⓨࠊࡋ⥆⥅ࡣࡃࡋࡶ通常考えうࡿ状態ୖࢆ回ࡿ検知状態ࠊࡋࡔࡓࠋ検知

多Ⓨุ⥆⥅ࡣࡃࡋࡶ定ࡿࡍ値ࠊࡣ設置地点ࡿࡅ࠾検知対象ࡢ状況ࡾࡼ設定値

 ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡁ変更࡛ࢆ

。㺑) ᮍ検知状態ࡀ連⥆的ࠊࡋ⥆⥅通常考えうࡿ状態ୖࢆ回ࡿᮍ検知状態ࠊࡋࡔࡓࠋ

ᮍ検知状態ࡀ連⥆⥅⥆ุ定ࡿࡍ値ࠊࡣ設置地点ࡿࡅ࠾検知対象ࡢ状況ࡾࡼ設

定値ࢆ変更࡛ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡁ 

ุ定基準ࢭࠊࡣンࢧ媒体や設置箇所ࡢ交通量ࡾࡼ決定ࠋࡿࡍ例ࠊ࡚ࡋ検知率

90%௨ୖࡀ 1 時間௨ୖ⥅⥆ࡣࡓࡲࠊᮍ検知状態ࡀ 1日௨ୖ⥅⥆ࡓࡋ場合等ࠊࡓࡲࠋ検

知領域ෆࡢ街路樹等ࡢ揺ࡾࡼࢀ誤検知࡚ࡋ⥆⥅ࡀいࡿ場合等ࠊࡣ街路樹ࢆ剪定ࡲ

 ࠋࡿࡍグ載ン等ࣛࢻ࢞運用ࢆ᪨ࡿࢀࡲ望ࡀࡇࡿࡍ除去等ࡣࡓ
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「普」普」 異常時ࡢ対応 

 。1) 検討ෆ容 

  計測状態ࡾࡼࠊ࡚ࡋヲ細࡞情報提供方法ࡘい࡚検討ࢆ行ࠋࡓࡗ 

。「) 検討結果 

装௨外ࢻ࣮ࢥ共通ࠊ用いࢆࢺࢵࣅ予備ࡢ感知器動作状況ࡿࡍ㏦信ୖࡽࢧンࢭ

置特᭷ࡢ任意ࢆࢻ࣮ࢥ追加可能ࠋࡿࡍ 

通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン規格ୖࠕࡢ感知器動作状況ࠖෆ࡛ࠊ現在ࠕ予備࡚ࠖࡗ࡞いࡿ

 ࠋࡃ࠾࡚ࡋ当࡚可能ࡾ独自割毎࣮࣮࣓࢝ࠊࡋⓏ録予備ࠖࠕࢆࢺࢵࣅ

い࡞ࡋ使用ࠊࡿࡍ使用ࠊࡵ参考ࡶ࡛ࡲࡃあࠊࡣ当࡚可能部ศࡾ独自割ࠊࡋࡔࡓ

 ࠋࡿࡍ断ุࡿࡼ管理者࣒ࢸࢫࢩࠊࡣ

Ⓩ録予備ࠊࡣ関連ࡿࡍࡢ規格ࡢ兼ࡡ合い及び将来規定ࡿࡍ可能性ࡢ高い機能

対ࠊࡋ予ࡵ使用ࢺࢵࣅࡿࡍ又ࢆ࢚ࣜࢱ࣮ࢹࡣ確保࡛ࡢࡶࡓࡋあࠋࡿⓏ録予備ࢺࢵࣅࡢ

又ࡣ࢚ࣜࢱ࣮ࢹࡣ定ཷࠊࡋ信側ࠕࡣ㸯 㸦ࠖ又ࠕࡣ㸮ࠖ௨外ࡢ値㸧ࡶ࡚ࡗ࡞支㞀ࡢ

 㸧ࠋࡿࡍ様ྠ場合ࡢ㸦予備ࠋ行うࢆい処理࡞

要求様࡛ࠕࠊࡣ自己診断ෆ容ヲ細出力ࠖࠕࠊ࡚ࡋ出力ෆ容࠾い࡚ࡽࡉࠊヲ細情

報ࢆ出力可能࡛あࡿ場合ࠊࡣ出力ࡶࡇࡿࡍ可ࡢࡑࠊࡋࡔࡓࠋࡿࡍෆ容ࡘい࡚ࡢ使

用ࠊ使用ࠊࡣ使用࣒ࢸࢫࢩࡿࡍ管理者ุ࡚断ࠋࠖࡿࡍࡢࡶࡿࡍ  ࠋࡿࡍグ載ࢆࡇ

 

「普4 要求様書 

  ᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࡿࡅ࠾路側ࢭンࡢࢧ要求性能ࢆ含ࡴ様ࡘい࡚ࡣ௨ୗูࡢ添ࡢ資

料示ࠋࡍ 

ู添㸱 ࠕ路車協調型ᬑ及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器 様化検討提案書㸦案㸧ࠖ  

ู添㸲 ࠕ路車協調型ᬑ及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器 様化検討提案書㸦案㸧ࠖ  
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」普 㐨路線形情報ࡢ要件 

」普1 ᗙ標参照系 

ᬑ及版㹂㹑㹑㹑用㐨路線形情報ࡢᗙ標参照系ࠊࡣ識ู子 ／違）「000９５ ࠊ 景 ZＴＳご ３Ｔ普。＝ࠊ

Y)ࠋࡿࡍ－ࠊ 

違）「000／ࠊ࠾࡞ 日ᮏ測地系ࡣ ９５ࠊ000」 あ࡛ࡇࡢ東京湾ᖹ均海面㸦９ＴＰとＴ ５ごＮせ㸧ࡣ

ᖹ面直角ᗙ標系㸦ᖹᡂࡣZＴＳご ３Ｔ普ࠊࡓࡲࠋࡿ 14ᖺ国土交通省告示第 9ྕ㸧ࡢ系番ྕࡇࡢ

  ࠋࡿあ࡛

」普「  ࢱ࣮ࢹ品質 

ᬑ及版㹂㹑㹑㹑用㐨路線形情報格納ࡿࢀࡉ各ࡢࢻ࣮ࣀᗙ標情報ࡢ置ṇ確ᗘࠊࡣ数

値地形ᅗࡢࢱ࣮ࢹ置精ᗘ準拠ࡓࡋ地ᅗ情報ࣞベࣝ 「500 ௨ୗࠋࡿࡍ 

」普」 ࢱ࣮ࢹ構造 

㐨路線形情報ࡣ㐨路構ᡂ単毎ࢡࢵࣟࣈ化ࡓࢀࡉ構造࡚ࡗ࡞いࠋࡿᅗ」普1㐨路線

形情報ࡢ構ᡂ単ࡢ概要ࢆ示ࠋࡍ 

 

 
 

ᅗ」普1 㐨路線形情報ࡢ構ᡂ 

 

」普」普1 流入方路情報ࡢ省略 

全ࡣ࡚ࡋ対流出方路ࠋࡇࡿࡍ可能ࢆ省略ࡢい流入方路情報࡞ࡋ提供ࢆࢫࣅ࣮ࢧ

ୗ流ࠊࡣい場合࡞ࡋ提供ࢆ路線信ྕ情報ࠋࡇࡿࡍ設定ࢆୗ流路線情報流出方路ࡢ࡚

路線情報ࠊࡣୗ流交差点数㸻㸯ࠊ交差点㹇㹂㸻㸮ࠊ࡚ࡋ終点ࢆࡳࡢࢻ࣮ࣀⓏ録ࡿࡍ

 ࠋࡇ
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」普」普「 ࢻ࣮ࣀ設置置ࡘい࡚ 

原則ࠊ࡚ࡋ車線方向ࢻ࣮ࣀࡢ設置置ࡣ車線増減ࡢ影響ࡃࡅཷࢆい各ࣜンࡢࢡ中

央部相当ࡢ௦表車線ࠋࡿࡍ 

௨ୗࢻ࣮ࣀࠊ種ู毎ࡢ㐨程距㞳方向ࡢ設置基準置ࢆ示ࠋࡍ 

。1) 起点ࢻ࣮ࣀ 

提供࣒ࢸࢫࢩࡿࢀࡉ対ࡿࡍ路側無線装置ࡢ通信ࡢ࢚ࣜ基ᮏ条件࠾い࡚ୖࠊ 流端ࢆ

確保可能࡞置ࠊྠ࠾࡞ࠋࡇࡿࡍ 一方路対࡚ࡋ複数ࡀ࣒ࢸࢫࢩ提供ࡿࢀࡉ場合ࠊࡣ

交差点中心ࡽ最ࡶ遠ୖࡢ࣒ࢸࢫࢩࡿ࡞ࡃ流端ࢆ起点ࢻ࣮ࣀ置ࠋࡇࡿࡍ 

。「) 経由ࢻ࣮ࣀ 

起点ࠊࢻ࣮ࣀศ岐ࠊࢻ࣮ࣀ停Ṇ線ࢻ࣮ࣀ等ࡢ経由点࡚ࡋ各ࢻ࣮ࣀ間距㞳ࡀ流入方路

 ࠋࡇࡿࡍ設置うࡼࡿ࡞0ｍ௨ୗ「ࡣ࡛

 

 

ᅗ」普「 経由ࡢࢻ࣮ࣀ概要 

 

。」) ศ岐ࢻ࣮ࣀ 

流入方路ศ岐方路ࡀ重ࡿ࡞範ᅖෆࢆࢻ࣮ࣀ設置ࠋࡇࡿࡍ 

 

 

ᅗ」普」 ศ岐ࡢࢻ࣮ࣀ概要 

 

。4) 流入路停Ṇ線ࢻ࣮ࣀ 

提供交差点流入路ࡿࡅ࠾停Ṇ線ࣜࡢンࢡ௦表車線ࢆࢻ࣮ࣀ設置ࠋࡇࡿࡍ 

 

 

ᅗ」普4 流入路停Ṇ線ࡢࢻ࣮ࣀ概要 

 

     

 

30m ௨ୗ 30m ௨ୗ 30m ௨ୗ 



」」 

 

。5) 終点ࢻ࣮ࣀ 

流出方路ࡢ終点ࣜࡿ࡞ンࢡ௦表置ࢆ表ࠊࡋ流入側停Ṇ線ࡢ延長線ୖࢆࢻ࣮ࣀ設

置ࠋࡇࡿࡍ流出専用ࣜンࡢࢡ場合ࠊࡣ隅ษࡾ部10ࡑࡼ࠾ࡽｍୗ流置ࠋࡿࡍ 

 

ᅗ」普5 終点ࡢࢻ࣮ࣀ概要 

 

」普」普」 ࡢࢻ࣮ࣀ重複定義ࡘい࡚ 

ࢻ࣮ࢥ種ูࢻ࣮ࣀ㹇㹂ࢻ࣮ࣀࠊ場合ࡿࡍ共存ࡀࢻ࣮ࣀ複数設置許容範ᅖෆࢻ࣮ࣀ 

ࡇࡿࡍ存在ࡀࢻ࣮ࣀࡿ࡞ࡌྠࡀ流入車線数ࠊ進行方ࠊᗙ標情報ࢻ࣮ࣀࠊࡾ࡞異ࡀ

 ࠋࡿࡍ許容ࢆ

 

」普4 ࢫࣅ࣮ࢧ対応ࢫࣅ࣮ࢧࡓࡋ距㞳情報 

表」普4普1ࢫࣅ࣮ࢧ対応ࡓࡋ㹂㹃＿ࢫࣅ࣮ࢧ距㞳種ูࢫࣅ࣮ࢧࠊࢻ࣮ࢥ距㞳情報ࢆ示

 ࠋࡍ

表」普1 ࢫࣅ࣮ࢧ対応ࢫࣅ࣮ࢧࡓࡋ距㞳情報 

ࢫࣅ࣮ࢧ 称ྡ࣒ࢸࢫࢩ

距㞳種ู

 ࢻ࣮ࢥ

 距㞳情報ࢫࣅ࣮ࢧ

信ྕ情報提供ࢫࣅ࣮ࢧ 㸰 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ停Ṇ線ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

㸱 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ交差点中心ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

一時停Ṇ規制見落ࡋ防Ṇ

支援࣒ࢸࢫࢩ 

㸰 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ停Ṇ線ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

㸱 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ交差点中心ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

出会い頭衝突故防Ṇ支援

 㸦非優ඛ㐨路㸧࣒ࢸࢫࢩ

ᮍ定義 ᮍ定義 

ᕥ折時衝突防Ṇ支援 

 ࣒ࢸࢫࢩ

㸰 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ停Ṇ線ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

㸱 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ交差点中心ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

㸲 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ操舵開始地点ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

㸳 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽᕥ折ඛ終点ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

右折時衝突防Ṇ支援 

 ࣒ࢸࢫࢩ

 

 

 

㸰 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ停Ṇ線ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

㸱 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ交差点中心ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

㸵 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ右折待ࡕ置ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

㸶 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ右折ඛ終点ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

終点
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㸦右折ඛ㸧歩行者ᶓ断見落

 ࣒ࢸࢫࢩ防Ṇ支援ࡋ

㸰 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ停Ṇ線ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

㸱 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ交差点中心ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

㸵 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ右折待ࡕ置ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

㸶 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ右折ඛ終点ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

 

 㐨程距㞳ࡢ࡛ࡲ停Ṇ線ࡽ起点ࢫࣅ࣮ࢧ (1。

ࡿ至ࢻ࣮ࣀ停Ṇ線ࡽࢻ࣮ࣀ起点ࠊࡣ㐨程距㞳ࠖࡢ࡛ࡲ停Ṇ線ࡽ起点ࢫࣅ࣮ࢧࠕ

各ࢆࢻ࣮ࣀ直線࡛結ࡔࢇ距㞳ࠋࡿࡍ 

 

ᅗ」普【 ࢫࣅ࣮ࢧ起点ࡽ停Ṇ線ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

 

。「) 交差点ࡿࡅ࠾各ࢫࣅ࣮ࢧ距㞳情報 

交差点ࡿࡅ࠾各ࢫࣅ࣮ࢧ距㞳情報ࠊࡣ起点ࡽࢻ࣮ࣀ停Ṇ線ࢻ࣮ࣀ至ࡢ࡛ࡲࡿ㐨

程距㞳ࢆ共通ࠊ࡚ࡋ停Ṇ線ࡽࢻ࣮ࣀ対応ࡿࡍ経由地点ࢆ直線࡛結ࡔࢇ距㞳ࠋࡿࡍ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ」普】 交差点ෆ部ࡢ㐨程距㞳 

 

௨ୗ各ࢫࣅ࣮ࢧ距㞳情報࡛用いࡿ対象点ࡢࢻ࣮ࣀ概要補足㡯ࢆ示ࠋࡍ 

。Ｆ) ࢫࣅ࣮ࢧࠕ起点ࡽ交差点中心ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳ࠖ 

ࡢ提供点ᗙ標情報ࡽࢻ࣮ࣀ停Ṇ線ࠊ㐨程距㞳ࠖࡢ࡛ࡲ停Ṇ線ࡽ起点ࢫࣅ࣮ࢧࠕ

対象࡛あࡿ交差点中心置ࡢ࡛ࡲ直線距㞳ࢆ合計ࡓࡋ㐨程距㞳ࠋࡇࡿࡍ交差点中心

置ࠊࡣ交差点ࡢ௦表地点࡚ࡋ中心置相当ࢆ表ࠋࡍ交差点中心置ࡀ右折待ࡕ置

 ࠋࡇࡿࡍ決定ࢆ置࡚ࡋ配慮ࢆࡇࡿࡍ௦替࡚ࡋ

ᕥ折ඛ終点 

停Ṇ線 

交差点中心 

(右折待ࡕ置) 

層 操舵開始地点 

× 

起点 

交差点終点 

右折ඛ終点 
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。Ｇ) ࢫࣅ࣮ࢧࠕ起点ࡽ操舵開始地点ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳ࠖ 

࡛ࡲ操舵開始地点ࡽࢻ࣮ࣀ停Ṇ線ࠊ㐨程距㞳ࠖࡢ࡛ࡲ停Ṇ線ࡽ起点ࢫࣅ࣮ࢧࠕ

ࡢ停Ṇ線～交差点終点間ࠊࡣ操舵開始地点ࠋࡇࡿࡍ㐨程距㞳ࡓࡋ合計ࢆ直線距㞳ࡢ

ࣜンࠊ࡛ୖࢡ路肩㸦又ࡣ路側線㸧ࡀᕥ折方向湾曲ࢆ開始ࡿࡍ地点付近ࠊ࠾࡞ࠋࡿࡍ

停Ṇ線ୖ࡛既路肩ࡀ湾曲࡚ࡋいࡿ場合ࠊࡣ停Ṇ線ࢆ操舵開始地点ࠋࡿࡍ操舵開始地

点ࡢ考え方ࢆᅗ」普8示ࠋࡍ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 」普8 操舵開始地点ࡢ考え方 

 

。Ｈ) ࢫࣅ࣮ࢧࠕ起点ࡽᕥ折ඛ終点ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳ࠖ 

当ヱ交差点ࢫࣅ࣮ࢧࡿࡅ࠾距㞳情報ࡢ対象点ࠊ࡚ࡋࢻ࣮ࣀ操舵開始地点ࡀ定義ࡉ

 ࠋࡇࡿࡍ距㞳ࡓࡋ経由ࡽ流ୖࢆࢀࡑࠊࡣ場合ࡿい࡚ࢀ

経由点ࢫࣅ࣮ࢧࡀ対象点定義࡚ࢀࡉい࡞い場合ࢫࣅ࣮ࢧࠕࠊࡣ起点ࡽ停Ṇ線ࡢ࡛ࡲ

㐨程距㞳ࠖࠊ停Ṇ線ࡽࢻ࣮ࣀ対象ࡢᕥ折ඛ終点ࡢ࡛ࡲࢻ࣮ࣀ直線距㞳ࢆ合計ࡓࡋ㐨

程距㞳ࠋࡇࡿࡍ 

。Ｉ) ࢫࣅ࣮ࢧࠕ起点ࡽ右折待ࡕ置ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳ࠖ 

࡛ࡲ置ࡕ右折待ࡽࢻ࣮ࣀ停Ṇ線ࠊ㐨程距㞳ࠖࡢ࡛ࡲ停Ṇ線ࡽ起点ࢫࣅ࣮ࢧࠕ

ࡿࡍ௦替࡚ࡋ置ࡕ右折待ࢆ交差点中心ࠋࡇࡿࡍ㐨程距㞳ࡓࡋ合計ࢆ直線距㞳ࡢ

 ࠋࡇ

。ご) ࢫࣅ࣮ࢧࠕ起点ࡽ右折ඛ終点ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳ࠖ 

当ヱ交差点ࢫࣅ࣮ࢧࡿࡅ࠾距㞳情報ࡢ対象点ࠊ࡚ࡋࢻ࣮ࣀ右折待ࡕ置ࡀ定義ࡉ

 ࠋࡇࡿࡍ距㞳ࡓࡋ経由ࡽ流ୖࢆࢀࡑࠊࡣ場合ࡿい࡚ࢀ

操舵開始地点 

停Ṇ線 

 ࢻ࣮ࣀ

交差点終点 

 ࢻ࣮ࣀ

路肩湾曲 

開始地点 

ᕥ折ඛ終点 

 ࢻ࣮ࣀ



」【 

 

経由点ࢫࣅ࣮ࢧࡀ対象点定義࡚ࢀࡉい࡞い場合ࢫࣅ࣮ࢧࠕࠊࡣ起点ࡽ停Ṇ線ࡢ࡛ࡲ

㐨程距㞳ࠖࠊ停Ṇ線ࡽࢻ࣮ࣀ対象ࡢ右折ඛ終点ࡢ࡛ࡲࢻ࣮ࣀ直線距㞳ࢆ合計ࡓࡋ㐨

程距㞳ࠋࡇࡿࡍ 

ࡿ࡞0ｍ௨ୖ「ࡀ直線距㞳ࡢ࡛ࡲࢻ࣮ࣀ右折ඛ終点ࡢ対象ࡽࢻ࣮ࣀ停Ṇ線ࠊࡋࡔࡓ

場合ࠊࡣ交差点中心ࢆ経由ࡓࡋ㐨程距㞳ࠋࡇࡿࡍ 

 

4普 通信ࡢࣝࢥࢺࣟࣉ要件 

 ᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࡿࡅ࠾路車間ࡢ通信条件ࠊ交換ࡿࢀࡉ通信ෆ容ࡘいู࡚ࠊࡣ添㸶

い࡚࠾ン規格㸦案㸧ࠖࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉ㹇㹒㹑路側機 無線式ᬑ及版㹂㹑㹑㹑用通信ࠕ

規定ࠋࡿࡍ 

 

5普 ࣒ࢸࢫࢩ定義 

ᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࡢ各ࡢ࣒ࢸࢫࢩ設計方針ࠊ路側機器求ࡿࢀࡽࡵ機能ࠊ動作ࡢ概要及

び路側機器ࡢ設置基準等ࡘいู࡚ࠊ添㸯ࠕᏳ全運転支援࣒ࢸࢫࢩ㸦㹂㹑㹑㹑ࣞベࣝϩ㸧

 ࠋࡿࡍい࡚規定࠾ࠖ(㸫。案⦆࣒ࢸࢫࢩ定義書 㸫ᬑ及版㹂㹑㹑㹑電波࣒ࢸࢫࢩ

 

 



」】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

第㸲⦅ ᬑ及版㹂㹑㹑㹑ࡢ運用対応ࡓࡋ  

交通管制ࢭン࣮ࢱ機能ࡢ検討 
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 ᮏ⦅࡛ࠊࡣ㹇㹒㹑無線ࡢ࣒ࢸࢫࢩᑟ入時及び運用時࠾い࡚ࠊ交通管制ࢭンࡀ࣮ࢱ必

要ࡿ࡞ࡍ機能ࠊ実施ࡁࡍ作業ࠊ運用方針等ࡘい࡚述ࠋࡿ 

 

1㸬交通管制ࢭン࣮ࢱ求ࡿࢀࡽࡵ機能 

㹇㹒㹑無線ࠊࡣ࡛࣒ࢸࢫࢩ交通管制ࢭン࣮ࢱ中央装置࠾い࡚ࠊ௨ୗࡢ㡯グࡍ機能

ୗグ機能ࠊ対応等࡛ࡢ改修や中央装置更新時ࡢ既設中央装置ࠊࡵࡓࡢࡇࠋࡿ࡞必要ࡀ

 ࠋࡿあࡀ必要ࡿࡍ構築ࢆ࣮ࢱンࢭ交通管制うࡼࡿ備えࢆ

路車協調型㹂㹑㹑㹑用ୗ装置㸦ග࣭電波実験㸧ࠖࠕࠊ従来ࠊࡣ機能ࡢᮏ㡯ࠊ࠾࡞ 設ࡢ

置ࡾࡼ実現࡚ࢀࡉいࠋࡿᚋࡢ標準化࠾い࡚ࠊࡣୗグࡢ中央装置標準様書ࡢ改訂

 ࠋࡿࢀࡲ望ࡀࡇ行うࢆ機能定義࡚ࡋ

࣭端ᮎ対応装置 様書 

࣭端ᮎ制御ࢡࢵࣟࣈ 様書 

࣭交通情報ࢡࢵࣟࣈ 様書 

 様書 ࢡࢵࣟࣈ管理࣒ࢸࢫࢩ࣭

㸦注㸸㹆㹋㹇機能ࡘい࡚ࠊࡣ各ࡢࢡࢵࣟࣈ機能含ࡿࢀࡲ㸧 

1普1 㹇㹒㹑路側機無線管理機能 

㹇㹒㹑路側機ࡢ動作状態ࢆ集࣭照会࡛ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡁ㹇㹒㹑路側機ࡢࡽ電波ࡢ

Ⓨ射ࠊ休Ṇࢆ指௧࡛ࠋࡇࡿࡁ 

ࢆ電波Ⓨ射休Ṇࡕ直ࠊ場合ࡓࡋ検出ࢆⓎ射ࡢ良電波ࡿࡅ࠾㹇㹒㹑路側機ࠊ࠾࡞

指௧ࠋࡇࡿࡍ 

 

1普「 㹇㹒㹑無線ࢸࣜࣗ࢟ࢭ管理機能 

㹇㹒㹑路側機ࡀ無線通信時使用ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡿࡍ情報ࡘい࡚ࠊ㹇㹒㹑路側機ࡀ複

数保持࡚ࡋいࢸࣜࣗ࢟ࢭࡿ情報対ࠊࡋ一部ࡢ情報ࢆษࡾ替えࡢࡵࡓࡿ指௧情報ࢆ中

央装置ࡽ㏦信࡛ࠋࡇࡿࡁ 

 

1普」 㹂㹑㹑㹑用࣓ࢪ࣮ࢭࢵ㏦信管理機能 

㹇㹒㹑路側機対ࡢ࣒ࢸࢫࢩࠊࡋ運用中㸭調整中ࡢษࡾ替え及び࣓ࢪ࣮ࢭࢵ個ูࡢ㏦

信許可㸭᭷効࣭無効指定㸭㏦信禁Ṇࡢ要求ࢆ行う࣓ࡢ࣒ࢸࢫࢩࠊࡓࡲࠋࡇンࢼࢸンࠊࢫ

端ᮎ装置異常時等ࠊ全࣓ࡢࢪ࣮ࢭࢵ㏦信禁Ṇࢆ要求ࠋࡇࡿࡍ 

 

1普4 静的࣓ࢪ࣮ࢭࢵⓏ録機能 

㹇㹒㹑路側機ࡽ提供ࡢࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࡿࡍ種ู数ࢆ指定࣭管理࡛ࠋࡇࡿࡁ 

  管理対象ࡣࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࡿࡍ௨ୗࠋࡿࡍ 

。1) 㐨路線形情報 

 支援情報ࢫࣅ࣮ࢧ (」。

。」) 規制情報 
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1普5 㐨路線形情報管理機能 

㹂㹑㹑㹑ࣞベࣝϩ用ࡢ静的情報࡛あࡿ㐨路線形情報ࠊ規制情報等ࡢ㐨路関ࡿࡍ情報

 ࠋࡇࡿࡁ࡛ࡀ集⦆ࠊ管理ࡢ

 

1普【 時刻管理機能 

中央装置ࡢ時刻基࡙い࡚ࠊ㹇㹒㹑路側機対࡚ࡋ時刻修ṇࢆ指௧ࠋࡇࡿࡍ 

標ࠊࡾࡼ部㸧ࣂ࣮ࢧ࣒ࢱ㸦ࢡࢵࣟࣈ管理࣒ࢸࢫࢩࠊࡣ時刻ࡢ中央装置自身ࠊ࠾࡞

準時刻ྠ期࡚ࡋいࢆࡇࡿ前提ࠋࠋࡿࡍ 

 

1普】 端ᮎ制御機能 

㹇㹒㹑路側機接⥆ࠊࡋ㹓㹂形伝㏦ࡿࡼ㏦ཷ信ࠋࡇࡿࡁ࡛ࡀ 

 ࠋࡇࡿࡼ規格ࡢୗグࠊࡣい࡚ࡘࣝࢥࢺࣟࣉ通信ࠊ࠾࡞

 㸦実験㸧規格ࠖࢪ࣮ࢭࢵ㹇㹒㹑無線路側機 㹂㹑㹑㹑用㹂Ａ㹒㹃㹖㸫Ａ㹑㹌࣓ࠕ

 共通㸦実験㸧規格ࠖࢪ࣮ࢭࢵ㹇㹒㹑無線路側機 㹂Ａ㹒㹃㹖㸫Ａ㹑㹌࣓ࠕ

 

1普8 警報出力機能 

㞀害時ࡢ通知手段ࠊ࡚ࡋḟࡢ㡯目ࢆ出力࡛ࠋࡇࡿࡁ 

。1) 㹇㹒㹑路側機ࡢ異常 

。「) 㹇㹒㹑路側機ࢆ接⥆ࡿࡍ中央装置自身ࡢ異常 

 

1普9 ࣐ンࢩ࣐ン表示機能 

中央装置ࡢ表示部ࡣࡓࡲ㹆㹋㹇装置ࠊ࡚ḟࡢ情報ࢆ表示࡛ࠋࡇࡿࡁ 

。1) 㹇㹒㹑路側機ࢆ接⥆ࡿࡍ中央装置ࡢ状態情報 

。「) 㹇㹒㹑路側機状態 

。」) 提供ࡢࢫࣅ࣮ࢧ運用状態 

 

1普10 中央装置ࡢ機能追加㡯目案 

前㡯࡛࡛ࡲ述ࡓ機能ࡘい࡚ࠊ交通管制ࢭン࣮ࢱ中央装置対ࡿࡍ機能追加㡯目案

 ࠋࡍ示表1普1ࢆ一覧ࡢ
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表1普1 中央装置機能追加㡯目案 

࠙端ᮎ対応装置追加機能ࠚ 
 

３Ｔ ྡ࣒ࣛࢢࣟࣉ 機能概要 

1 
㹇㹒㹑路側機 

機能 

㹓㹂形端ᮎ 

制御処理 

㹇㹒㹑路側機接⥆ࠊࡋ㹓㹂形伝㏦ࡾࡼ無線装置

状態ࠊ無線装置指௧等ࡢ㏦ཷ信ࠋࡇࡿࡁ࡛ࡀ 

㹂㹑ࡢ㹂㹑㹑㹑運用指௧等ࡾࡼ㹓㹂形伝㏦ࠊࡓࡲ

㹑㹑用電文ࡢ㏦ཷ信ࠋࡇࡿࡁ࡛ࡀ 

㹇㹒㹑路側機ࠊࡽ㹓㹂形伝㏦ࡾࡼ車両情報ཷࡢ

信ࠋࡇࡿࡁ࡛ࡀ 

    
࠙端ᮎ制御ࢡࢵࣟࣈ追加機能ࠚ 

 
３Ｔ ྡ࣒ࣛࢢࣟࣉ 機能概要 

1 

㹇㹒㹑路側機 

機能 

㹇㹒㹑路側機 

監視 
㹇㹒㹑路側機ࡢ動作状態ࢆ監視ࠋࡇࡿࡍ 

「 
㹇㹒㹑路側機 

指௧ 

交通情報ࡢࡽࢡࢵࣟࣈ指௧基࡙ࠊࡁ㹇㹒㹑路側

機電波ࡢⓎ射࣭停Ṇࡢ指௧情報ࢆ㏦信࡛ࡇࡿࡁ

 ࠋ

」 

㹇㹒㹑路側機 

 ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

管理 

㹇㹒㹑路側機ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡢ情報ࢆᮏ装置࡛管理

 ࠋࡇࡿࡁ࡛

4 
交通情報 

 ⥆接ࢡࢵࣟࣈ

交通情報ࢡࢵࣟࣈ接⥆ࡋ㹇㹒㹑路側機関ࡿࡍ

情報ࢆ㏦ཷ信࡛ࠋࡇࡿࡁ 

5 

㹂㹑㹑㹑機能 

㹂㹑㹑㹑ࣞベ

ࣝϩ࣒ࢸࢫࢩ 

運用開始㸭停

Ṇ機能 

㹂㹑㹑㹑ࢫࣅ࣮ࢧࡢ開始㸭停Ṇࡢ決定ࡀ可能ࡇ࡞

 ࠋ

【 情報Ⓩ録機能 
ᮏࢡࢵࣟࣈⓏ録ࡓࢀࡉ情報ࠊࢆ㹇㹒㹑路側機㏦

信࡛ࠋࡇࡿࡁ 

】 
㐨路線形情報 

管理機能 

㹂㹑㹑㹑࡛用いࡿ㐨路線形情報等ࡢ㐨路関ࡿࡍ

情報ࢆ過去㸰世௦௨ୖ管理࡛ࠋࡇࡿࡁ 

    
࠙交通情報ࢡࢵࣟࣈ追加機能ࠚ 

 
３Ｔ ྡ࣒ࣛࢢࣟࣉ 機能概要 

1 
ୗ装置情報 

集 

㹇㹒㹑路側機 

状態情報集 

端ᮎ制御ࡽࢡࢵࣟࣈ㹇㹒㹑路側機ࡢ状態情報ࢆ

集ࢱ࣮ࢹࠊࡋベ࣮ࢫ蓄積ࠋࡇࡿࡍ 

「 㹆㹋㹇管理 
㹇㹒㹑路側機 

無線制御 

㹇㹒㹑路側機対ࠊ࡚ࡋ電波ࡢⓎ射࣭停Ṇࡢ指௧ࢆ

行うࠋࡇ 

」 
高ᗘ化情報 

提供 

㹂㹑㹑㹑情報 

提供処理 

㹂㹑㹑㹑伴う交通情報ࠊᏳ全運転支援情報等ࡢ提

供処理ࢆ行うࠋࡇ 

   

 

 



41 

 

 

 ࠚ追加機能ࢡࢵࣟࣈ管理࣒ࢸࢫࢩ࠙
 

３Ｔ ྡ࣒ࣛࢢࣟࣉ 機能概要 

1 
ᒚ歴情報集 

㸭蓄積 

㹇㹒㹑路側機 

稼働状況集 

㹇㹒㹑路側機ࡢ稼働状況㸭㞀害状況ࢆ蓄積ࡇࡿࡍ

 ࠋ

 照会ࢱ࣮ࢹ 」
㹇㹒㹑路側機 

稼働状況照会 
㹇㹒㹑路側機ࡢ稼働状況ࡀ照会࡛ࠋࡇࡿࡁ 

」 地ᅗ表示 
㹇㹒㹑路側機 

稼働状況 
㹇㹒㹑路側機ࡢ稼働状況ࢆ地ᅗୖ表示ࠋࡇࡿࡍ 

4 
高ᗘ化ࢸࢫࢩ

 管理࣒

㹂㹑㹑㹑情報 

管理 

㹂㹑㹑㹑情報伴うࡢࢱ࣮ࢹ集࣭ 蓄積等ࢆ行うࡇ

 ࠋ
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「㸬ࡢ࣒ࢸࢫࢩ運用 

㹇㹒㹑路側機ࢆ利用ࡓࡋ㹂㹑㹑㹑࠾い࡚ࠊᑟ入計画࣭設計ࠊ調㐩ࠊ維持管理࣭保Ᏺࠊ

移設ࠊ廃棄いࡢࣝࢡࢧࣇࣛࡓࡗ各࠾ࢬ࣮࢙ࣇい࡚ࠊ都㐨府県警察交通管制ࢭン

 ࠋ行うࢆ検討࡚い࡚「普1㡯ࡘ概要ࡢ運用業務ࡿ࡞い࡚必要࠾࣮ࢱ

࠾࡚ࢀ入ࡾྲྀࢆࡳ組ࡢࡵࡓࡿࡍ担保ࢆࢸࣜࣗ࢟ࢭ通信ࡣ࡛࣒ࢸࢫࢩࡢࡇࠊࡓࡲ

 ࠋࡿࡍࡇࡍ示࡚普「㡯」ࡣい࡚ࡘ運用業務ࡿ関わࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡾ

 

「普1 㹂㹑㹑㹑ࡢ運用 

電波ࢆ利用ࡓࡋ㹂㹑㹑㹑࠾い࡚ࠊᑟ入計画࣭設計ࠊ調㐩ࠊ維持管理࣭保Ᏺࠊ移設ࠊ

廃棄いࡢࣝࢡࢧࣇࣛࡓࡗ各࠾ࢬ࣮࢙ࣇい࡚ࠊ都㐨府県警察交通管制ࢭン࣮ࢱ

検ࠊ述ࡳࡢ検討概要ࡣ࡛ࡇࡇࠋ行うࢆい࡚検討ࡘ概要ࡢ運用業務ࡿ࡞い࡚必要࠾

討結果ูࠊࡣ添 ࠖ(㸦ᬑ及版㹂㹑㹑㹑㸧運用管理規定 概要⦅。案࣒ࢸࢫࢩ路車協調ࠕ11

 ࠋࡿࡍࡇࡍグ

「普1普1 管理体制運用࣒࣮࢟ࢫ 

 ᅗ 「普1 路車ࠋࡍい࡚示ࡘ࣒࣮࢟ࢫ管理体制ࡢ࣒ࢸࢫࢩ路車協調ࡴ含ࢆ㹂㹑㹑㹑

協調ࠊࡣ࣒ࢸࢫࢩ路車࣭ 車車間通信共通運用ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊ࣒࣮࢟ࢫ情報運用ࠊ࣒࣮࢟ࢫ

車載機運用ࠊ࣒࣮࢟ࢫ路側機運用ࡽ࣒࣮࢟ࢫ構ᡂࠋࡿࢀࡉᅗ中ࠊ実線ࡣ管理組織間ࡢ

関係ࠊࢆ太線ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡣ情報ࡢ授ཷࢆ含ࡴ管理組織間関係ࢆ示ࠋࡍ 

 

ᅗ 「普1 路車協調࣒࣮࢟ࢫࡢ࣒ࢸࢫࢩ管理組織ࡢ関係 
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 管理体制ࢸࣜࣗ࢟ࢭ (1。

路車協調ࠊࡣ࡛࣒ࢸࢫࢩ௨ୗࡢ管理組織ࡀ存在ࡢࡽࢀࡇࠋࡿࡍ管理組織ࠊࡀᅗ 「普1 

示ࡓࡋ体制ࢆ構築ࠊࡋ運営管理ࠋࡿࢀࡉ 

 

表 「普1 路車࣭車車間通信共通運用ࢆ࣒࣮࢟ࢫ構ᡂࡿࡍ管理組織 

管理組織 役割 

ࢫࢩ機器࣭ࠊ行いࢆ運用管理ࡢ全般࣒ࢸࢫࢩ主体 路車協調ࡵࡲࡾ

Ⓨ生時ࢺンࢹࢩンࢸࣜࣗ࢟ࢭ㞀害時や情報ࡢ࣒ࢸ

ᅗࢆ調整ࡢ関係組織間࣒ࢸࢫࢩࠊࡋ策定ࢆ対応方針

 ࠋ主体ࡿ

当面ࠊࡣ各組織ࡽ委員ࢆ派遣ࡿࡍ形࡛運用ࠕࡿࡍ路

車協調࣒ࢸࢫࢩ運用連絡会議㸦仮称㸧ࠖ 会議体࡞うࡼࡢ

担ࢆ役割ࡢࡇ公的機関等࡛ࡣ将来的ࠊࡀࡿࡍ想定ࢆ

うࡀࡇ望ࡋࡲいࠋ 

 

表 「普「 ࢸࣜࣗ࢟ࢭ情報運用ࢆ࣒࣮࢟ࢫ構ᡂࡿࡍ管理組織 

管理組織 役割 

㸦傍ཷ防ࢸࣜࣗ࢟ࢭ通信ࡿࡅ࠾࣒ࢸࢫࢩ情報運用管理団体 路車協調ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

Ṇࡋࡲࡍࡾ࡞ࠊ防Ṇࠊ改ࢇࡊ防Ṇ等㸧ࢆ確保ࡵࡓࡿࡍ

暗ྕࡿࡍ使用ࢀࡇࠊࡋ策定ࢆ規格ࡢ技術ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

鍵等ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡢ情報ࡢⓎ行ࢆ行う団体ࡇࠊࡣࡓࡲࠊ

 ࠋ団体群ࡢ複数ࡍࡓ果ࢆ役割ࡢࡽࢀ

㹇㹒㹑 （ＴＳＳごＨ図ࠊࡣ࡛ࡇࡇ 推進協議会㸦௨ୗࠕ協議

会ࠖいうࠋ㸧ࡼ࠾びⓎ行業務機関等ࡢ総称ࢆ指ࡍ 

認定㹑Ａ㹋࣓࣮ࢸࣜࣗ࢟ࢭ ࣮࢝情報運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡽ規格

書等ࡢ開示ࢆ認ࠊࢀࡽࡵ当ヱ規格書等準拠ࡓࡋ㹑Ａ㹋

㸦８ごＨつＷＮ図と AＵＵせＮＨＦ図ＮＴＳ ２ＴＩつせご㸧ࡢ開Ⓨ࣭製造ࢆ行う

 ࠋ࣮࣮࣓࢝

 契約等ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊ࡚ࡗࡼ情報運用管理団体ࢭ

情ࢸࣜࣗ࢟ࢭ㹑Ａ㹋ࠊ行いࢆ授ཷࡢ情報ࢸࣜࣗ࢟

報ࢆ格納ࡀࡇࡿࡍ可能࡛あࠋࡿ 

認定車載機࣓࣮ࢸࣜࣗ࢟ࢭ ࣮࢝情報運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡽ規格

書等ࡢ開示ࢆ認ࠊࢀࡽࡵ当ヱ規格書等準拠ࡓࡋ車載機

 ࠋ࣮࢝行う࣓࣮ࢆ開Ⓨ࣭製造ࡢ

 契約等ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊ࡚ࡗࡼ情報運用管理団体ࢭ

情ࢸࣜࣗ࢟ࢭ車載機ࠊ行いࢆ授ཷࡢ情報ࢸࣜࣗ࢟

報ࢆ格納ࡀࡇࡿࡍ可能࡛あࠋࡿ 

認定路側機࣓࣮ࢸࣜࣗ࢟ࢭ ࣮࢝情報運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡽ規格

書等ࡢ開示ࢆ認ࠊࢀࡽࡵ当ヱ規格書等準拠ࡓࡋ路側機

 ࠋ࣮࢝行う࣓࣮ࢆ開Ⓨ࣭製造ࡢ

 契約等ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊ࡚ࡗࡼ情報運用管理団体ࢭ
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情ࢸࣜࣗ࢟ࢭ路側機ࠊ行いࢆ授ཷࡢ情報ࢸࣜࣗ࢟

報ࢆ格納ࡀࡇࡿࡍ可能࡛あࠋࡿ 

 

表 「普」 路側機運用ࢆ࣒࣮࢟ࢫ構ᡂࡿࡍ管理組織 

管理組織 役割 

公共路側機統制主体 路車協調ࡢ࣒ࢸࢫࢩ設置࣭運用ࡿ全国的࡞方針

策定ࢆ行いࠊᚋ述ࡿࡍ公共路側機管理主体ࡢ指揮監督

 ࠋ行う主体ࢆ

 ࠋࡿࡍ想定ࢆ警察庁ࠊࡣ࡛ࡇࡇ

路車間通信規格化主体 公共路側機統制主体ࡢ方針ࠊࡅཷࢆ路側機ࡢ様࣭ࢩ

作ᡂ࣭ࡢ類ࢺン࣓ࣗ࢟ࢻࡿࡍ関定義࣭運用等࣒ࢸࢫ

整備ࢆ行う主体ࠋ 

一般社団法人㹓㹒㹋㹑ࠊࡣࡓࡲࠊ警察庁ࠊࡣ࡛ࡇࡇ

協会ࢆ想定ࠋࡿࡍ 

公共路側機管理主体 路車協調ࡢ࣒ࢸࢫࢩ設計࣭計画࣭調㐩ࢆ行いࠊ設置ᚋ

状࡞適ษࢆ情報ࡿࢀࡉ提供ࡽび路側機ࡼ࠾路側機ࡣ

態維持ࡿࡍ主体ࠋ 

路ࠊ行いࢆᖸ渉管理ࠊṇ常動作管理ࡢ電波ࠊࡽࡉ

側機ࡀ最終的運用停Ṇࡋ適ษ廃棄ࡢ࡛ࡲࡿࢀࡉ運

用ࢆ担うࠋ 

 ࠋࡿࡍ想定ࢆ都㐨府県警察ࠊࡣ࡛ࡇࡇ

委ク業者 公共路側機管理主体ࡢ契約࡛ࠊ公共路側機管理主体

 ࠋ業者ࡓࢀࡉ委クࢆ一部ࡢ行う運用管理業務ࡀ

 公共路側機管理主体ྠ等ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡢ管理ࢆ実

施ࡿࡍ業者࡛あࠋࡇࡿ 

設計業者 公共路側機管理主体ࡢࡑࡣࡓࡲ委ク業者ࡢࡽ委ク

実施ࢆ設計ࡕඛ立調㐩ࡢ࣒ࢸࢫࢩ路車協調ࠊࡾࡼ

 ࠋ業者ࡿࡍ作ᡂࢆᕤ設計ᅗ面等ࠊࡋ

認定路側機࣓࣮ࢸࣜࣗ࢟ࢭ ࣮࢝情報運用ࠕࡢ࣒࣮࢟ࢫ認定路側機࣓࣮࢝

࣮ࠖ参照 

路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝ 自ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡣࡽ情報運用管理団体ࡢ認定ࡅཷࢆ

ࡲ全部ࡢ路側機ࡽ࣮࢝認定路側機࣓࣮ࠊࡃ࡞ࡇࡿ

࡚ࢻンࣛࣈ自社࡚ࡅཷࢆ供給ࡢ等ࢺࢵࢽ一部ࣘࡣࡓ

路側機ࡢ製造࣭販売等ࢆ行う࣓࣮ࠋ࣮࢝ 

情報ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡣ࣮࢝路側機㹍㹃㹋࣓࣮ࠊ࠾࡞

運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭ情報ྲྀࡢ扱いࢆ認ࢀࡽࡵ

࡚い࡞いࠊࡵࡓ認定路側機࣓࣮࡛࣮࢝路側機ྠࡣࡓࡲ

うえ࡛路側ࡓࡋ格納ࢆ情報ࢸࣜࣗ࢟ࢭ等ࢺࢵࢽࣘ

機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝供給ࠊࢀࡉ最終製品化ࡇࡿࢀࡉ

 ࠋࡿ࡞

交差点機器࣓࣮࣮࢝ 㹂㹑㹑㹑ࢆ構ᡂࡿࡍ機器㸦㹇㹒㹑路側機ࠊ㹓㹂形端ᮎ
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回線集約装置ࠊ路側ࢭン࡞ࢧ㸧ࡢうࡕ㹇㹒㹑路側機

௨外ࡢ交差点機器ࢆ製造࣭販売等ࢆ行う࣓࣮ࠋ࣮࢝ 

公共路側機管理主体ࡽ機器࣭ᕤ込࡛ࡳ路車協調ࢩ

交差ࠊい࡚࠾場合ࡓࢀࡉ調㐩ࡀ交差点機器ࡢ࣒ࢸࢫ

点機器࣓࣮ࡀ࣮࢝公共路側機管理主体直接調㐩࡚ࡋ

機器ࡢ納入及び設置ࢆ請ࡅ負う場合ࡣࡓࡲ交差点機器

全ࡢ࣒ࢸࢫࢩ路車協調ᕤ業者ࡿࡍᚋ述ࡀ࣮࣮࣓࢝

交差点機ࠊࡣ場合ࡿࡍ供給࡚ࡵࡲࢆ交差点機器ࡢ࡚

器࣓࣮ࡣ࣮࢝認定路側機࣓࣮ࡣࡓࡲ࣮࢝路側機㹍㹃㹋

 ࠋࡿࡍ調㐩ࢆ㹇㹒㹑路側機ࡽ࣮࣮࣓࢝

ᕤ業者 公共路側機管理主体ࡽ機器࣭ᕤ込࡛ࡳ路車協調ࢩ

公共路側ࠊい࡚࠾場合ࡓࢀࡉ調㐩ࡀ路側機ࡢ࣒ࢸࢫ

機管理主体直接契約࡚ࡋ機器ࡢ納入及び設置ࢆ請ࡅ

負う元請ᕤ業者ࠊࡣࡓࡲࠋ公共路側機管理主体ࡽ

移設ᕤࢆ請ࡅ負う元請ᕤ業者ࠋ 

中央装置࣓࣮࣮࢝ 交通管制ࢭン࣮ࢱ中央装置ࡢ製造࣭販売等ࢆ行う࣓࣮

 ࣮࢝

路側機定数設定業者 公共路側機管理者ࡽ路車協調ࡢ࣒ࢸࢫࢩ㹇㹒㹑路側

機設置伴う各種路側機定数ࡢ設定ࢆ委クࡓࢀࡉ業

者ࠋ 

当ヱ業者ࡢ業務ࠊࡣ㹇㹒㹑路側機࣮࣮࣓࢝ࡢ㸦認定路

側機࣓࣮ࠊ࣮࢝路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝㸧ࡀ担う場合ࠊ

中央装置࣓࣮ࡀ࣮࢝担う場合ࡣࡓࡲࠊ公共路側機管理

主体ࡽ集中型信ྕ制御機ࡢ定数設定業務ཷࢆクࡓࡋ

業者ࡀ担う場合ࡀ࡞想定ࠋࡿࢀࡉ 

保Ᏺ業者 公共路側機管理主体ࡽ路車協調ࡢ࣒ࢸࢫࢩ点検࣭保

Ᏺ等ཷࢆクࡓࡋ業者ࠋ 

廃棄業者 公共路側機管理主体ࡽ路車協調ࡢ࣒ࢸࢫࢩ路側機

 ࠋ業者ࡓࡋクཷࢆ廃棄ࡢ

 

。「) 路車࣭車車間通信共通運用࣒࣮࢟ࢫ 

路車࣭車車間通信共通運用ࡵࡲࡾࠊࡣ࣒࣮࢟ࢫ主体࡛構ᡂ࣒࣮࢟ࢫࡢࡇࠋࡿࢀࡉ

ࢫび路側機運用ࡼ࠾࣒࣮࢟ࢫ車載機運用ࠊ࣒࣮࢟ࢫ情報運用ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡣୗࡢ

 ࠋࡿᅗࢆ調整ࡢ管理組織ࡢ࡚ࡍࡿࡍ関࣒ࢸࢫࢩ路車࣭車車協調ࠋࡿあࡀ࣒࣮࢟

 ࣒࣮࢟ࢫ情報運用ࢸࣜࣗ࢟ࢭ (「。

認定㹑Ａ㹋࣓࣮ࠊ情報運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡣ࣒࣮࢟ࢫ情報運用ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

情報運ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠋࡿࢀࡉ構ᡂࡽ࣮࢝認定路側機࣓࣮ࠊ࣮࢝認定車載機࣓࣮ࠊ࣮࢝

用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡣ技術ࡢ規格策定ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊ情報ࡢⓎ行ࢆ行うࠋ 

認定㹑Ａ㹋࣓࣮ࠊ࣮࢝認定車載機࣓࣮ࠊ࣮࢝認定路側機࣓࣮ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡣ࣮࢝

情報運用管理団体ࡢ策定ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡿࡍ規格書ࡀ開示ࠊࢀࡉ契約ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡾࡼ

情報ࡢ授ཷࠊ格納ࢆ行うࡀࡇ可能࡛あࠋࡿ 
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࣮࢟ࢫୗࡢ࣒࣮࢟ࢫ路車࣭車車間通信共通運用ࠊࡣ࣒࣮࢟ࢫ情報運用ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

 ࠋࡿࢀࡉ従い運営運用管理方針ࡢ࣒࣮࢟ࢫ路車࣭車車間通信共通運用ࠊࡾあ࡛࣒

。4) 路側機運用࣒࣮࢟ࢫ 

公共路側機統制主体ࠊ路車間通信規格化主体ࠊ公共路側機管理主体ࠊ委ク業者ࠊ設計

業者ࠊ認定路側機࣓࣮ࠊ࣮࢝路側機㹍㹃㹋࣓࣮ࠊ࣮࢝ᕤ業者ࠊ保Ᏺ業者ࠊ廃棄業者

 ࠋࡿࢀࡉ構ᡂࡽ

公共路側機統制主体ࡣ路車協調ࡢ࣒ࢸࢫࢩ設置࣭運用ࡿ全国的࡞方針策定ࢆ行

いࡢࡇࠊ公共路側機統制主体ࡢ指揮監督ࡶࡢ路側機運用ࡀ࣒࣮࢟ࢫ展開ࠋࡿࢀࡉ 

路側機運用ࠊࡣ࣒࣮࢟ࢫ路車࣭車車間通信共通運用ࡢ࣒࣮࢟ࢫୗ࡛࣒࣮࢟ࢫあࠊࡾ

路車࣭車車間通信共通運用ࡢ࣒࣮࢟ࢫ運用管理方針従い運営ࠋࡿࢀࡉ 

。5) 車載機運用࣒࣮࢟ࢫ 

路車࣭車車間通信共通運用ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊ࣒࣮࢟ࢫ情報運用ࠊ࣒࣮࢟ࢫ路側機運用ࢫ

 ࠋࡿあ࡛࣒࣮࢟ࢫࡿྖࢆ運用ࡢ車載機ࡿࡍ構ᡂࢆ࣒ࢸࢫࢩ路車協調ࠊࡶ࣒࣮࢟

ᮏࠊࡣ࣒࣮࢟ࢫᮏ調査研究ࡢ範疇外࡛あࠊࡵࡓࡿ௨ୗᮏ報告書࡛ࡣ触࡞ࢀいࠋ 

「普1普「 ࣛࡿࡅ࠾ࣝࢡࢧࣇ運用概要 

 ᮏ㡯࡛ࠊࡣ㹂㹑㹑㹑ࡿࡅ࠾ࣝࢡࢧࣇࣛࡢ運用係ࡿ公共路側機管理主体㸦都㐨

府県警察㸧ࡼ࠾び関係者ࡢ業務ෆ容ࢆ明ࠋࡿࡍࡽ 

。1)  計画 

。Ｆ) 業務概要 

࣭公共路側機管理主体ࠊࡣ設置交差点候補地ࡢ選択ࢆ行いࠊ設計業者提示ࠋࡿࡍ 

࣭設計業者ࠊࡣ設置交差点ࢆ決定ࠊࡋ加え࡚妥当性ࡢ確認ࢆ行うࠋ 

 

。Ｇ) 参照ࣛࢻ࢞ン類 

 ン類     グ述ෆ容ࣛࢻ࢞   

 設計基準࣒ࢸࢫࢩ定義書    㸸࣒ࢸࢫࢩ࣭  

  ࣭㹇㹒㹑路側機運用ࣛࢻ࢞ン  㸸㹇㹒㹑路側機ࡢ設計࣭管理ෆ容 

  ࣭様書     㸸構ᡂ機器ࡢ様書 

  ࣭様書解説    㸸路側ࢭンࡢࢧ設置設計基準 

 規格ࡿࡍ関⥆接ࡢン規格㸸装置間ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉࠊ規格ࢫ࣮࢙ࣇ࣮ࢱン࣭  

。「)  交差点機器ࡢ調㐩 

。Ｆ) 業務概要 

࣭公共路側機管理主体ࠊࡣⓎ注࣭設置指示ࢆ行うࠋ 

࣭ཷ注者ࡣ指示ཷࢆ領ࠊࡋ製造㸦ࡣࡓࡲ機器手配㸧࣭ 設置計画ࢆ立案ࠊ推進ࠋࡿࡍ 

  㸦認定路側機࣓࣮ࠊ࣮࢝路側機㹍㹃㹋࣓࣮ࠊ࣮࢝交差点機器࣓࣮ࠊ࣮࢝ᕤ業者ࡢい

情報運用管理ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡣい࡚ࡘ情報ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡶ場合࡛ࡢ注者ཷࡀࢀࡎ

団体ྲྀࡢࡑࡽ扱いࢆ認ࡓࢀࡽࡵ認定路側機࣓࣮ࡀ࣮࢝行うࠋ㸧 

  ࣭ཷ注者ࡣ路側機ࢆ自ࡽ製造ࡽ࣮࣮࣓࢝ࡃࡋࡶࠊࡿࡍ調㐩ࡢうえࠊ路側機ࢆ設置

 ࠋࡿࢀࡉ移転ࡀ所᭷ᶒ公共路側機管理主体ࠊ報告公共路側機管理主体ࡋ

  ࣭公共路側機管理主体ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡣ情報運用管理団体ࡀ㹇㹒㹑路側機毎ࢽࣘ 

     認定路ࠊࡣい࡚ࡘ当ヱ情報ࠋࡿࡍ管理ࢆ機器㹇㹂ࠖࠕࡿࡍ当࡚࡚Ⓨ行ࡾ割ࢡ࣮

側機࣓࣮ࡽ࣮࢝商流ࢆ通࡚ࡌ元請ཷ注者ࡽ公共路側機管理主体渡ࠋࡿࢀࡉ 
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  ࣭公共路側機管理主体ཷࠊࡣ注者ࡽ㹇㹒㹑路側機ࡼ࠾びࡢࡑ交差点機器ࡢ設定 

ෆ容㸦路側ࢭンࡢࢧ設置条件や㐨路線形情報ࢆ含ࡴ㸧ࡢ報告ࠊࡅཷࢆ管理ࠋࡿࡍ 

。Ｇ) 参照ࣛࢻ࢞ン類 

 ン類     グ述ෆ容ࣛࢻ࢞   

 設計基準࣒ࢸࢫࢩ定義書    㸸࣒ࢸࢫࢩ࣭  

  ࣭㹇㹒㹑路側機運用ࣛࢻ࢞ン  㸸㹇㹒㹑路側機ࡢ設計࣭管理ෆ容 

  ࣭様書     㸸構ᡂ機器ࡢ様書 

  ࣭様書解説    㸸路側ࢭンࡢࢧ設置設計基準 

 規格ࡿࡍ関⥆接ࡢン規格㸸装置間ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉࠊ規格ࢫ࣮࢙ࣇ࣮ࢱン࣭  

。」)  交通管制ࢭン࣮ࢱ中央装置ࡢ調㐩 

。Ｆ) 業務概要 

路車協調࣒ࢸࢫࢩ㸦㹂㹑㹑㹑㸧࠾い࡚ࠊࡣ交差点機器ࡢ端ᮎ定数ࡢ一部ࡣ交通管制

監視や㞀害ࡢ稼動状態ࠊほࡿࢀ行わࡀࢻン࣮ࣟ࢘ࢲࠊࢀࡉ管理࡚中央装置࣮ࢱンࢭ

Ⓨ生時ࡢ運用休Ṇ等ࢆ行う必要ࡀあࠊࡵࡓࡢࡑࠋࡿ路車協調࣒ࢸࢫࢩ㸦㹂㹑㹑㹑㸧ࡢᑟ

入ࢆ予定࡚ࡋいࡿ公共路側機管理主体࠾い࡚ࠊࡣ中央装置ࡢ調㐩時ࡢࡽࢀࡇ機能ࢆ

指定ࠋࡇࡿࡍ 

※ 中央装置ࡢ調㐩ࠊࡣ交差点機器ࡢ調㐩ࡣ独立行わࡿࢀ㸦定期的ࢫ࣮ࣜ࡞Ⓨ注

 ࠋࡓࡋ想定想定㸧ࢆ

※ 現時点࡛ࠊ中央装置ࡢ標準機能ࣙࢩࣉ࢜ࡿࡍン機能ࡣࡿࡍᮍ定ࡇࠊࡀࡔ

 ࠋࡓࡋ想定ࢆンࣙࢩࣉ࢜ࡣ࡛ࡇ

。Ｇ) 参照ࣛࢻ࢞ン類  ࡋ࡞ 

。4)  交差点機器調㐩時ࡢ交通管制ࢭン࣮ࢱ中央装置側ࡢ改修等 

公共路側機管理主体ࠊࡣ交差点機器調㐩ࡢ都ᗘࠊ表 「普4 ࡢ交通管制中央装置側ࡍ示

改修等ࡘい࡚ࡶ実施ࠋࡇࡿࡍ 

 

表 「普4 交差点機器調㐩時行う交通管制ࢭンࡢ࣮ࢱ改修等 

改修࣭定数設定等ࡢ㡯目 委ク࣭指示ඛ 

㸦想定㸧 

ෆ容等 

端ᮎ対応ࣘࢺࢵࢽ増設 中央装置࣓࣮

 ࣮࢝

中央装置交差点機器対応ࡓࡋ端ᮎ対応ࣘࢺࢵࢽ

 ࠋ行うࢆ設定࡞必要端ᮎ増設ࠊࡋ増設ࢆ

㹇㹒㹑路側機等ࡢ㹇㹎ࢻ

 付ࢫࣞ

路側機定数設

定業者 

㹇㹒㹑路側機や㹓㹂࣮ࣝࡢࢱ㹇㹎ࢫࣞࢻ付ࢆ行

いࠊ機器設定ࠋࡿࡍ 

※㹇㹒㹑路側機運用ࣛࢻ࢞ン㸦ู途制定㸧参照 

㹇㹒㹑路側機㹃㹊基地局㹇

㹂࣭路側機㏦信期間㸦ࣟࢫ

 㸧等割当設定ࢺࢵ

路側機定数設

定業者 

㹃㹊基地局㹇㹂ࠊ路側機㏦信期間㸦ࢺࢵࣟࢫ㸧等ࡢ

㹇㹒㹑路側機用ࢆࢱ࣮࣓ࣛࣃ割ࡾ当࡚ࠊ設定ࠋࡿࡍ 

※㹇㹒㹑路側機運用ࣛࢻ࢞ン㸦ู途制定㸧参照 

㐨路線形情報等ࡢ作ᡂ࣭組

込ࡳ 

路側機定数設

定業者 

交差点機器ࡢ構ᡂࠊ提供ࡽ࡞ࢫࣅ࣮ࢧび停Ṇ線

置等ࡢ㐨路構造ࢆ定義ࡿࡍ情報ࢆ作ᡂࠊࡋ中央装置

 ࠋࡴ込ࡳ組ࢆ設定

※㐨路線形情報運用ࣛࢻ࢞ン参照 
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。5)維持管理 

。Ｆ) 定期点検ࡼ࠾び㞀害Ⓨ生時ࡢ臨時点検ࡢ業務ෆ容 

  ࣭公共路側機管理主体ࠊࡣ点検業務委クࢆ行うࠋ 

  ࣭保Ᏺ業者ࡣ定期点検ࡼ࠾び㞀害Ⓨ生時ࡢ臨時点検ࢆ行うࠋ 

  ࣭保Ᏺ業者ࡣ点検結果ࢆ公共路側機管理主体報告ࠋࡿࡍ 

  ࣭公共路側機管理主体ࠊࡣ報告ཷࢆ領ࠊࡋ機器状態ࢆ管理ࠋࡿࡍ 

。Ｇ) 点検㡯目ࡼ࠾び点検基準 

点検ෆ容㸦点検㡯目ࠊ基準等㸧ࡘい࡚ࠊ࣮࣮࣓࢝ࠊࡣ機種ࡾࡼ異ࡀࡇࡿ࡞考え

ࡵうえ定ࡢ情報集ࡽ࣮࢝い࡚࣓࣮࠾各公共路側機管理主体基ᮏ的ࠊࡵࡓࡿࢀࡽ

 ࠋいࡋࡲ望ࡀࡇࡿ

必ࡀ実施࡞統一的ࡽ特性ࡢ㹂㹑㹑㹑ࠊࡣい࡚ࡘ基準等ࠊ点検㡯目ࡢ௨ୗࠊࡋࡔࡓ

要考えࡿࢀࡽ㡯࡚ࡋᚋ検討ࢆ行࡚ࡗいࡃ必要ࡀあࠋࡿ 

。㺏)電波法基࡙ࡃ無線局ࡢ適ṇ࡞運用管理ࡿ㡯 

。㺐)中央装置࡛管理ࠊࡎࡽ࠾࡚ࢀࡉ交差点機器側ࡢ点検ࢆࡿࡊࡽࡼ得࡞い㡯目等 

。例) 交差点機器ࡢ外観ࡢ経ᖺ劣化 

車載機ࢆ準備࡚ࡋ実施ࡿࡍ必要ࡀあࡿ点検㡯目 

。㺑)機器ࡢ運用ࢆ停Ṇ࡚ࡋ確認ࡿࡍ必要ࡀあࡿ点検㡯目 

。㺒)点検࡞ࡽࡼいヱ当機能ࡢṇ常性確認࡞ࡁ࡛ࡀい点検㡯目࡛ࡘ࠾࡞ࠊヱ当機能ࡢ 

ṇ常性ࡀ担保࡞ࢀࡉいࡢࢫࣅ࣮ࢧࡿࡼࡇ影響ᗘࡀ大ࡁいࡢࡶ 

 。㺒)挙ࡓࡆ検討方針基࡙ࡁ点検㡯目࡚ࡋࣉࢵࢡࢵࣆࢆいࡃあࠊࡾࡓ表 「普5 ࡢ

㹂㹑㹑㹑ࠊ結果ࡢࡑࠋࡓࡋ実施ࢆ影響ศ析ࢻ故㞀࣮ࣔ࡞い࡚簡易的࠾㹂㹑㹑㹑ࡾ࠾

可能ࡀ把握ࡢ㞀害ࠊࡣ࡛ࡅࡔ機能ࡿい࡚ࢀࡉ࡞ࡀ様化検討ࡣࡓࡲい࡚現状様化࠾

࡚ࡋ検討ࢆ点検㡯目࣭点検基準等ࡢ࣒ࢸࢫࢩᮏࠊᚋࠋࡓࢀࡉ抽出ࡀࡢࡶ࡞困㞴ࡣࡓࡲ

いࠊࡣࡵࡓࡃඛ㞀害把握ࡢࡵࡓࡢ機能強化案や機能強化ࡢ要否ࢆ検討ࠊࡋ確定ࡏࡉ

 ࠋࡿあࡀ必要ࡃい࡚ࡋᫎ点検㡯目࣭点検基準ࢆࡽࢀࡇࠊうえ࡛ࡓ
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。Ｈ) 機器㞀害Ⓨ見時ࡿࡅ࠾関係各所ࡢ連絡等ࡢ対応 

機器㞀害Ⓨ生時࠾い࡚ࠊࡣ車載機ࢆ࣮ࣂࣛࢻ࡚ࡋ提供ࡢࢫࣅ࣮ࢧࡿࢀࡉ影

響ᗘࡢࡑࠊࡾࡼ復ᪧࡢ緊急性ࠊ運用停Ṇࡢ必要性や公共路側機管理主体ࡽ関係各所

 ࠋࡿࢀࡉ想定ࡀࡇࡿࡃ࡚ࡗ࡞異ࡀ要否ุ断ࡢ連絡ࡢ

前㡯࡛ࡶ述ࠊࡾ࠾ࡓ機器㞀害Ⓨ生時ࡢࢫࣅ࣮ࢧࡿࡅ࠾影響ᗘࠊࡣᚋ機器㞀

害検出࣭管理機能ࡢ強化ࢆ検討࡚ࡋいࡀࡇࡃ望ࡋࡲいࠊࡀᚋࡢ検討基࡙ࡃ機能強

化ࠊࡾࡼ機器㞀害ࡣ࡚ࡗࡼⓎ生確率ࡢ減少࢘ࢲࠊンࡢ࣒ࢱ短縮化やࢧࡣࡽࡉࠊ

え࡚機器㞀ࡲ踏ࢆ検討結果ࡢࡽࢀࡇࠊࡵࡓࡢࡑࠋࡿࢀࡉ期待ࡶపୗࡢ影響ᗘࡢࢫࣅ࣮

害ࡢ重要ᗘุࢆ定ࢆࡽࢀࡑࠊࡋ㞀害時ࡢ連絡対応基準࡚ࡋ連絡࡚ࡵࡲ࣮ࣟࣇいࡃ

必要ࡀあࠋࡿ 

。【㸧移設 

。Ｆ) 業務概要 

  ࣭公共路側機管理主体ࠊࡣ移設ඛ候補地ࡢ選択ࢆ行うࠋ 

  ࣭設計業者ࠊࡣ移設ඛ交差点ࢆ選択ࠊࡋ妥当性ࢆ確認ࠋࡿࡍ 

  ࣭公共路側機管理主体ࠊࡣ移設ࢆ計画ࠊⓎ注ࠋࡿࡍ 

  ࣭ᕤ業者ࠊࡣ移設ᕤཷࢆクࠊ移設ࢆ実施ࠋࡿࡍ 

  ࣭ᕤ業者ࡣ完了報告ࢆ行うࠋ 

  ࣭公共路側機管理主体ࠊࡣ管理ෆ容ࢆ更新ࠋࡿࡍ 

   㸦ࢸࣜࣗ࢟ࢭ関ࡿࡍ管理ෆ容ࢆ含ࡴ㸧 

。Ｇ) 参照ࣛࢻ࢞ン類  㹇㹒㹑無線ࢸࣜࣗ࢟ࢭ運用ࣛࢻ࢞ン 

。】)廃棄 

。Ｆ) 業務概要 

࣭ 㹇㹒㹑路側機௨外ࡢ交差点機器ࡢ廃棄時࠾い࡚ࠊࡣࡢ࣒ࢸࢫࢩࡢ交差点機器

ྠ様ࡢ一般的࡞方法ࠊ基準ࠊ規定ࠋࡇࡿࡼ 

࣭ 㹇㹒㹑路側機ࡘい࡚ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡣ情報ࢆ含ࠊࡵࡓࡴ廃棄時ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡣ

運用管理ୖࡢ留意㡯ࢆ㡰Ᏺࠋࡇࡿࡍ 

。Ｇ) 参照ࣛࢻ࢞ン類  㹇㹒㹑無線ࢸࣜࣗ࢟ࢭ運用ࣛࢻ࢞ン 
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「普「 㹇㹒㹑無線ࡢࢸࣜࣗ࢟ࢭ運用 

࢟ࢭࠊࡾ࠾࡚ࢀ入ࡾྲྀࢆࡳ組ࡢࡵࡓࡿࡍ担保ࢆࢸࣜࣗ࢟ࢭ通信ࡣ࡛࣒ࢸࢫࢩࡢࡇ

ࠊࡣ࡚ࡋ関ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊ࠾࡞ࠋࡿࡍ検討࡚い࡚ᮏ㡯ࡘ運用業務ࡿ関わࢸࣜࣗ

い࡞ࡡࡾࡀ࡞ࡘ増大ࢡࢫࣜࢸࣜࣗ࢟ࢭࡀࡇࡿࡍ公開ࢆや運用ෆ容ࡳ組ࡢࡑ

 ࠋࡿࡍࡇ扱う࡚ࡋ機密文書࡚ࡋศ冊化ࡣ具体的ෆ容ࡢࡑࠊࡵࡓ

「普「普1 管理体制運用࣒࣮࢟ࢫ 

  「普1普1  ࠋࡾ࠾ࡢ

「普「普「 路側機ࣛࡿࡅ࠾ࣝࢡࢧࣇ運用概要 

 「普1普「  ࠋࡓࡋい࡚検討ࡘ業務ෆ容ࡿ係運用ࢸࣜࣗ࢟ࢭ㹇㹒㹑無線ࠊ加え࡚

検討ෆ容ࠕࡣ㹇㹒㹑無線ࢸࣜࣗ࢟ࢭ運用ࣛࢻ࢞ンࠖグ載ࠋࡿࡍ 

「普「普」 情報資産ࡢ運用管理業務 

 㹇㹒㹑無線ࢆࢸࣜࣗ࢟ࢭ用いࡢ࣒ࢸࢫࢩࡓ運用࠾い࡚ࠊࡣ情報資産ࡢ運用管理ࡀ

必要ࡢࡑࠊࡵࡓࡿ࡞洗い出ࢆࡋ行࡚ࡗ業務ࡢ要求㡯ࢆ整理ࠋࡓࡋ 

検討ෆ容ࠕࡣ㹇㹒㹑無線ࢸࣜࣗ࢟ࢭ運用ࣛࢻ࢞ンࠖグ載ࠋࡿࡍ 

「普「普4 情報資産ࡢ管理要件 

 㹇㹒㹑無線ࢆࢸࣜࣗ࢟ࢭ用いࡢ࣒ࢸࢫࢩࡓ運用ࡿࡅ࠾情報資産ࡢ管理要件ࢆ検

討ࠋࡓࡋ 

検討ෆ容ࠕࡣ㹇㹒㹑無線ࢸࣜࣗ࢟ࢭ運用ࣛࢻ࢞ンࠖグ載ࠋࡿࡍ 

「普「普5 路側機運用環境ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡢ要件 

 㹇㹒㹑無線ࢆࢸࣜࣗ࢟ࢭ用い࠾࣒ࢸࢫࢩࡓい࡚ࠊ路側機ࡼ࠾び関連ࡢ࣒ࢸࢫࢩ運

用࢚ࣜや交通管制ࢭン࣮ࢱ中央装置ࡼ࠾び路側機等ࡢ運用装置ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡢ要件

 ࠋࡓࡋ検討ࢆ

検討ෆ容ࠕࡣ㹇㹒㹑無線ࢸࣜࣗ࢟ࢭ運用ࣛࢻ࢞ンࠖグ載ࠋࡿࡍ 
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」㸬㐨路線形情報ࡢ運用࣭保Ᏺ 

」普1 㹂㹑㹑㹑静的情報概要 

」普1普1 提供࣓ࢪ࣮ࢭࢵ 

 車載機提供ࡢࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࡿࢀࡉ役割ศ担ࢆ㸱ᒙࡢ㝵ᒙ構造࡛定義ࠋࡿࡍ第㸯ᒙ～第

㸱ᒙࢆࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࡢ組ࡳ合わࢫࣅ࣮ࢧࠊ࡛ࡇࡿࡏ必要ࢆࢺࢵࢭࢪ࣮ࢭࢵ࣓࡞構ᡂࡍ

 ࠋࡿ

 㹂㹑㹑㹑静的情報ࠊࡣ㸯ᒙࡼ࠾び㸰ᒙあࡿࡓ部ศࡢ㐨路構造関ࡿࡍ情報や提供

 ࠋࡍ指ࢆࡇࡢ情報ࡿࡍ関定義ࢫࣅ࣮ࢧࡿࢀࡉ

 

表」普1 ࣓ࡢࢪ࣮ࢭࢵ役割ศ担 

㝵ᒙ 概要 ࣓ࢪ࣮ࢭࢵ 

第㸯ᒙ 背ᬒࡿ࡞㐨路ࡢ物理構造ࢆ表現ࡿࡍ静的

情報 

㐨路線形情報 

第㸰ᒙ ࡢࢫࣅ࣮ࢧෆ容やࡢࢫࣅ࣮ࢧ提供範ᅖ等ࠊ

 準静的情報ࡿࡍ関ࢫࣅ࣮ࢧ

 支援情報ࢫࣅ࣮ࢧ

第㸱ᒙ 信ྕ情報やࢭンࢧ情報等ࢫࣅ࣮ࢧࡢ個ู

必要࡞動的情報 

信ྕ情報 

路線信ྕ情報 

規制情報 

車両検知情報 

ᶓ断歩行者検知情報 

 

」普「 㹂㹑㹑㹑静的情報ࡢ作ᡂ 

」普「普1 静的情報作ᡂ࣮ࣟࣇ例 

 㹂㹑㹑㹑静的情報作ᡂあࠊࡣ࡚ࡗࡓⓎ注様書等ࡢ情報ࢫࣅ࣮ࢧࡶࢆ提供対象

地点ࡢ㐨路構造や㐨路規制ෆ容等ࢆ把握࣒ࢸࢫࢩ࡛ୖࡓࡋ定義書や路車間通信ࣜࣉ

ᅗࠋࡿあࡀ必要ࡿࡍ作ᡂ࡚ࡗ則関連規格ࡢン規格等ࣙࢩ࣮ࢣ 」普1 作業ࡢ新規作ᡂ時

 ࠋࡍ示ࢆ例࣮ࣟࣇ
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ᅗ 」普1 㹂㹑㹑㹑静的情報新規作ᡂ～࣒ࢸࢫࢩⓏ録ࡢ流ࢀ 

 

。1) 現地調査等 

Ⓨ注様書従い地ᅗや現地調査等ࡾࡼ作ᡂ対象交差点ࡢ㐨路構造ࠊ㐨路管理ෆ容

等ࠊ各種情報ࢆ集ࠋࡿࡍ 

 配置設計ࢻ࣮ࣀ (」。

現地調査等࡛得ࡓࢀࡽ情報ࢫࣅ࣮ࢧࡶࢆ提供必要ࡢࢻ࣮ࣀ࡞配置ࠊ番ྕ等ࢆ決

 ࠋࡿࡵ

 置等測量ࢻ࣮ࣀ (「。

㐨程距㞳ࠊ方ࠊᗙ標ࡢࢻ࣮ࣀࠊ࡚ࡗ則定義ᅗࢻ࣮ࣀࡓࢀࡉ配置設計࡛作ᡂࢻ࣮ࣀ

等ࣝࢱࢪࢹࠊࡣࢱ࣮ࢹࡢ地ᅗ等ࢆ使用ࡓࡋ測量ྲྀࡾࡼ得ࠋࡿࡍ 

。4) Ⓩ録用ࢱ࣮ࢹ作ᡂ 

調査ࠊ設計ࠊ測量࡛得ࡓࢀࡽ情報ࠊࡽ路車間ࡢ通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン規格則ࡓࡗ

㐨路線形情報ࢫࣅ࣮ࢧࠊ支援情報ࢆ作ᡂࠋࡿࡍ 

 

 

 

ノード定義図等  

交差点情報  

測量䝕ータ 

ＤＳＳＳ静的情報  

サー䝡ス対象交差点決定  

シス䝔ム稼働  

ＤＳＳＳ静的情報新規作成作業 

シス䝔ム登録  

登録用䝕ータ作成  

ノード位置等測量  

ノード配置設計  

現地調査等  

䝕ータ確認  
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」普「普「 静的情報作ᡂ必要࡞情報 

 㐨路線形情報やࢫࣅ࣮ࢧ支援情報ࢆ作ᡂࡵࡓࡿࡍ必要࡞情報ࢆ表 」普「 各ࠋࡍ示

情報ࠊࡣ大ࠕࡃࡁ提供ࢫࣅ࣮ࢧ関ࡿࡍ情報 情報ࡿࡍ関㐨路構造ࠕࠊࠖ 㐨路管理ෆࠕࠊࠖ

容関ࡿࡍ情報ࠖࡢ㸱ࡘศࢀࡒࢀࡑࠊࢀࡽࡅ調査ࠊ設計ࠊ測量等ࡢ作業ྲྀࡾࡼ得ࡉ

 ࠋࡿࢀ

 

表 」普「 静的情報作ᡂ必要࡞主࡞情報 

情報ࡢ種類 㡯目 情報ෆ容 情報入手ඛࠊ方法 備考 

提供ࢫࣅ࣮ࢧ

 情報ࡿࡍ関

ࡋ進入(方路 提供点。交差点ࢫࣅ࣮ࢧ

࣮ࢧ࡚ࡋ対車両ࡿࡃ࡚

 方路ࡿࢀࡉ提供ࡀࢫࣅ

Ⓨ注様書  

ࡵࡓࡿࡍ提供ࢆࢫࣅ࣮ࢧ 㹇㹂ࢧンࢭ

管ࡢࢧンࢭࡿࢀࡉ設置

理番ྕࠋ交差点単࡛ࣘ

 値࡞ࢡ࣮ࢽ

ཷ注者ࡢ設計

 ࡿࡼ

 

提供対象方路࡛ࢫࣅ࣮ࢧ 種ู࣒ࢸࢫࢩ

提供ࡢ࣒ࢸࢫࢩࡿࢀࡉ種

ู 

Ⓨ注様書  

㐨路構造関

 情報ࡿࡍ

交差点方路

情報 

構造 交差点接⥆ࡿࢀࡉ方路

 数ࡢ

地ᅗࠊ現地確認等  

方 交差点接⥆ࡿࢀࡉ各方

路ࡢ交差点ࡢ接⥆方 

地ᅗ等ࣝࢱࢪࢹ

 測量ࡿࡼ

 

ศ岐方路情

報 

構造 起点～停Ṇ線間存在ࡍ

 数ࠊ置ࡢศ岐方路ࡿ

地ᅗࠊ現地確認等  

方 ศ岐ࡽࢻ࣮ࣀ各ศ岐方

路ࡢ接⥆方 

地ᅗ等ࣝࢱࢪࢹ

 測量ࡿࡼ

 

 情報ࢻ࣮ࣀ

。 交 差 点 中

心等含) 

配置ࠊ㹇

㹂番ྕ 

対象交差点ࡢ形状ࢆ定義

群࡛ࢺン࣏ࡢࡵࡓࡿࡍ

提供ࢫࣅ࣮ࢧ開始ࡿ࡞

起点置ࡽ終了ࡿ࡞

終点置ࡢ࡛ࡲ間配置

 ࡢࡶࡿࢀࡉ

ཷ注者ࡢ設計

 ࡿࡼ

 

ᗙ標 

  

各ࡢࢻ࣮ࣀ置ࢆ定義ࡍ

 ᗙ標ࡢࡵࡓࡿ

地ᅗ等ࣝࢱࢪࢹ

 測量ࡿࡼ

ࣞ ベ ࣝ 「500

精ᗘ௨ୖ 

進 行 方

 

  

各ࡽࢻ࣮ࣀ隣接ࡿࡍୗ

流ࢻ࣮ࣀ対ࡿࡍ方 

地ᅗ等ࣝࢱࢪࢹ

 測量ࡿࡼ

 

車線数 

  

各ࢻ࣮ࣀ置࡛ࡢ車線数 ࣝࢱࢪࢹ地ᅗࠊ現

地確認等 

 

㐨程距㞳 提供ࡈࢫࣅ࣮ࢧࡿࢀࡉ

ࢻ࣮ࣀ指定ࡿ࡞必要

ࢻ࣮ࣀ距㞳࡛起点ࡢ࡛ࡲ

直線࡛経ࢆࢻ࣮ࣀ各ࡽ

由ࡓࡋ合計距㞳 

各ࢻ࣮ࣀᗙ標

 自動計算ࡽ

起 点 ～ 停 Ṇ

線ࠊ起点～交

差点中心等 

㐨路管理ෆ容

 情報ࡿࡍ関

都㐨府県８࡛．／ ࢻ࣮ࢥ規定ࡓࢀࡉ都㐨府

県ࢻ࣮ࢥ 

公的資料等  

交差点㹇㹂 交差点ࡢ管理番ྕ࡛都㐨

府県単࡞ࢡ࣮ࢽࣘ値 

各県警  

規制㏿ᗘ ࡀࢫࣅ࣮ࢧ提供ࡿࢀࡉ方

路ࡢࡈ規制㏿ᗘ 

各県警ࠊ現地確認  
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方路進行方

向 

。流入ࠊ流出

等) 

交 差 点

方路 

交差点接⥆ࡿࢀࡉ各方

路 ࡢ 車両 通行 可能 方 向

。流入出ࠊ流入専用ࠊ流出

専用) 

地ᅗࠊ現地確認等  

ศ 岐 方

路 

起点～停Ṇ線間存在ࡍ

車両通行可ࡢศ岐方路ࡿ

能方向。流入出ࠊ流入専

用ࠊ流出専用) 

地ᅗࠊ現地確認等  

 

 各情報ྲྀࡢ得あࠊࡣ࡚ࡗࡓ௨ୗࡢෆ容ࢆ考慮ࡿࡍ必要ࡀあࠋࡿ 

࣮ࢣࣜࣉ通信ࠊ定義࣒ࢸࢫࢩࠊࡣい࡚ࡘ情報ࡿࡍ得ྲྀࡾࡼ設計ࡢ配置等ࢻ࣮ࣀ࣭ 

 ࠋࡇࡿࡍ十ศ確認ࢆࡇࡿい࡚ࡋ適合各条件ࡢ関連規格ࡢン規格等ࣙࢩ

 ࣭地ᅗ等ࡢ資料ࡽ情報ྲྀࢆ得ࡿࡍ場合ࠊࡣ可能࡞限ࡾ最新ࡢ資料ࢆ使用ࠊࡋ現地ࡢ状

態࡛ࡌྠあࢆࡇࡿ必ࡎ確認ࡓࡋうえ࡛利用ࠋࡇࡿࡍ 

 ࣭白線等ࡢ路面標グや規制㏿ᗘや方路進行方等ࡢ規制関ࡿࡍ情報ࡘい࡚ࢫࢩࠊࡣ

 ࠋࡇࡿࡍ確認各県警等ࡿⓎ注者࡛あࢆࡇ無いࡀ変更࡛ࡲ運用開始࣒ࢸ

」普「普」 作ᡂࡢࢱ࣮ࢹ確認 

 作ᡂࡓࢀࡉ静的情報ࠊࡣṇࡃࡋ作ᡂ࡚ࢀࡉいࢆࡇࡿ十ศ確認ࡿࡍ必要ࡀあࠋࡿ௨ୗ

 ࠋࡍ示ࢆෆ容ࡁࡍい࡚考慮ࡘ確認ࡢࢱ࣮ࢹ作ᡂ

可視化ࡾࡼ等࣮ࣝࢶࠊ࡞重畳表示ࡢ地ᅗࠊࡣい࡚ࡘࢱ࣮ࢹᗙ標ࡢ等ࢻ࣮ࣀ࣭ 

 ࠋいࡋࡲ望ࡀࡇࡿࡍ方法࡛確認ࡿࡁ࡛

い࡞ࡀࢀࡎᗙ標ࠊࡣ場合ࡓࡋ得ྲྀࢆࢱ࣮ࢹᗙ標ࡢ等ࢻ࣮ࣀ地ᅗ測量等࡛ࣝࢱࢪࢹ࣭ 

 ࠋいࡋࡲ望ࡀࡇࡿࡍ地ᅗ࡛確認ࣝࢱࢪࢹࡢ複数ࢆࡇ

」普「普4 作ᡂࡢࢱ࣮ࢹ管理 

 作ᡂࡓࢀࡉ静的情報ࢫࣅ࣮ࢧࠊࡣ運用開始ᚋࡶṇࡃࡋ管理ࡿࢀࡉ必要ࡀあࣅ࣮ࢧࠋࡿ

静的情ࠊ࡚ࡋ㝿Ⓨ生ࡢ変更等ࡢ㐨路構造削除௨外ࠊ追加ࡢࢫࣅ࣮ࢧࡶ運用開始ᚋࢫ

報ࡢ変更ࡀ想定ࠊࡵࡓࡿࢀࡉⓎ注者ࢱ࣮ࢹࠊࡣ作ᡂ時ࡢ状況ࡀ容易確認࡛ࡿࡁ形࡛管

理ࡀࡇࡿࡍ望ࡋࡲいࠋ 

   管理ࢱ࣮ࢹෆ容例 

   ࣭Ⓩ録用ࢱ࣮ࢹᮏ体㸦㐨路線形情報ࢫࣅ࣮ࢧࠊ支援情報㸧 

   ࣭Ⓩ録用ࢱ࣮ࢹ管理資料 

   ࣭Ⓩ録ࢱ࣮ࢹෆ容資料 

 配置ᅗ面ࢻ࣮ࣀ࣭   

   ࣭ᗙ標測量結果資料 
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」普」 㹂㹑㹑㹑静的情報ࡢ改修 

」普」普1 静的情報改修作業࣮ࣟࣇ例 

 㹂㹑㹑㹑ࡢ運用開始ᚋࠊ都㐨府県警察交通管制ࢭン࠾࣮ࢱい࡚ࠊࡣ静的情報ࢆ改修

提供ࡿࡅ࠾対象交差点ࠊ࡚ࡋ状況ࡿ࡞必要ࡀ改修ࠋࡿあࡀ場合ࡿࡌ生ࡀ必要ࡿࡍ

変更や路面標ࡢ㐨路構造ࡿࡼ㐨路ᕤ等ࠊ場合ࡿࡍ追加ࠊ変更ࡢ提供方路ࠊࢫࣅ࣮ࢧ

グ等規制ෆ容ࡢ変更ࡢ場合等ࡀ考えࠊࢀࡽ都㐨府県警察交通管制ࢭンࢀࡒࢀࡑࠊࡣ࣮ࢱ

ᅗࠋࡿあࡀ行う必要ࢆ対応࡞適ษ前࡚ࡋ対状況Ⓨ生ࡢ 」普「 ࠊ変更ࢫࣅ࣮ࢧ提供

㐨路構造等変更時ࡢ作業࣮ࣟࣇ例ࢆ示ࠋࡍ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 」普「 㹂㹑㹑㹑静的情報改修～࣒ࢸࢫࢩⓏ録ࡢ流ࢀ 

 

 

 

 

ノード定義図等  

交差点情報  

測量䝕ータ 

ＤＳＳＳ静的情報  

提供サー䝡ス変更 

道路構造等変更  

シス䝔ム稼働  

ＤＳＳＳ静的情報改修作業 

シス䝔ム登録 

㻔必要時㻕 

登録用䝕ータ改造 

㻔必要時㻕 

ノード位置等変更測量 

㻔必要時㻕 

ノード配置変更設計 

㻔必要時㻕 

䝠アリング、現地調査等  

䝕ータ確認㻔必要時㻕 

ＤＳＳＳ静的情報 

変更方針決定  
シス䝔ム運用方針 

決定  

運用停止 

㻔必要時㻕 
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。1) 現地調査等 

提供ࡢࢫࣅ࣮ࢧ変更ࠊ㐨路構造ࡢ変更等ࠊ変更計画ෆ容従ࠊ࡚ࡗ関係者ࣜࣄࡢン

ࡍ集ࢆ各種変更情報ࠊ㐨路管理ෆ容等ࠊ㐨路構造ࡢ対象交差点ࡾࡼや現地調査等ࢢ

ࡁ࡛うࡼࡿࡁ十ศ確保࡛ࢆ改修作業期間ࠊࡋ想定ࢆࡇ࡞必要ࡀ改修ࡢ静的情報ࠋࡿ

 ࠋࡿࡵດうࡼࡿࡍ入手ࢆ᪩い段㝵࡛情報ࡢ計画ࡅࡔࡿ

。「) 㹂㹑㹑㹑静的情報変更方針決定 

現地調査等ࡢ結果ࠊࡾࡼ静的情報改修要否ࢆ含࡚ࡵ方針ࢆ決定ࠋࡿࡍ 

 配置変更設計ࢻ࣮ࣀ (「。

現地調査等࡛得ࡓࢀࡽ情報ࢻ࣮ࣀࡶࢆ配置等ࡢ変更ࡀ必要࡞場合ࢫࣅ࣮ࢧࠊ提供

 ࠋࡿࡵ決ࢆ変更ෆ容ࡢ番ྕ等ࠊ配置ࡢࢻ࣮ࣀ࡞必要

 置等変更測量ࢻ࣮ࣀ (4。

㐨程ࠊ方ࠊᗙ標ࡢࢻ࣮ࣀࠊ࡚ࡗ則定義ᅗࢻ࣮ࣀࡓࢀࡉ配置変更設計࡛作ᡂࢻ࣮ࣀ

距㞳等ࣝࢱࢪࢹࠊࡣࢱ࣮ࢹࡢ地ᅗ等ࢆ使用ࡓࡋ測量ྲྀࡾࡼ得ࠋࡿࡍ 

。5) Ⓩ録用ࢱ࣮ࢹ改造 

調査ࠊ設計ࠊ測量࡛得ࡓࢀࡽ情報ࠊࡽ㐨路線形情報ࢫࣅ࣮ࢧࠊ支援情報ࢆ改造ࠋࡿࡍ 

 運用方針決定࣒ࢸࢫࢩ (】。

関係者ࣜࣄࡢンࠊࢢ現地調査等ࡢ結果ࠊࡾࡼ実㝿ࡢ㐨路形状提供ࡿࢀࡉ静的情

報ࡢ乖㞳ࡀ出ࡿ想定ࡿࢀࡉ場合ࠊࡣ車両ࢫࣅ࣮ࢧࡢ対ࡿࡍ影響ᗘ合い従࡚ࡗ運

用停Ṇ等ุࡢ断ࢆ行うࠋ 

」普」普「 静的情報改修必要時࣒ࢸࢫࢩࡢ運用 

場合や規ࡿࢀࡉ変更ࡀ㐨路構造ࡾࡼ㐨路ᕤ等ࠊい࡚࠾交差点ࡢ提供中ࢫࣅ࣮ࢧ 

制㏿ᗘࡢ変更等ࡾࡼ規制ෆ容ࡀ変更ࡿࢀࡉ場合静的情報ࡢ改修ࡀ必要ࡿ࡞㝿ࠊࡣ

ᕤ終了ࠊ規制変更ࡢ࡞時期ࡢ࣒ࢸࢫࢩᫎ時期ࡀ極力ࡢࢀࡎ無いࡼう計画ࡍ

車載装置ࡿࡅཷࢆࢫࣅ࣮ࢧࠊࡣ場合ࡿࡍⓎ生ࡀࢀࡎࡢ時期ࡎえࢆࡴやࠋࡿあࡀ必要ࡿ

等ࡿࡍ停Ṇࢆ運用ࡢ࣒ࢸࢫࢩ࡚ࡌ応状況ࠊࡵࡓࡿあࡀ可能性ࡿࡍⓎ生ࡀい࡚誤作動࠾

 ࠋࡿあࡀ行う必要ࢆ対応ࡢ

ࡼࢀࡎࡢ時期࡞うࡼࡢグୖࠊࡣい࡚࠾࣮ࢱンࢭ都㐨府県警察交通管制ࠊࡵࡓࡢࡑ 

ࡳ組ࡿうࡾࢆ対応࡞うࡼࡢ௨ୗࠊうえࡢ連携関係機関ࠊうࡼい࡞ࡋⓎ生ࡀ影響ࡿ

 ࠋいࡋࡲ望ࡀࡇࡃ࠾࡚ࡋ構築ࢆ

 ࣭対象交差点付近㸦少ࡀࢻ࣮ࣀࡶࡃ࡞配置࢚ࣜࡓࢀࡉ㸧ࡿࡅ࠾㐨路ᕤ等ࡢ情報

入手時ࠊࡣ必࣒ࢸࢫࢩࡎ影響࡞ࡀいう確認ࠋࡿࡍ 

 ࣭ᖺᗘࡢ計画ࡀ決ࡿࡲ時期等ࠊ定期的㐨路管理者等ࡢ関係機関対࡚ࡋ対象交差点付

近࡛ᕤ計画࡞ࡀい確認ࠋࡿࡍ 

 ࣭路側機器ࡢ定期点検時ࡢ対応࡚ࡋ㐨路構造ࠊ規制ෆ容等ࡢ変更࡞ࡀいࡍࢡࢵ࢙ࢳ

 ࠋࡿ

」普」普」 㹂㹑㹑㹑静的情報ࡢ変更必要象 

 実㝿㹂㹑㹑㹑静的情報ࡢ改修ࡀ必要ࡿ࡞象ࡼ࠾び影響ᗘࡘい࡚ࠊࡣ情報ࡢ㡯

目ࠊෆ容ࡈ異ࡘࢀࡒࢀࡑࠋࡿ࡞い࡚௦表的࡞象ࡼ࠾びࡢࡑ影響ෆ容ࢆ表 」普」

ࠋࡍ示
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表
3
.
3
 
Ｄ
Ｓ
Ｓ
Ｓ
静
的
情
報
ࡢ
変
更
ࡀ
必
要

࡞
ࡿ
事
象
例
 

大
項
目
 

中
項
目
 

小
項
目
 

変
更
ࡀ
発
生
ࡍ
ࡿ
代
表
的
࡞
事
象
 

影
響
を
受
け
ࡿ
情
報
 

変
更

対
応
ࡋ
࡞
い
場
合
ࡢ
影
響
 

備
考
 

1
提
供
サ
࣮
ビ

ス
変
更
時
 

サ
࣮
ビ
ス
提
供

方
路
ࡢ
変
更
 

 
 

 
 

新
ࡋ
い
方
路


サ
࣮
ビ
ス
追
加
 

サ
࣮
ビ
ス
ࡢ
追
加
ࡀ
必
要

࡞
っ

た
場
合
 

࣭
㐨
路
線
形
情
報
：
情
報
全
般
 

࣭
サ
࣮
ビ
ス
支
援
：
情
報
全
般
 

シ
ス
ࢸ
ム
ࡢ
変
更

伴
い
ࠊ
必
ࡎ
対

応
ࡍ
ࡿ
ࠋ
 

－
 

 
 

提
供
中
方
路
ࡢ

全
サ
࣮
ビ
ス
削

減
 

サ
࣮
ビ
ス
提
供
ࡢ
必
要
ࡀ
࡞
く
࡞

っ
た
場
合
ࠊ
㐨
路
ࡢ
変
更
等

ࡼ
ࡾ

サ
࣮
ビ
ス
提
供
࡛
ࡁ
࡞
く
࡞
っ
た

場
合
 

࣭
㐨
路
線
形
情
報
：
情
報
全
般
 

࣭
サ
࣮
ビ
ス
支
援
：
情
報
全
般
 

シ
ス
ࢸ
ム
ࡢ
変
更

伴
い
ࠊ
必
ࡎ
対

応
ࡍ
ࡿ
ࠋ
 

－
 

 
 

提
供
サ
࣮
ビ
ス

ࡢ
変
更
 

 
 

 
 

提
供
中
方
路


サ
࣮
ビ
ス
追
加
 

サ
࣮
ビ
ス
ࡢ
追
加
ࡀ
必
要

࡞
っ

た
場
合
 

࣭
㐨
路
線
形
情
報
：
サ
࣮
ビ
ス

必
要
࡞

追
加
ノ
࣮
ࢻ
情
報
等
 

࣭
サ
࣮
ビ
ス
支
援
情
報
：
情
報
全
般
 

シ
ス
ࢸ
ム
ࡢ
変
更

伴
い
ࠊ
必
ࡎ
対

応
ࡍ
ࡿ
ࠋ
 

－
 

 
 

提
供
中
方
路
ࡢ

一
部
サ
࣮
ビ
ス

削
減
 

サ
࣮
ビ
ス
提
供
ࡢ
必
要
ࡀ
࡞
く
࡞

っ
た
場
合
ࠊ
㐨
路
ࡢ
変
更
等

ࡼ
ࡾ

サ
࣮
ビ
ス
提
供
࡛
ࡁ
࡞
く
࡞
っ
た

場
合
 

࣭
サ
࣮
ビ
ス
支
援
情
報
：
情
報
全
般
 

シ
ス
ࢸ
ム
ࡢ
変
更

伴
い
ࠊ
必
ࡎ
対

応
ࡍ
ࡿ
ࠋ
 

－
 

 
 

2
㐨
路
構
造
変

更
時
 

交
差
点
方
路
ࡢ
追
加
ࠊ
削
除
 

㐨
路
工
事
等

ࡼ
ࡾ
交
差
点

接

続
ࡍ
ࡿ
方
路
ࡀ
新
た

追
加
ࡉ
ࢀ

た
ࡾ
ࠊ
削
除
ࡉ
ࢀ
た
ࡾ
ࡍ
ࡿ
場
合
 

࣭
㐨
路
線
形
情
報

:
方
路

関
ࡍ
ࡿ
情
報
 

࣭
サ
࣮
ビ
ス
支
援
情
報
：
サ
࣮
ビ
ス
方
路

情
報
 

別
途
信
号
シ
ス
ࢸ
ム
ࡢ
提
供
内
容

改
修
ࡀ
行
わ
ࢀ
ࡿ
可
能
性
ࡀ
高
く
ࠊ

提
供
ࡉ
ࢀ
ࡿ
信
号
情
報

Ｄ
Ｓ
Ｓ

Ｓ
静
的
情
報
ࡢ
齟
齬
ࡀ
出
ࡿ
可
能

性
ࡀ
あ
ࡿ
ࠋ
 

大
 

 
 

車
両
走
行
車
線

ࡢ
変
更
 

 
 

車
線
数
ࡢ
変
更
 
㐨
路
工
事
等

ࡼ
ࡾ
交
差
点

接

続
ࡍ
ࡿ
方
路
ࡢ
車
線
数
ࡀ
変
更
ࡉ

ࢀ
ࡿ
場
合
㸦
恒
久
的
࡞
変
更

一
時

的
࡞
変
更
ࡀ
あ
ࡿ
㸧ࠋ

 

࣭
㐨
路
線
形
情
報
：
各
ノ
࣮
ࢻ
属
性
情
報

ࡢ
流
入
車
線
数
情
報
 

車
両
側
࡛
走
行
地
点
ࡢ
車
線
数
を

使
用
ࡍ
ࡿ
場
合
ࡣ
影
響
ࡀ
あ
ࡿ
ࠋ
 

小
 

 
 

㐨
路
幅
ࡢ
変
更
 
中
央
分
離
帯
ࡢ
変
更
ࡢ
㐨
路
工
事

や
路
面
ࡢ
白
線
見
直
ࡋ
等

ࡼ
ࡾ

交
差
点

接
続
ࡍ
ࡿ
方
路
ࡢ
㐨
路

幅
ࡀ
変
更
ࡉ
ࢀ
ࡿ
場
合
㸦
恒
久
的
࡞

変
更

一
時
的
࡞
変
更
ࡀ
あ
ࡿ
㸧ࠋ

 

࣭
㐨
路
線
形
情
報
：
各
ノ
࣮
ࢻ
ᗙ
標
情
報

㸦
㐨
路
進
行
方
向

垂
直
࡞
方
向

ࡎ
ࢀ

ࡿ
㸧ࠋ

 

各
ノ
࣮
ࢻ
ࡢ
進
行
方
位

(
前
後
ࡢ
ノ
࣮
ࢻ

位
置

ࡢ
相
対
位
置
変
更

ࡼ
ࡾ
進
行
方

位
ࡶ
変
更
ࡉ
ࢀ
ࡿ
ࠋ

)
 

࣭
サ
࣮
ビ
ス
支
援
情
報
：
サ
࣮
ビ
ス
距
離

情
報
ࡢ
㐨
程
距
離
情
報

(
ノ
࣮
ࢻ
間
距
離

変
更
ࡢ
場
合

)
 

ノ
࣮
ࢻ
ᗙ
標
ࠊ
進
行
方
位
ࠊ
㐨
程
距

離

ࡶ
ࡎ
ࢀ
量

ࡼ
ࡾ
影
響
ࡢ
大

小
ࡀ
決
ࡲ
ࡿ
ࠋ
 

ࡎ
ࢀ
量


ࡼ
ࡾ

異
࡞
ࡿ
ࠋ
 

情
報
項
目
ࡈ



閾
値
を
設
け

࡚
改
修
要
否
ࠊ

緊
急
ᗘ
を
決
ࡵ

ࡿ
必
要
あ
ࡾ
ࠋ
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大
項
目
 

中
項
目
 

小
項
目
 

変
更
ࡀ
発
生
ࡍ
ࡿ
代
表
的
࡞
事
象
 

影
響
を
受
け
ࡿ
情
報
 

変
更

対
応
ࡋ
࡞
い
場
合
ࡢ
影
響
 

備
考
 

2
㐨
路
構
造
変

更
時
 

 
 

 
 

車
両
走
行
車
線

ࡢ
変
更
 

 
 

車
線
増
減
位
置

ࡢ
変
更
 

㐨
路
工
事
等

ࡼ
ࡾ
交
差
点

接

続
ࡍ
ࡿ
方
路
ࡢ
車
線
増
減
位
置
ࡀ

変
更
ࡉ
ࢀ
ࡿ
場
合
㸦
恒
久
的
࡞
変
更


一
時
的
࡞
変
更
ࡀ
あ
ࡿ
㸧ࠋ

 

࣭
㐨
路
線
形
情
報
：
各
ノ
࣮
ࢻ
属
性
情
報

ࡢ
流
入
車
線
数
情
報
 

車
両
側
࡛
走
行
地
点
ࡢ
車
線
数
を

使
用
ࡍ
ࡿ
場
合
ࡣ
影
響
ࡀ
あ
ࡿ
ࠋ
 

小
 

 
 

分
岐
方
路
ࡢ
追
加
ࠊ
削
除
 

サ
࣮
ビ
ス
提
供
方
路
ࡢ
起
点
位
置


ࡽ
停
止
線
位
置
間

分
岐
㐨
路

ࡀ
新
た

追
加
ࡉ
ࢀ
た
ࡾ
削
除
ࡉ

ࢀ
た
ࡾ
ࡍ
ࡿ
場
合
㸦
恒
久
的
࡞
変
更


一
時
的
࡞
変
更
ࡀ
あ
ࡿ
㸧ࠋ

 

࣭
㐨
路
線
形
情
報
：
ノ
࣮
ࢻ
構
成

(
分
岐
方

路
削
除
ࡢ
場
合
ࡣ
経
由
ノ
࣮
ࢻ
ࡢ
追
加
ࡢ

場
合
あ
ࡾ

)
ࠊ
進
行
方
位
ࠊ
分
岐
情
報
 

࣭
サ
࣮
ビ
ス
支
援
情
報
：
サ
࣮
ビ
ス
距
離

情
報
ࡢ
㐨
程
距
離
情
報

(
位
置
変
更
ࡢ
あ

っ
た
ノ
࣮
ࢻ
を
経
由
ࡍ
ࡿ
ࢹ
࣮
タ

)
 

車
両
側
࡛
サ
࣮
ビ
ス
ア
ウ
ࢺ
等
ࡢ

処
理

使
用
ࡋ
࡚
い
ࡿ
場
合
ࡣ
影

響
ࡀ
出
ࡿ
可
能
性
ࡀ
あ
ࡿ
ࠋ
 

小
 

 
 

ノ
࣮
ࢻ
位
置
ࡢ

変
更
 

 
 

 
 

停
止
線
位
置
ࡢ

変
更
 

㐨
路
工
事
や
路
面
ࡢ
白
線
見
直
ࡋ

等

ࡼ
ࡾ
交
差
点

接
続
ࡍ
ࡿ
方

路
ࡢ
停
止
線
位
置
ࡀ
変
更
ࡉ
ࢀ
ࡿ

場
合
㸦
恒
久
的
࡞
変
更

一
時
的
࡞

変
更
ࡀ
あ
ࡿ
㸧ࠋ

 

࣭
㐨
路
線
形
情
報
：
停
止
線
ノ
࣮
ࢻ
ࡢ
各

情
報

(
ᗙ
標
ࠊ
進
行
方
位
等

)
ࠊ
位
置
変
更


ࡼ
ࡾ
ノ
࣮
ࢻ
間
距
離
ࡀ

3
0
m
を
超
え
ࡿ

場
合
ࡣ
ࠊ
経
由
ノ
࣮
ࢻ
ࡢ
追
加
必
要
࣭
サ

࣮
ビ
ス
支
援
情
報
：
サ
࣮
ビ
ス
距
離
情
報

ࡢ
㐨
程
距
離
情
報

(
停
止
線
ノ
࣮
ࢻ
ࡲ
࡛
ࠊ

࠾
ࡼ
び
停
止
線
ノ
࣮
ࢻ
を
経
由
ࡍ
ࡿ
ࢹ
࣮

タ
)
 

ノ
࣮
ࢻ
ᗙ
標
ࠊ
進
行
方
位
ࠊ
㐨
程
距

離

ࡶ
ࡎ
ࢀ
量

ࡼ
ࡾ
影
響
ࡢ
大

小
ࡀ
決
ࡲ
ࡿ
ࠋ

(
㐨
程
距
離
ࡀ
短
く

࡞
ࡿ
方
向
ࡢ
変
更
ࡢ
ほ
う
ࡀ
影
響

大
)
 

ࡎ
ࢀ
量


ࡼ
ࡾ

異
࡞
ࡿ
ࠋ
 

情
報
項
目
ࡈ



閾
値
を
設
け

࡚
改
修
要
否
ࠊ

緊
急
ᗘ
を
決
ࡵ

ࡿ
必
要
あ
ࡾ
ࠋ
 

交
差
点
中
心
位

置
ࡢ
変
更
 

㐨
路
工
事
や
路
面
ࡢ
白
線
見
直
ࡋ

等

ࡼ
ࡾ
交
差
点
中
心
位
置
ࡀ
変

更
ࡉ
ࢀ
ࡿ
場
合
㸦
恒
久
的
࡞
変
更


一
時
的
࡞
変
更
ࡀ
あ
ࡿ
㸧ࠋ

 

࣭
㐨
路
線
形
情
報
：
提
供
点
ᗙ
標
情
報
 

࣭
サ
࣮
ビ
ス
支
援
情
報
：
サ
࣮
ビ
ス
距
離

情
報
ࡢ
㐨
程
距
離
情
報

(
交
差
点
中
心
ࡲ

࡛
ࠊ
࠾
ࡼ
び
交
差
点
中
心
を
経
由
ࡍ
ࡿ
ࢹ

࣮
タ

)
 

提
供
点
ᗙ
標
ࠊ
㐨
程
距
離

ࡶ
ࡎ
ࢀ

量

ࡼ
ࡾ
影
響
ࡢ
大
小
ࡀ
決
ࡲ
ࡿ
ࠋ
 

(
㐨
程
距
離
ࡀ
短
く
࡞
ࡿ
方
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4㸬ᚋࡢ課題対応 

㸯～㸱ࡢ検討ࢆ踏ࡲえࠊᚋࡢ課題࣭残件ࡢෆ容対応ࡘい࡚ࠊ表 4普1  ࠋࡍ示

 

表 4普1 ᚋࡢ課題࣭残件ࡢෆ容対応 

 由ࡓࡋン 㡯目 課題࣭残件ෆ容࣭対応 課題࣭残件ࣙࢩࢡࢭ

1 びࡼ࠾

「普1。5) 

中央装置機能 ᚋࠊ㞀害把握ࡢ機能強化

検討結果㸦ᚋ述㸧付㝶ࠊࡋ

中央装置側実装ࡀ必要

 検討ࡢ機能ࡿ࡞

㹇㹒㹑路側機࠾い࡚現

状様化検討࡚ࢀࡉ࡞ࡀ

いࡿ機能ࠊࡣ࡛ࡅࡔ㞀害

困ࡣࡓࡲ可能ࡀ把握ࡢ

㞴ࡀࡢࡶ࡞あࡵࡓࡿ 「普1。5) 点検㡯目㸭基準 㹂㹑㹑㹑ࡢ特性ࡽ見࡚ࠊ

特実施ࡀ必要考えࢀࡽ

 検討ࡢ点検㡯目及び基準ࡿ

㞀害把握ࡢࡵࡓࡢ機能強化

案ࡢ検討 

「普1。5) 㞀害時ࡢ連絡対応基

準࣭࣮ࣟࣇ 

機器㞀害ࡢ重要ᗘุࢆ定

連絡ࡢ㞀害時ࢆࡽࢀࡑࠊࡋ

対応基準ᫎࡓࡋうえ࡛

連絡࣮ࣟࣇ整理 

ᚋࡢ保Ᏺ機能強化࣭管

理機能強化ࡢ検討ࡼ

࢘ࢲࠊ㞀害Ⓨ生減少ࠊࡾ

ン࣒ࢱ短縮化ࣅ࣮ࢧࠊ

ࢀあࡀపୗ等ࡢ影響ᗘࢫ

࣮ࣟࣇ連絡基準࣭ࡤ

ᫎࡿࡍ必要ࡀあࡵࡓࡿ 

「普「 㹇㹒㹑無線ࣜࣗ࢟ࢭ

 運用ࢸ

都㐨府県警察交通管制ࢭン

ࡍ運用い࡚実㝿࠾࣮ࢱ

運用業整理ࡢ課題ࡢ㝿ࡿ

務࣭ࠊ࣮ࣟࣇ管理要件ࡢ見

直ࡋ 

㹇㹒㹑無線࣒ࢸࢫࢩ全体

あࡢࢸࣜࣗ࢟ࢭ通信ࡢ

ンࢭ交通管制姿ࡁࡿ

運用ࡿࢀࡽࡵ求࣮ࢱ

࢟ࢭࠊࡣい࡚ࡘ要件ࡢ

情報運用管理団ࢸࣜࣗ

体ࡢ調整ࡶ踏ࡲえࡿ必

要ࡀあࡵࡓࡿ 

」普」 㹂㹑㹑㹑静的情報ࡢ

改修要否ุ定方針࣭

基準等 

交差点࡛ࡢ提供中ࢫࣅ࣮ࢧ

㐨路ᕤ等ࡾࡼ㐨路構造

㏿場合や規制ࡿࢀࡉ変更ࡀ

ᗘࡢ変更等ࡾࡼ規制ෆ容

㹂㹑ࠊࡢ場合ࡿࢀࡉ変更ࡀ

㹑㹑静的情報ࡢ改修要否ุ

定ࡢ考え方ࡢ整理 

改修要否ุࡢ定方針࣭基

準ࡢ検討ࠊࡣ車載機

必要࡛あࡀ影響ᗘ評価ࡢ

車載機処ࡿࢀࡉ想定ࠊࡾ

理࣮ࢧࡢ࣮ࣂࣛࢻ

必要ࡿえࡲ踏ࢆෆ容ࢫࣅ

 ࡵࡓࡿあࡀ
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1 

1. 適用範ᅖ 

1.1 適用範ᅖ 

ᮏ書00【ࠊࡣ㹋㹆ｚ帯電波ࢆ活用ࡿࡍ㹇㹒㹑路側機ࢆ路車間通信࣓ࡓࡋࢹ㹂㹑㹑㹑ࣞ࣋

ࣝⅡࡿࡅ࠾各ࡢ࣒ࢸࢫࢩ設計方針ࠊ路側機器求ࡿࢀࡽࡵ機能ࠊ動作ࡢ概要及ࡧ路側機器ࡢ

設置基準等適用ࠋࡿࡍ 

 

1.「  制定ࡢ趣旨及ࡧ経緯 

㹂㹑㹑㹑㸦ࣞࣝ࣋Ⅱ㸧࠾い࡚ࠕࠊࡣග࣮ࣅコン࣒ࢸࢫࢩ編ࠖ及ࠕࡧග࣮ࣅコン࣭電波併用ࢩ

 ࠋࡿい࡚ࢀ規定さࡀ定義書࣒ࢸࢫࢩࡢ編࣒ࠖࢸࢫ

ᮏ書00【ࠊࡣ㹋㹆ｚ帯電波ࢆ活用ࡿࡍ㹇㹒㹑路側機ࢆ路車間通信࣓ࠕࡿࡍࢹ普及版㹂㹑

㹑㹑電波࣒ࢸࢫࢩ編ࠖࠊ࡚ࡋ㹂㹑㹑㹑㸦ࣞࣝ࣋Ⅱ㸧࣒ࢸࢫࢩࡢ定義ࢆ規定ࠋࡿࡍ 

 

「. 定義書ྡࡢ称 

ᮏ書ྡࡢ称ࠊࡣ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ 

  定義書࣒ࢸࢫࢩⅡ㸧ࣝ࣋㸦㹂㹑㹑㹑࣒ࣞࢸࢫࢩ安全運転支援ࠕ

㸫普及版㹂㹑㹑㹑電波࣒ࢸࢫࢩ編㸫ࠖ 

 

」. 用語ࡢ定義 

ᮏ書࡛用いࡿ主࡞用語ࡢ定義ࠊࡣ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ 

。1) 㹂㹑㹑㹑ୗ装置 

交通管制センࢱ設置さࠊࢀ各路側端ᮎࡢ指௧࣭管理ࢆ行う装置ࢆいうࠋ 

。「) 交通信号制御機 

信号灯ࢆ信号表示規格従࡚ࡗ点灯ࠊࡢࡵࡓࡿࡍ防雨構造ࡢ筐体ࢆ持ࠊࡕ通常㐨路脇ࡢ電柱

等抱ࡁ込࡛ࡳ設置さࡿࢀ電気設備ࢆいうࠋ 

。」) 㹂㹑㹑㹑感知器 

車両又ࡣ歩行者等ࡢ存在ࠊ置ࠊ㏿ᗘ等ࢆ計測ࡿࡍ装置ࢆいうࠋ 

。4) 㹇㹒㹑路側機 

   】00㹋㹆ど帯ࡢ電波ࢆ使用ࠊࡋセキュࣜࢆࢸ考慮ࡓࡋ㹇㹒㹑無線ࠊࡾࡼࡢ路側機や車両

 ࠋいうࢆ行う路側端ᮎࢆ通信

。5) 車載࣒ࢸࢫࢩ 

車両搭載さࠊ࡛࣒ࢸࢫࢩࡿࢀンࡢࣛࣇ通信機能ࠊ自車状態ุࡢ定機能及࣮ࣂࣛࢻࡧ

 ࠋࡿࢀ㹆㹋㹇機能等࡛構成さࡢ

。【) 路側 

㐨路ࡢ外側線隣接ࡿࡍ区域ࢆいうࠋ 

。】) 㐨程距㞳 

対象地点ࡢ࡛ࡲ距㞳࡛ࠊ㐨路ࡢ㐨ࡾ࡞㸦カ࣮ࣈやッ࢘ࢲࣉン㸧沿࡚ࡗ計測さࡿࢀ距㞳ࢆ

いうࠋ 

。8) 置標定 

車両ࡀ自車ࡢ置㸦走行車線ࠊ対象地点ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳㸧ࢆ特定ࢆࡇࡿࡍいうࠋ 

。9) サ࣮ࢫࣅ支援情報 



   

「 

㹇㹒㹑路側機ࠊࡽ㹂㹑㹑㹑࢘ࢲࡢンࣜンࢡ情報࡚ࡋ提供さࡿࢀ全サ࣮ࢫࣅ共通ࡢ情報࡛

あࠋࡿ提供サ࣮ࡢࢫࣅෆ容ࠊ起点置ࡽ提供サ࣮ࢫࣅ対象点ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳情報等ࢆ示ࠋࡍ 

。10) 㐨路線形情報 

㹇㹒㹑路側機ࠊࡽ㹂㹑㹑㹑࢘ࢲࡢンࣜンࢡ情報࡚ࡋ提供さࡿࢀサ࣮ࢫࣅ対象㐨路区間㸦交

差点࣭単路㸧ࡢ㐨路構造ࢆ表ࡍ情報࡛あࠋࡿ起点置ࡽ停止線ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳及ࡧ㐨路ࡢ接

続角ᗘ等ࢆ示ࠋࡍ 

。11) 信号情報 

㹇㹒㹑路側機ࠊࡽ㹂㹑㹑㹑࢘ࢲࡢンࣜンࢡ情報࡚ࡋ提供さࡿࢀサ࣮ࢫࣅ対象交差点ࡢ信

号制御情報࡛あࠋࡿ灯色状態ࠊ灯色ࡢ表示㡰序及ࡧ残ࡢࡾ予定表示秒数等ࢆ示ࠋࡍ 

。1「) 車両検知情報 

㹇㹒㹑路側機ࠊࡽ㹂㹑㹑㹑࢘ࢲࡢンࣜンࢡ情報࡚ࡋ提供さࡿࢀ車両用㹂㹑㹑㹑感知器ࡢ

出力情報࡛あࠋࡿ車両ࡢ置ࠊ㏿ᗘ等ࡢ情報ࢆ示ࠋࡍ 

。1」) 横断歩行者検知情報 

㹇㹒㹑路側機ࠊࡽ㹂㹑㹑㹑࢘ࢲࡢンࣜンࢡ情報࡚ࡋ提供さࡿࢀ歩行者用㹂㹑㹑㹑感知器

 ࠋࡍ示ࢆ情報ࡢ存在᭷無等ࡢ歩行者ࡿࡅ࠾横断歩㐨ୖࠋࡿ出力情報࡛あࡢ

。14) 設計㏿ᗘ 

㐨路構造௧࡛用いࡿࢀࡽ㐨路設計ୖࡢ㏿ᗘࢆいうࠋ 

 設計㏿ᗘ࣒ࢸࢫࢩ (15。

路側機ࡢ設置置等ࠊン࣒ࢸࢫࢩࣛࣇ設計ࡢ前提用いࡿ車両走行㏿ᗘࢆいうࠋ 

。1【) 停止距㞳 

 ࠋいうࢆ合計ࡢ制動距㞳空走距㞳ࠊ距㞳࡛ࡿࡍ移動࡛ࡲࡿࡍ停止ࢆ車両ࡀ࣮ࣂࣛࢻ

。1】) ୍時停止 

車両ࠊࡀ交通整理ࡀ行わ࡚ࢀい࡞い交差点又ࡣそࡢ手前ࡢ直近࠾い࡚ࠊ停止線ࡢ直前又ࡣ

停止線࡞ࡢい場合ࡣ交差点ࡢ手前୍࡛旦停止࡞ࡽ࡞ࡤࢀࡅ࡞ࡋいࢆࡇ指定ࡿࡍ交通規制ࢆい

うࠋ 

。18) 死角 

構造物や㐨路形状㸦カ࣮ࣈやࢺࢫࣞࢡ㸧ࠊ࡚ࡗࡼ車両ࡽ見え࡞い範ᅖࢆいうࠋ 

。19) 㹆㹋㹇 

人機Ეࠊࡄ࡞ࡘࢆ情報交換ࡢෆ容や手段ࢆいうࠋᮏ書࡛ࠊࡣ車載࣮ࣂࣛࢻࡀ࣒ࢸࢫࢩ

提供ࡿࡍ聴覚࣭視覚情報等ࢆ対象ࠋࡿࡍ  

。「0) 交差点中心 

サ࣮ࢫࣅ対象ࡿ࡞交差点ෆࡼ࠾ࡢそࡢ中心置ࠋ目安ࠊࡣ࡚ࡋ交差点接続ࡿࡍ各方路

 ࠋࡿࢀ㐨路線形情報࡛定義さࠋࡿࡍ重心点ࡿࡼ交点ࡔࢇ結ࢆ車㐨中心線ࡢ

 

 設計方針࣒ࢸࢫࢩ .4

ᮏ࣒ࢸࢫࢩࡿࡅ࠾࣒ࢸࢫࢩ設計ࡢ基ᮏ方針ࠊࡣ次ࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ 

 

4.1 基ᮏ方針 

ᮏࡀ࣮ࣂࣛࢻࠊࡣ࣒ࢸࢫࢩ自ࡽ周ᅖࡢ状況ࢆ認識ุ࣭断ࡋ༴険ࢆ回避࡛ࡿࡁ時間的余裕ࢆ

持࣮ࣂࣛࢻ࡚ࡗ情報ࢆ提供ࠊࡿࡍ路車間通信ࢆ用いࡓ安全運転支援࡛࣒ࢸࢫࢩあࠋࡿ路側



   

」 

㹇㹒㹑路側ࢆ交通象ࡿあࡢࢀそ࠾ࡢࡋ見落ࡣい又࡞直接見えࡽ࣮ࣂࣛࢻࠊࡣ࣒ࢸࢫࢩ

機ࡽ車載࣒ࢸࢫࢩ送信ࠋࡿࡍ車載ࠊࡣ࣒ࢸࢫࢩ自車ࡢ走行状態ཷ信ࡓࡋ情報ࢆ基ࠊ聴

覚࣭視覚情報等ࡢ࣮ࣂࣛࢻࠊࡾࡼ安全運転支援情報ࡢ提供ࢆ必要応࡚ࡌ行うࠋ 

安全運転支援࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚࣮ࣂࣛࢻࠊ提供ࡿࡍ情報ࠊࡣ㸿㸧࣒ࢸࢫࢩࡀ࣮ࣂࣛࢻ

ࡣ࣮ࣂࣛࢻࠊࡤ情報㸦例え࡞客観的ࡢࡵࡓ行うࢆ༴険ุ断ࡽ自ࡾࡼ情報ࡓࢀ提供さࡽ

見え࡞いࠊࡢࡶ見えࡃいࡢࡶ関ࡿࡍ情報㸧ࢆ伝えࡢࡶࡿ㸻情報提供ࠊ㹀㸧ࡀ࣮ࣂࣛࢻ自

ࡋ特定ࢆ象ࡁࡍ注意࡚ࡗࡶࢆ余裕࡞時間的ࡿࡁ回避࡛ࢆ༴険ࡋ認識ุ࣭断ࢆ状況ࡢ周ᅖࡽ

࡚知ࡢࡶࡿࡏࡽ㸻注意喚起ࠊ㹁㸧ࡀ࣮ࣂࣛࢻ直ࡕ反応࡞ࡋい衝突ࡢ༴険ࡀあࡿ場合操

作ࡢ指示ࢆ行うࡢࡶ㸻警報ࠊศ類さ࡚ࢀいࠋࡿᮏࡢ࣒ࢸࢫࢩサ࣮ࢫࣅ対象ࡣ㸿及ࡧ㹀ࠋࡿࡍ 

具体的ࠊࡣᮏ࡚ࡗࡼ࣒ࢸࢫࢩ効果ࡀ期待࡛ࡿࡁサ࣮ࡢ࣮ࣂࣛࢻࠊࡣࢫࣅ注意ࡗࡼ

࡚起ࡿࡇ故類型ࡢศ析ࡾࡼ導出ࡢࡶࡓࡋ信号機や㐨路標識ࡢ࡞交通規制ࡢ㐪反ࢆ防止

 ࠋࡿࢀࡽࡅศࡢࡶࡓࡋ観点࡛導出ࡿࡍ

故類型基࡙ࡃ導出࠾い࡚ࡢ࣮ࣂࣛࢻࠊࡣ注意ࡀ原因ࠊࡾ࡞ࡢ車両や歩行者

衝突ࡿࡍ故類型ࠊ࡚ࡋ出会い頭衝突ࠊ右折時衝突ࠊ左折時衝突ࠊ追突及ࡧ横断歩㐨ୖ࡛ࡢ

歩行者衝突ࡀ挙ࠋࡿࢀࡽࡆ 

交通㐪反ࡢ中࡛信号無視୍時停止ࠊࡣࡢ車両や歩行者ࢆ巻ࡁ込ࡴ重大࡞故ࡀ࡞ࡘ

ࢻࢆ情報ࡢ信号機や୍時停止規制ࠋࡿ重要࡛あࡀࡇࡿࡍ防止ࢆࡢࡶࡢ㐪反そࠊࡃ多ࡀࡇࡿ

 ࠋࡿࡁ期待࡛ࡀ削減ࡢ故ࡣい࡚ࡦࠊ防止ࡢ㐪反࡛ࡇࡿࡏ認識さࢆ交通規則ࠊ伝え࣮ࣂࣛ

 

 配慮㡯ࡿࡅ࠾導入࣒ࢸࢫࢩ 」.4

4.「.1 導入箇所 

。1) 交通故多Ⓨ地点࡛ࠊᮏ࣒ࢸࢫࢩ導入ࠊࡾࡼ安全性ࡢ向ୖࡀ得ࠋࡇࡿࢀࡽ 

。「) 路側機器ࠊࡀᮏ書࠾い࡚規定ࡿࡍ設置基準準拠࡚ࡋ設置࡛ࠋࡇࡿࡁ 

。」) 歩行者等ࡢ通行支㞀ࢆえ࡞い機器設置ࡀࢫ࣮࣌ࢫ確保࡛ࠋࡇࡿࡁ 

   配慮ࡿࡍ関ࡏ合わࡳ組ࡢ࣒ࢸࢫࢩ 」.」.4

ࠊࡳ鑑ࢆ特性等ࡢ࣒ࢸࢫࢩ各ࠊうࡼい࡞ࡽࡀ繋安全࡚ࡗえࠊ࡛ࡇࡿࡍ導入ࢆ࣒ࢸࢫࢩ

必要応࡚ࡌ࣒ࢸࢫࢩ組ࡳ合わ࡚ࡏ導入ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡍ 

。1) 㸦右折ඛ㸧歩行者横断見落ࡋ防止支援ࢆ࣒ࢸࢫࢩ単独࡛導入ࡓࡋ場合ࠊ対向車対ࢻࡿࡍ

ࢩ右折時衝突防止支援࡚ࡋ原則ࠊࡽࡇࡿあࡀ可能性ࡿえࢆ悪影響注意ࡢ࣮ࣂࣛ

 ࠋࡇࡿࡍ導入࡚ࡏ合わࡳ組࣒ࢸࢫ

 

 運用条件࣒ࢸࢫࢩ 「.4

 考慮ࡢ特性࣮ࣂࣛࢻ 1.「.4

般୍ࠊࡣ設計減㏿ᗘ㸧等࣒ࢸࢫࢩࠊ設計㏿ᗘ࣒ࢸࢫࢩ定数㸦࣒ࢸࢫࢩࡿࡅ࠾設計࣒ࢸࢫࢩ

的ࡢ࣮ࣂࣛࢻ࡞特性ࢆ考慮࡚ࡋ設定ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡍ 

4.」.「 社会的ཷ容性ࡢ考慮 

うࡼい࡞ࡢ誤解࣭過信ࠊࡏ理解さ十ศࢆ概要等ࡢ動作ࠊ意義ࡢ࣒ࢸࢫࢩᮏ࣮ࣂࣛࢻ  

留意ࠊࡓࡲࠋࡿࡍンࣛࣇ設置場所提供対象࡚ࡋいࡿサ࣮ࢫࣅ関ࡿࡍ情報࣮ࣂࣛࢻࢆ

 ࠋࡿࡍ提供

ࡇい࡞ࡣ࡛ࡢࡶࡿࡍ保証ࢆࡇࡿい࡚ࢀ常時提供さࡀࢫࣅい࡚サ࣮࠾当該設置場所ࠊ࠾࡞  
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 ࠋࡍ示ࢆ

 

 配慮㡯ࡿࡅ࠾支援࣮ࣂࣛࢻ 4.4

ࣂࣛࢻࠊ࡚ࡋ目的ࢆ確立ࡢ࣒ࢸࢫࢩ支援࣮ࣂࣛࢻ࡞適ษࡓࡵ含ࡶ機能ࣇセ࣮࣮࢙ࣝࣇ   

࣮支援ࡿࡅ࠾配慮㡯ࢆ次ࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ 

4.4.1 稼動状態ࡢ誤解ࡢ防止 

 ࠋࡇࡿࡍう配慮ࡼࡿศࢆ稼動状態ࡢ࣒ࢸࢫࢩࡀ࣮ࣂࣛࢻ  

4.4.「 支援象ࡢ理解ࡋやࡍさ 

 ࠋࡇࡿࡍう配慮ࡼࡿࡁ理解࡛容易ࢆ支援象ࡀ࣮ࣂࣛࢻ  

 ࠋࡿࡍ提示うࡼࡿࡁ理解࡛ࡀࡿ支援࡛あࡿࡍ対༴険ࡢ (1。

 。ぐ) 右折ࠊ左折ࠊ直進等ࡢ行動類型対応ࠊࡋ支援࡚ࡗ࣮ࣂࣛࢻࡓࡅཷࢆ注意ࡁࡍ対 

象ࡀศࡼࡿう情報ࢆ提示ࠋࡿࡍ 

4.4.」 ศࡾやࡍい情報伝㐩手段 

 ࠋࡇࡿࡍ配慮う伝㐩手段ࡼࡿ࡞い情報ࡍやࡾศ࡚ࡗ࣮ࣂࣛࢻ  

。1) 短時間理解࡛ࡼࡿࡁうᖹ易࡞情報࡛表示ࠋࡿࡍ 

 。ぐ)  音声ࢆ用いࡿ場合ࠊࡣ的確ࡘ簡潔࡞表現ࡼࡿ࡞う留意ࠋࡿࡍ 

。「) 音声ࠊ音ࠊ表示ࠊ触覚等ࡢ複数ࡢ情報伝㐩手段ࢆ用いࡿ場合ࠊࡣ適ษ࡞組ࡳ合わࡼࡿ࡞ࡏ

う留意ࠋࡿࡍ 

。」) 㸿㹋㹇㹑等࡛既実用化さ࡚ࢀいࡢ࣒ࢸࢫࢩࡿ㹆㹋㹇ࡢ考え方整合ࡓࢀࡢ情報ࡢ提示

 ࠋ行うࢆ

4.4.4 支援ࣞࡢࣝ࣋容易࡞理解 

 ࠋࡇࡿࡍう配慮ࡼࡿࡁ理解࡛容易ࢆࣝ࣋支援ࣞࡀ࣮ࣂࣛࢻ  

。1) 支援ࣞࣝ࣋応ࡓࡌ㹆㹋㹇ࢆ構成ࠋࡿࡍ 

 。ぐ) 支援ࣞࢆࣝ࣋色࡚ࡗࡼ表示ࡿࡁ࡛ࡀࡇࡿࡍ場合ࠊࡣ注意喚起ࡣ黄色系統ࠊ情報提供 

 ࠋࡿࡍ使用࡚ࡋ主ࢆ色㸦赤色系統௨外㸧ࡢࡢそࡣ

4.4.5 過信࣭信ࡢ防止 

 ࠋࡇࡿࡍう配慮ࡼい࡞招ࢆ過信や信ࡿࡍ対࣒ࢸࢫࢩ  

。1)  適ษ࡞支援࣑ࢱン࡛ࢢ情報ࢆ伝㐩ࠋࡿࡍ 

 。ぐ) ࡀ࣮ࣂࣛࢻ自ࡽ周ᅖࡢ状況ࢆ認識ุ࣭断࡚ࡋ༴険ࢆ回避࡛ࡿࡁ時間的余裕ࢆ持࡚ࡗ情報 

提供ࠋࡿࡍ 

 ࠋࡿࡍࢆ支援࡞うࡼい࡞招ࢆ過信ࡿࡍ対性能ࠊ機能ࡢ࣒ࢸࢫࢩ (」。

 。ぐ)  あࡶࡓ全࡚ࡢ車両や歩行者ࡀ検知࡛࡚ࡁいࡿ誤解さࡼࡿࡏう࡞情報ࡢ提供࡞ࡋࢆいࠋ 

 ࠋࡿࡍ周知ࢆ機能限界ࡢ࣒ࢸࢫࢩ  (「。

 。ぐ)  機能限界ࡘい࡚ࢽ࣐ࡣュࣝ等࣮ࣂࣛࢻࡾࡼ周知ࠋࡿࡍ 

 対応ࡿࡍ対故㞀ࡢ࣒ࢸࢫࢩ  】.4.4

。1) 路側機器ࡢ自己診断機能ࡾࡼサ࣮ࡢࢫࣅ非稼動ࢆ検出ࠊࡋ通信࡚ࡗࡼ車両側࡛サ࣮ࢫࣅ 

う配慮ࡼい࡞ࡏ誤解さ࣮ࣂࣛࢻࡿい࡚ࡋ稼動ࡀ࣒ࢸࢫࢩࠊࡣ場合ࡓࡁ認識࡛ࡀ非稼動ࡢ

 ࠋࡿࡍ

。「) 路車間通信ࡀ失敗ࡓࡋ場合ࡀ࣒ࢸࢫࢩࠊࡣ稼動࡚ࡋい࣮ࣂࣛࢻࡿ誤解さ࡞ࡏいࡼう配 

慮ࠋࡿࡍ 
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4.4.】 環境変動等ࡢ影響ࡢ࣒ࢸࢫࢩࡿࡼ性能పୗ対ࡿࡍ対応 

。1) 検知࢚ࣜ存在ࡿࡍ対象ࢆセンサࡀ検知࡛࡞ࡁい場合ࡀあࢆࡇࡿ考慮ࠋࡇࡿࡍ 

 。ぐ) 対象象ࡢ存在ࡀ無いࡼࡿࢀࡽྲྀࡅཷう࡞情報伝㐩࡞ࡋࢆいࠋ 

4.4.8 安全行動ࡢ阻止 

 ࠋࡇい࡞ࡋࢆ方ࡢ支援࡞うࡼࡿ࡞安全࡚ࡗえࠊえࢆ情報࣮ࣂࣛࢻ  

。1) 青信号ࡢ残秒数ࢆ表示࡞ࡋいࠋ 

 ࠋい࡞ࡋࡣ支援ࡢ௨ୗ࡞うࡼࡿࡏࡽ誤ࢆ断ุࡣ又ࡏࡽ怠ࢆ安全確認ࡿࡼ自身࣮ࣂࣛࢻ  (」。

 。ぐ) 安全࡛あࡿいう情報ࡢ提供࡞ࡋࢆいࠋ 

 。Ｇ) 具体的࡞運転操作ࡢ指示࡞ࡋࢆいࠋ 

 。Ｈ) 対象象ࡢ存在ࡀ無いࢆࡇ明示࡞ࡋいࠋ 

。」)  実㝿ࡢ規制異ࡿ࡞情報ࢆ提供࡞ࡋいࠋ 

 。ぐ) 信号灯色ࡢ情報ࢆ提供ࡿࡍ場合ࠊࡣ現示異ࡿ࡞情報ࢆ提供࡞ࡋいࠋ 

4.4.9 ྠ୍サ࣮ࢫࣅ関ࡿࡍ複数ࡢ࣒ࢸࢫࢩࡢ情報ࡀあࡿ場合ࡢ対応 

  路側機器ࡿࡅཷࡽ情報ࡢほࠊࡢ通信手段ࡢ୍ྠࡽサ࣮ࢫࣅ関ࡿࡍ情報ࡀあࡿ場

合ࠊࡣ車載࣒ࢸࢫࢩ側࡛安全࡞ࡽ࡞いࡼう適ษ処理ࠋࡇࡿࡍ 

 

 基礎数値等ࡿࡅ࠾設計࣒ࢸࢫࢩࣛࣇン 4.5

㹇㹒㹑路側機ࡢ通信領域及ࡧ㹂㹑㹑㹑感知器ࡢ検知領域等ࡢン࣒ࢸࢫࢩࣛࣇ設計࠾い࡚ࠊ

前提条件ࡿ࡞基礎数値ࢆ示ࠋࡍ 

 ࠋࡿあࡀい場合࡞ࢀࡽ得ࡀ効果ࡢ࣒ࢸࢫࢩࠊࡣ࡚ࡋ対車両ࡿࡍ逸脱ࡽᮏ設計条件ࠊ࠾࡞

 設計㏿ᗘ࣒ࢸࢫࢩ 4.5.1

規制ࠕࠊࡣい࡚࠾࣒ࢸࢫࢩᮏࠋいうࢆ走行㏿ᗘࡢ車両ࠊࡿࡍ前提ࡢ設計࣒ࢸࢫࢩࣛࣇン

㏿ᗘ㸩10Ｐm/Ｍࠖࢆ標準࣒ࢸࢫࢩࡢ設計㏿ᗘࠋࡿࡍ 

 設計減㏿ᗘ࣒ࢸࢫࢩ 」.4.5

 ࠋいうࢆ減㏿ᗘࡿࡍ前提ࡢ設計࣒ࢸࢫࢩࣛࣇン

ᮏ࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࠊࡣ大型車୍ࡢ般的࡞減㏿ᗘࢆ想定1.8ࠕࡓࡋ m/囲「ࠖࢆ標準ࠊ࡚ࡋ大

型車ࡢ緊急制動時ࡢ最大減㏿ᗘࢆ想定4.0ࠕࠊࡓࡋ m/囲「ࠖࡢ減㏿ᗘࢆ越え࡞いࢆࡇ許容設計条

件ࠋࡿࡍ表 4.1  ࠋࡍ示ࢆ設計減㏿ᗘ࣒ࢸࢫࢩࡢ࣒ࢸࢫࢩ各ࡿࡍᮏ定義書࡛採用

 

表  設計減㏿ᗘ࣒ࢸࢫࢩ 4.1

 設計減㏿ᗘ࣒ࢸࢫࢩ 称ྡ࣒ࢸࢫࢩ

左折時衝突防止支援0.「 ࣒ࢸࢫࢩ m/囲「 

信号見落ࡋ防止支援1.8 ࣒ࢸࢫࢩ m/囲「 

 ඛ進安全自動車㸦㸿㹑㹔㸧推進計⏬ 報告書ࠕ※ 

㸫第㸲期㸿㹑㹔計⏬ࡿࡅ࠾活動成果ࡘい࡚㸫ࠖ 

ᖹ成㸰㸱ᖺ㸴᭶ 国土交通省自動車交通局ඛ進安全自動車推進検討会ࡾࡼࠊ 

 

 設計加㏿ᗘ࣒ࢸࢫࢩ 「.4.5

 ࠋいうࢆ加㏿ᗘࡿࡍ前提ࡢ設計࣒ࢸࢫࢩࣛࣇン

ᮏ࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚0.」ࠕࠊࡣ】 m/囲「ࠖࢆ標準࣒ࢸࢫࢩࡢ設計加㏿ᗘࠋࡿࡍ 



   

【 

 設計空走時間࣒ࢸࢫࢩ 4.5.4

ࠊࡽ࡚ࡋ信完了ཷࢆ情報ࢡンࣜン࢘ࢲࡀ࣒ࢸࢫࢩ車載ࠊࡿࡍ前提ࡢ設計࣒ࢸࢫࢩࣛࣇン

࣒ࢸࢫࢩ車載ࠕࡍ示௨ୗࠋいうࢆ時間ࡢ࡛ࡲࡿࡍ開始ࢆ㏿減実㝿ࠊ࡚ࡋ反応ࡀ࣮ࣂࣛࢻ

処理時間࣮ࠖࣂࣛࢻࠕ反応時間ࠖࡢ合計値࡛示さࠋࡿࢀ 

4.5.5 車載࣒ࢸࢫࢩ処理時間 

車載࣒ࢸࢫࢩ処理時間ࠊࡣ車載࢘ࢲࡀ࣒ࢸࢫࢩンࣜンࢡ情報ཷࢆ信完了ࣛࢻࠊࡽ࡚ࡋ

 ࠋいうࢆ時間ࡿࡍ要࡛ࡲࡿࡍ提供開始ࢆ安全運転支援情報࣮ࣂ

ᮏ࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚1.0ࠕࠊࡣ 秒ࠖࢆン࣒ࢸࢫࢩࣛࣇ設計ࡿࡅ࠾標準値ࠋࡿࡍ㸦ITS 車載

器カ࣮ࣅࢼ部標準様㸦J道ITA 規格㸧ࡾࡼ㸧 

 反応時間࣮ࣂࣛࢻ 】.4.5

࡚ࡋ提供開始ࢆ安全運転支援情報࣮ࣂࣛࢻࡀ࣒ࢸࢫࢩ車載ࠊࡣ反応時間࣮ࣂࣛࢻ

 ࠋいうࢆ時間ࡿࡍ要࡛ࡲࡿࡍ開始ࢆ㏿減実㝿ࠊ࡚ࡋ反応ࡀ࣮ࣂࣛࢻࠊࡽ

ᮏ࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࠊࡣ注意喚起単独ࡢ場合ࠕࡣ」.「 秒 ࡞ࡀ前段㝵࡛情報提供ࡢ注意喚起ࠊࠖ

さ࡚ࢀいࡿ場合0.8ࠕࡣ 秒ࠖࢆン࣒ࢸࢫࢩࣛࣇ設計ࡿࡅ࠾標準値ࠋࡿࡍ㸦通信利用型実用

化࣒ࢸࢫࢩ基ᮏ設計書ࡾࡼ㸧表 4.「 ࢆ反応時間࣮ࣂࣛࢻࡢ࣒ࢸࢫࢩ各ࡿࡍᮏ定義書࡛採用

示ࠋࡍ 

 

表  反応時間࣮ࣂࣛࢻ 」.4

 反応時間࣮ࣂࣛࢻ 称ྡ࣒ࢸࢫࢩ

右折時衝突防止支援0.8 ࣒ࢸࢫࢩ囲 

㸦右折ඛ㸧歩行者横断見落ࡋ防止支援0.8 ࣒ࢸࢫࢩ囲 

左折時衝突防止支援࣒ࢸࢫࢩ 」.「囲 

信号見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ 」.「囲 

 ඛ進安全自動車㸦㸿㹑㹔㸧推進計⏬ 報告書ࠕ※

㸫第㸲期㸿㹑㹔計⏬ࡿࡅ࠾活動成果ࡘい࡚㸫ࠖ 

ᖹ成㸰㸱ᖺ㸴᭶ 国土交通省自動車交通局ඛ進安全自動車推進検討会ࡾࡼࠊ 

 

 処理時間ࣛࣇン 【.4.5

࣒ࢸࢫࢩ車載実㝿ࠊࡽ࡚ࡋ検出ࢆ車両存在等ࡀ㹂㹑㹑㹑感知器ࠊࡣ処理時間ࣛࣇン

用い設計ࡢ検知対象領域ࡢ㹂㹑㹑㹑感知器ࠊいいࢆ時間࡞ᖹ均的ࡿࡍ要࡛ࡲࡿࢀ提供さ

表ࢆ処理時間ࣛࣇンࠊ基ࢆ実験結果等ࡢ過去ࠋࡿ 4.」 【.0ࠕࡣ࡛࣒ࢸࢫࢩᮏࠋࡍ示 秒ࠖ

 ࠋࡿࡍ標準値ࡿࡅ࠾設計࣒ࢸࢫࢩࣛࣇンࢆ

 ࠋࡿࡍ等ྠࡶい࡚ࡘ処理時間ࣛࣇンࡢ信号情報ࠊ࠾࡞

 

 

 

 

 

 



   

】 

表  標準値ࡢ処理時間ࣛࣇン  「.4

装  置 処理時間 説    明 

㹂㹑㹑㹑感知器 約 」00m囲 

検知領域ෆࡢ車両情報ࡀ㹇㹒㹑路側機入力さ࡛ࡲࡿࢀ

約ࢆ時間㸦車両検知情報ࡢ 」00  仮定㸧相当ࢺࣂ

 

信号制御機 約 」00m囲 信号情報ࡀ㹇㹒㹑路側機入力さࡢ࡛ࡲࡿࢀ時間 

㹇㹒㹑路側機 

約 「00m囲 

㹂㹑㹑㹑感知器ࡣࡓࡲ信号制御機ࡢ情報ཷࢆ信࡚ࡋ

 時間ࡢ࡛ࡲࡿࡍ完了ࢆ情報Ⓩ録ࢡンࣜン࢘ࢲࠊࡽ

㸦㹇㹒㹑路側機ࡢ送ཷ信処理時間含ࡴ㸧 

約 」0m囲 
路車間通信時間 

㸦࢘ࢲンࣜンࢡ情報ࢆ約 」000  仮定㸧相当ࢺࣂ

合計 約 5」0m囲 㹇㹒㹑路側機単独ࡢ場合 

 

4.5.8 㐨路線形情報 

㹇㹒㹑路側機ࡾࡼ提供ࡿࡍ㐨路線形情報࠾い࡚ࠊࡣ現地ࡢ調査結果基࡙い࡚情報ࢆ作

成࣭Ⓩ録ࠋࡇࡿࡍ 

 

5.  各ࡢ࣒ࢸࢫࢩ機能様 

4.1 㡯࡛示ࡓࡋ対象サ࣮ࠊࡣࢫࣅᮏ書࡛定義ࡣ࣒ࢸࢫࢩࡿࡍ௨ୗࡢ㸳ࠋࡿࡍ࣒ࢸࢫࢩ 

。1)右折時衝突防止支援࣒ࢸࢫࢩ 

。「)㸦右折ඛ㸧歩行者横断見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ  

。」)左折時衝突防止支援࣒ࢸࢫࢩ 

。4)信号見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ 

。5)Ⓨ進遅ࢀ防止支援࣒ࢸࢫࢩ 
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5.1 右折時衝突防止支援࣒ࢸࢫࢩ 

。1) 目的 

信号交差点࠾い࡚ࠊ右折車ࡀ対向直進車ࡢ存在ࢆ見落ࠊࡾࡓࡋ対向直進車ࡢ㏿ᗘࢆ見誤

 ࠋࡿࡍ目的ࢆ防止ࡢ衝突故ࡢ対向直進車右折車ࠊࡿࡌ生࡚ࡗࡼ࡞ࡾࡓࡗ

。「) 概要 

交差点ࢆ右折ࡼࡋうࡿࡍ車両対ࠊࡋ㐨路線形情報ࡧࡼ࠾対向車ࡢ検知情報等ࢆンࣛࣇ

側ࡾࡼ伝えࠋࡿ車両側࡛ࠊࡣンࣛࣇ情報自車情報基࡙ࠊࡁ交差点ෆ㸦右折ࢡ࣮࣐付近㸧

࡛右折待࡚ࡋࡕいࡿ状況࠾い࡚ࠊ必要応࣮ࣂࣛࢻ࡚ࡌ対向車ࡢ存在等ࡢ情報ࢆ提供等

 ࠋ行うࢆ支援ࡢ

 適用対象࣒ࢸࢫࢩ (「。

信号交差点࣒ࢸࢫࢩࢆ適用ࡢ対象地点ࠊࡋࡔࡓࠋࡿࡍ右折禁止時間帯ࡣサ࣮ࢆࢫࣅ配信ࡋ

 ࠋい࡞

㸧や㹅㹌㹑࡞ࣝࢿンࢺࠊい場所㸦高架ୗ࡞届物理的ࡀ電波ࡢࡽ㹅㹌㹑㹑衛星ࠊ࠾࡞

㹑衛星ࡢࡽ電波ཷ信状態ࡀ悪い場所࡛ࡣ高精ᗘ࡞置標定ࡣ困㞴࣒ࢸࢫࢩࠊࡵࡓ࡞適用ࡢ対

象外ࠊࡓࡲࠋࡿࡍサ࣮ࢫࣅン起点ࡢ近ࠊࡃఫ宅街ෆ等ࡢ生活㐨路ࢆ除ࡃ車両通行㐨路ࡀ

あࡿ場合ࠊࡣサ࣮ࢫࣅ対象交差点ࡢ誤認識ࡢ影響᭷無ࢆ配慮ࠋࡇࡿࡍ 

。4) 概念ᅗ 

右折時衝突防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ概念ᅗࢆᅗ 5.1.1  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.1.1  右折時衝突防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ概念ᅗ 

 

。5) 路側機器ࡢ機能要件 

。ぐ) 㹂㹑㹑㹑感知器 

対向直進車ࡢ検知情報㸦置ࠊ㏿ᗘ等㸧ࢆ出力ࠋࡿࡍ 

。Ｇ) 信号制御機 

信号情報出力機能ࢆ実装ࡿࡍ場合ࠊ第㸯㝵Დ立ࡾࡀୖࡕ時ࠊ指定さࡓࢀ周期ࠊ感応制御ࡼ

ࡢ範ᅖࡿい࡚ࡋ時点࡛確定ࡢそࠊい࡚࠾遷移時ࢻ動作࣮ࣔࡧ時点及ࡓࡋ確定ࡀ信号秒数࡚ࡗ

信号予定秒数情報ࢆ出力ࠋࡿࡍ 

信号情報出力機能ࢆ実装࡞ࡋい場合ࠊ灯色信号ࢆ出力ࠋࡿࡍ 

車載ࡢ࣒ࢸࢫࢩ㹆㹋㹇等ࠊࡾࡼ対向

車ࡢ情報ࢆ提供ࠊࡋ交差点ෆ࡛ࡢ衝突

 ࡄ防ࢆ

検知範ᅖ 

㹂㹑㹑㹑感知器 

信号制御機 

㹇㹒㹑路側機 
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。Ｈ)  㹇㹒㹑路側機 

中央装置ࡢࡽ指௧ࠊⓏ録情報ࡢ᭷無࣓ࠊࡾࡼッセ࣮ࡢࢪ送信状態ࢆ管理ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ自装

置ࡢ異常ࡀ検出さࡓࢀ場合࣓ࠊࡣッセ࣮ࢪ送信可ࠋࡿࡍ 

サ࣮ࢫࣅ稼働中ࠊࡣⓏ録情報基࡙い࡚࢘ࢲンࣜンࢡ情報ࢆ生成࢘ࢲࠊࡋンࣜンࢡ情報ࢆ連

続的提供ࠋࡿࡍ 

車両検知情報ࢆ再送ࡓࡋ回数ࢆ計測ࠊࡋ再送遅延時間ࢆ送信周期毎カ࢘ンࢺッࠋࡿࡍࣉ 

ࢆ信号残秒数ࠊࡋ計測ࢆ経過時間ࡢࡽⓏ録時点ࠊࡣ場合ࡓࢀⓏ録さࡀ信号残秒数ࠊ࠾࡞ 100

 ࠋࡿࡍン࢘ࢲࢺン࢘カ秒毎࣑ࣜ

。【) 車載ࡢ࣒ࢸࢫࢩ機能要件 

。ぐ) 基ᮏ機能 

存在状ࡢ対向車ࠊࡋ対車両ࡿࡍࡕ交差点ෆ࡛右折待ࠊ基ࢆ情報ࡿࢀ提供さࡽࣛࣇン

況࣮ࣂࣛࢻࢆ認知さࢆࡇࡿࡏ可能ࠋࡿࡍ支援ࢆ行う場合ࠊࡣ௨ୗࡢ要件ࢆ満ࠋࡇࡍࡓ 

。㺏) 自車ࡢ走行情報ࠊ࡚ࡋ置等ࢆ検出ࠋࡇࡿࡍ 

。㺐) ンࣛࣇ側࣒ࢸࢫࢩࡢ稼動状態ࢆ確認ࠋࡇࡿࡍ 

。㺑) ンࣛࣇ側ࡢࡽ対向車ࡢ検知情報等ࢆ基ࠊ対面方路ࡢ車両ࡢ存在状況ุࢆ断ࠋࡇࡿࡍ

車両ࡀ存在ࡿࡍ場合ࠊࡣ自車ࡢ走行状態㸦置等㸧ࡶ踏ࡲえࠊ必要応ࡢ࣮ࣂࣛࢻ࡚ࡌ支

援ࢆ行うࠋࡇ 

。Ｇ)  付加機能 

。㺏)  サ࣮ࢫࣅン起点置ࡢ進入ุࢆ定ࡓࡋ時点࡛ࠊサ࣮ࢫࣅンุࡢ定ࢆ行うࠋࡇ 

。㺐) 走行車線࢘ࠊンカ状態等ࠊࡽ交差点࡛ࡢ進行方向ุࢆ定ࠋࡇࡿࡍ 

。㺑) ンࣛࣇ側ࡽ提供さࡿࢀ信号情報ࠊࡾࡼ車両側ࡿࡅ࠾サ࣮ࢫࣅ実施ุ断㸦赤信号時

 ࠋࡇࡿࡍ可能ࢆい等㸧࡞ࡋ提供ࡣ

。㺒) サ࣮ࢫࣅ対象㐨路ࡽ途中逸脱ࡓࡋ場合や対象交差点ࢆ通過ࡓࡋ場合ࠊࡣサ࣮࢘ࢫࣅ

 ࠋࡇ行うࢆ定ุࡢࢺ

。Ｈ)  車載࣒ࢸࢫࢩ処理 

 ௨ୗࠊ車載࣒ࢸࢫࢩ処理ࡢ例ࢆ示ࠋࡍ 

。㺏) 交差点右折待࣏ࡕンࢺ周辺形成さࡿࢀ無線通信࠾࢚ࣜい࡚ࠊ㹇㹒㹑路側機ࡢ

路車間通信ࠊࡾࡼ㹂㹑㹑㹑情報㸦サ࣮ࢫࣅ支援情報ࠊ㐨路線形情報ࠊ信号情報ࠊ車両検知

情報㸧ཷࢆ信ࠋࡿࡍ 

。㺐) サ࣮ࢫࣅ支援情報ࠊࡾࡼ右折時衝突防止支援ࡢ提供᭷無ุࢆ定ࠊࡋサ࣮ࢫࣅンࢆ行

うࠋ 

。㺑) 㹅㹎㹑情報ࡣࡓࡲ㐨路線形情報ࡾࡼ自車ࡢ置標定ࢆ行うࠋ 

  。㺒) ンࣛࣇ情報㸦対向車ࡢ検知情報ࠊ信号灯色情報㸧や車両情報㸦置ࠊ㏿ᗘࠊ右折࢘ࡢ

 ࠋࡿࡍ定ุࢆ必要性ࡢ支援ࠊࡾࡼンカ等㸧

。㺓) 対象交差点ࢆ通過後サ࣮ࠋࡿࡍࢺ࢘ࢫࣅ 
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。Ｉ)  ࢺ࣮ࣕࢳ࣮ࣟࣇ 

  車載ࡿࡅ࠾࣒ࢸࢫࢩ処理ࢺ࣮ࣕࢳ࣮ࣟࣇ例ࢆᅗ 5.1.「  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.1.「 車載ࡢ࣒ࢸࢫࢩ処理ࢺ࣮ࣕࢳ࣮ࣟࣇ㸦例㸧 

START 

サ࣮ࢫࣅ対象方路ࡢ進入ุࢆ定 

自車ࡀ交差点右折待࣏ࡕンࢺ周辺いࡇࡿ

 検出ࢆ

㹇㹒㹑路側機࢘ࢲࡢンࣜンཷࢆࢱ࣮ࢹࢡ信 

㸦ࣜࡢ࣒ࢱࣝ車両検知情報ࠊ信号情報等㸧 

 走行距㞳ࡢカ࢘ンࢺ開始 

 
最新ࡢ車両検知情報ࠊ信号情報等更新 

あࡾ 

信号情報ࠊ対向直進車ࡢ᭷無ࠊ自車࣮ࣞࣈキ情報ࠊ

右࢘ンカ ON 等ࡾࡼ右折時衝突防止支援 

 実施ุ断ࡢ

右折時衝突防止支援ࡢ実施ุ断 

途中㞳脱 

 注意喚起情報ࡢ提供 

非実施 
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 ᅗࢫンࢣ࣮ࢩࡢ構成装置間࣒ࢸࢫࢩ (【。

  右折時衝突防止支援ࢣ࣮ࢩࡢ࣒ࢸࢫࢩンࢫᅗࢆᅗ 5.1.」  ࠋࡍ示

信号制御機ࠊࡣ信号情報ࢆ定ࡓࢀࡽࡵ周期࡛出力ࠋࡿࡍ 

㹂㹑㹑㹑感知器ࠊࡣ車両検知情報ࢆ定ࡓࢀࡽࡵ周期㸦100  ࠋࡿࡍ出力ࠊ秒等㸧࡛࣑ࣜ

㹇㹒㹑路側機100ࠊࡣ  ࠋࡿࡍ送出ࢆ情報ࢡンࣜン࢘ࢲ秒周期等࡛連続的࣑ࣜ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ  ᅗࢫンࢣ࣮ࢩ 「.5.1

 

    

静的情報 

 

 

㹂㹑㹑㹑 

感知器 
信号制御機 㹂㹑㹑㹑 

ୗ装置 
㹇㹒㹑 

路側機 

 

車載࣒ࢸࢫࢩ 

信号情報 

100ms 信号情報カ࢘ン

 ン࢘ࢲࢺ

㸦信号残秒数提供時㸧 

検知情報 

 ࢡンࣜン࢘ࢲ

alt 

LOOP 

［車載ࡀ࣒ࢸࢫࢩ通信領域ෆ］ 
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。8) 路車間通信情報 

右折時衝突防止支援࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࠊ㹇㹒㹑路側機ࡽ送信࢘ࢲࡿࡍンࣜンࢡ情報ࢆ表

5.1.1  ࠋࡍ示

 

表 5.1.1 㹇㹒㹑路側機࢘ࢲࡢンࣜンࢡ情報 

 単 備考ࢪッセ࣮࣓ ࣛࣇン

㹇㹒㹑路側機 

㐨路線形情報 ࢻ࣮ࣀ絶対ᗙ標ࢻ࣮ࣀࠊ接続関ಀ 

サ࣮ࢫࣅ支援情報 提供サ࣮ࢫࣅ構成ࠊ㐨程距㞳情報 

信号情報 現在灯色㸦信号通行方向情報㸧ࡣ必須 

信号見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ併設ࡢ

場合ࠊ信号ࡢ灯色࣭残秒数ࡶ提供 

車両検知情報 車両センサࡢ検知範ᅖ࣭状態等 

 

 構成࣒ࢸࢫࢩ (9。

右折時衝突防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ機器構成例ࢆᅗ 5.1.4  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.1.4  右折時衝突防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ機器構成例 

 

。10) 㹇㹒㹑路側機設置基準 

㹇㹒㹑路側機設置ࡢ概略ᅗࢆᅗ 5.1.5  ࠋࡍ示

ࡽンカ㹍㹌置㸦停止線࢘ࡀ車両ࡿࡍ設計㏿ᗘ࡛走行࣒ࢸࢫࢩ 」0ｍ㸧㐩ࡿࡍ時点࡛車載

 ࠋࡿࡍ決定ࢆ設置置ࡢ㹇㹒㹑路側機ࠊࡋ前提ࢆࡇࡿ࡞提供可能ࢫࣅサ࣮ࡀ࣒ࢸࢫࢩ

㐨路交通法施行௧第ࠊࡣンカ㹍㹌置࢘ࠊ࡛ࡇࡇ 「1 条ࡢ規定㸦交差点ࡢ手前ࡢ側端ࡽ

」0ｍ㸧ࢆ参考ࠕ停止線ࡽ 」0ｍࠖ定義࡛ࡢࡶࡓࡋあࠋࡿ 

 。ぐ) 㹇㹒㹑路側機ࡢ通信࢚ࣜ 

㹇㹒㹑路側機ࡢ通信ࡢ࢚ࣜ基ᮏ条件ࠊࡣ㸦ୖ流端：ࠕ停止線ࡽ㹊㸰ｍୖ流遡ࡓࡗ置 ࠊࠖ

ୗ流端：ࠕ終点ࢻ࣮ࣀ置ࡣࡓࡲୗ流交差点起点ࢻ࣮ࣀ置 㸧ࠖࢆ確保可能࡞置ࠋࡿࡍ 

無線通信ୖ࢚ࣜ流端ࡽ停止線ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳㹊㸰ࡢ算出基準ࢆ示ࠋࡍ 

 

 

 

㹂㹑㹑㹑ୗ装置 

車載࣒ࢸࢫࢩ 

信号制御機 

㹂㹑㹑㹑感知器 

㹇㹒㹑路側機 



   

1」 

  㹊㸰㸻」0㸩㹔ェ㹒ｐおｍＢ 

   㹔 ：࣒ࢸࢫࢩ設計㏿ᗘおm/囲Ｂ 

     㹒ｐ：㸦㹇㹒㹑路側機㸧車載࣒ࢸࢫࢩ処理時間お囲Ｂ  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.1.5 㹇㹒㹑路側機設置ࡢ概略ᅗ 

  

 。11) 㹂㹑㹑㹑感知器設置基準 

右折時衝突防止ࡀ目的࡛あࠊࡵࡓࡿ対向車ࡢ車両前方ࡽセンࢩンࢆࢢ行いࠊ車頭ࢆ計測ࡍ

 ࠋࡿ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.1.【 検知ࡢ࢚ࣜ概念ᅗ 

 

㹂㹑㹑㹑感知器ࡿࡼ検知ࠊࡣ࢚ࣜ対象車線：ࠕ対向車走行車線㸦右折専用車線ࡣ検知࢚ࣜ

置ࡓࡗ㹊囲1 ｍ遡ࡽ交差点中心ࠕ：流端ୖࠊ除外㸧ࠖࡽ ࡣࡃࡋ外置若ࡋ見通ࠕ：ୗ流端ࠊࠖ

停止線ࠖࠋࡿࡍ 

。ぐ)ୖ流端 

ୖ流端ࠊࡣ交差点ෆ㸦右折待࣏ࡕンࢺ㸧࡛右折待࡚ࡋࡕいࡿ状況࠾い࡚ࠊ交差点ෆ㸦右

 

L㻞：無線通信エリ䜰ୖ流端から 

  停止線ま䛷䛾道程距離 

右折待ちポ䜲ン䝖また䛿

交差点中心 

停止線から 㻟㻜㼙 

䠄ウ䜱ンカー㻻㻺 位置䠅 

㻔Ｉ䠰䠯路側機㻕車載シス䝔ム処理

時間分䛾移動距離 

停止線 
無線通信エリ䜰 

ୖ流端 

無線通信エリ䜰 

 ୗ流端 

サ࣮ࢫࣅ対象車両

交差点中心 

１囲1 おmＢ

対象車線：対向車走行車線
ୖ流端：交差点中心ࡽLs1 [m]遡ࡓࡗ置 
ୗ流端：見通ࡋ外置若ࡣࡃࡋ対向停止線
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折待࣏ࡕンࢺ㸧ࡽ安全࡞加㏿ᗘ࡛右折ࢆ開始ࠊࡋ対向車線ࢆ横断ࡋ終えࡿࡁ࡛ࡀࡇࡿ

置ࡢ対向車ࢆ検知ࢆࡇࡿࡍ想定ࠋࡿࡍ 

具体的ࠊࡣ交差点ෆ㸦右折待࣏ࡕンࢺ㸧ࡽ安全࡞加㏿ᗘ࡛右折ࢆ開始ࠊࡋ対向車線ࢆ

横断ࡋ終えࡢ࡛ࡲࡿ時間࣒ࢸࢫࢩࡧࡼ࠾遅延時間ࡢ総和対向直進車࣒ࢸࢫࢩࡢ設計㏿ᗘࢆ乗

 ࠋࡿࡍࡢࡶࡓࡌ

ᅗࢆ概念ᅗࡢ時間ࡿࡍ要右折ࠊ࠾࡞ 5.1.】  ࠋࡍ示

 

㹒ち 㸻 㸦㹊ち 㸩 㹊不 㸧/ 㸦㹂／㸰㸧 

㹊囲1 㸻㹔 ェ 㸦㹒ち 㸩㹒ｉ㸩㹒ｐ㸧 

 

 時間 お㹱Ｂࡿࡍ要㹒ち  ：右折ࠊ࡛ࡇࡇ

㹊ち ：右折待࣏ࡕンࡽࢺ右折終了置ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 おｍＢ 

㹊不 ：࣒ࢸࢫࢩ設計車両長 おｍＢ 

㹂  ：࣒ࢸࢫࢩ設計加㏿ᗘ おm/囲「Ｂ 

㹊囲1 ：交差点中心ୖࡽ流端ࡢ࡛ࡲ距㞳 おｍＢ 

㹔  ：࣒ࢸࢫࢩ設計㏿ᗘ おm/囲Ｂ 

㹒ｉ：ンࣛࣇ処理時間お㹱Ｂ 

㹒ｐ：車載࣒ࢸࢫࢩ処理時間お㹱Ｂ 

 

  各ࡢࢱ࣮࣓ࣛࣃ設定値ࠊࡣ௨ୗࡢ値ࢆ用いࠋࡿ㸦4.5 㡯参照㸧 

㹊不 㸻㸳おｍＢ  㹂㸻「.0】おm/囲「Ｂ  㹒Ｎ 㸻0.5お囲Ｂ 㹒ｐ㸻1.0お囲Ｂ 

㹔：対象交差点ࡢ規制㏿ᗘ㸩10おＰm/ＭＢࢆおm/囲Ｂ換算ࡓࡋ㏿ᗘ 

 

交通実態ࠊࡀࡿࡍ目安ࢆ右折ඛ横断歩㐨置࡚ࡋ原則ࠊࡣ右折終了置ࠖࠕࡢ㹊ちࠊ࠾࡞

 ࠋࡿࡍࡢࡶいࡼ࡚ࡋ変更ࢆ置࡚ࡏあわ

 

 ࠙試算例ࠚ 

  㹊ち  㸻1」おｍＢ仮定ࠊࡿࡍ㹒ち ≒4.1】お囲Ｂࠋࡿ࡞ 

対象交差点ࡢ規制㏿ᗘࢆ 50おＰm/ＭＢ仮定ࠊࡿࡍ㹔㸻【0おＰm/ＭＢ≒1【.】おm/囲Ｂࠋ 

௨ୖࠊࡾࡼ㹊囲1 㸻㹔 ェ 㸦㹒ち 㸩㹒ｉ㸩㹒ｐ㸧㸻1【.】ェ㸦4.1】㸩0.5+1.0㸧≒95おｍＢ 

  㸦参考：別=】0おＰm/ＭＢ≒19.4おm/囲Ｂࡢ場合ࠊ㹊囲1 ≒110おｍＢ㸧 
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ᅗ 5.1.】 右折要ࡿࡍ時間ࡢ概念ᅗ 

 

。Ｇ)ୗ流端 

ୗ流端ࠊࡣ交差点ෆ㸦右折待࣏ࡕンࢺ㸧࡛右折待࡚ࡋࡕいࡿ状況࠾い࡚ࡢ࣮ࣂࣛࢻࠊ

見通ࡋ外ࡿ࡞置ࢆᅗ面等ࡾࡼ幾何学的求ࠊ࠾࡞ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡵ幾何学的求ࡓࡵ見通

 ࠋࡿࡵ定࡚ࡋୗ流端ࢆ対向停止線ࠊࡣ場合ࡿ࡞流ୖࡶࡾࡼ対向停止線ࡀ外置ࡋ

交通ࠊࡣい場合࡞い࡚ࢀ明示さࡀ停止線等㸧ࡕ目༳㸦右折待ࡢࡵࡓࡿࡵ求ࢆୗ流端ࠊࡓࡲ 

実態あわ࡚ࡏ目༳ࢆ定ࠊ࡛ୖࡓࡵᅗ 5.1.8  ࠋࡿࡵ求ࢆ方法࡛ୗ流端置ࡢ様ྠ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.1.8  ୗ流端置ࡢ求ࡵ方 

 

 。Ｈ) 㹂㹑㹑㹑感知器設置置ࡢ留意㡯 

㹂㹑㹑㹑感知器ࢆ交差点手前設置ࡿࡍ場合ࠊ㹂㹑㹑㹑感知器ࡢ直ୗࡀ死角領域ࠊࡵࡓࡿ࡞

検知ࢆ࢚ࣜୗ流端置࡛ࡲ確保࡛࡞ࡁい場合ࡀあࠋࡿ㹂㹑㹑㹑感知器ࢆ交差点手前設置

 ࠋࡇࡍࡓ満ࢆ条件ࡢୗ記ࠊࡣ場合ࡿࡍ

࣭ୖ記࡛規定さࡿࢀ検知࢚ࣜୗ流端ࡽ㹂㹑㹑㹑感知器自身ࡢ検知ୗ流端挟ࡓࢀࡲ死角

領域ࢆ推定ูࠊ࡚ࡋ࢚ࣜ途ࠊ規定さࡿࢀ様沿ࠊ࡚ࡗ車両ࡢ置࣭㏿ᗘ等ࢆ推定࡚ࡋ

出力ࠋࡇࡿࡍ 

࣭推定ୖࡢ࢚ࣜ流端置ࠊࡣ停止線ୖࡽ流 15ｍ௨ୗࠋࡇࡿࡍ推定ࡢ࢚ࣜୗ流端

置ࡣ検知ࡢ࢚ࣜୗ流端置ࠋࡇࡿࡍ 

サ࣮ࢫࣅ対象車両 対向右折待ࡕ車両

䠘補助線䠍䠚
右折待ちポ䜲ン䝖から、
対向右折待ち停止線䛾ୗ端に向け䛶引いた接線

䠘補助線䠎䠚
対向直進車線䛾うち、歩道から最も遠い側に位置する
車線䛾中心線䛾延長線

見通し外位置
䠙ୗ流端

ୖᅗࡢ補助線㸯㸰ࡢ交点ࢆ見通ࡋ外置ࡿࡍ

対向停止線
䠙ୗ流端

見通ࡋ外置ࡀ対向停止線ୖࡾࡼ流ࡿ࡞場合ࠊ
対向停止線ࢆୗ流端ࡿࡍ

見通し外位置

Lr：右折待࣏ࡕンࡽࢺ右折終了置ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳

Lv：࣒ࢸࢫࢩ設計車両長



   

1【 

ࡓࡲ流入ศ岐路ࡿࡁ途中流入࡛ࡣࡓࡲ場合ࡿࢀࡲ含ࡀ駐車可能区域࢚ࣜ推定ࠊࡋࡔࡓ࣭

ᅗࠊࡣ場合ࡿあࡀ施設ࡢ駐車場等ࡣ 5.1.9 ࡍ流端置ୖࡢ࢚ࣜ推定ࢆ範ᅖࡋ見通ࡍ示

 ࠋࡇࡿ

࣭そࡢࡢ適用条件ࠊࡣ今後ࡢ検討課題ࠋࡿࡍ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.1.9  推定ୖ࢚ࣜ限ࡢ求ࡵ方㸦案㸧 

 

。1「) 適用限界 

。ぐ) 路側機器ࡢ適用限界 

。㺏) 定期的又ࡣ㝶時ࡢ機器࣓ンࢼࢸンࢫ作業等ࠊ୍࡚ࡗࡼ 時的サ࣮ࡢࢫࣅ提供ࢆ停止ࡿࡍ

場合ࡀあࠋࡿ 

。㺐) 信号残秒数ࢆ提供࡚ࡋいࡿ場合ࠊ信号秒数ࡀ確定࡚ࡋいࡿ範ᅖࠊࡣあࡿ時点ࡽ次ࡢ第㸯

㝵Დࡀ立࣑ࢱࡿࡀୖࡕン࡛࡛ࡲࢢあࠊ࡚ࡗࡼࠋࡿそࡢ範ᅖࢆ越え࡚信号秒数ࡢ確定値ࢆ提

供࡞ࡁ࡛ࡣࡇࡿࡍいࠋ 

。㺑) 信号残秒数ࢆ提供࡚ࡋい࡚ࠊࡶ右折感応制御等ࡢ地点感応制御ࢆ実施࡚ࡋいࡿ場合ࠊ地点

感応対象㝵Დࢆ含ࡴ灯色ࡘい࡚ࡣ信号秒数ࡢ確定値ࢆ提供࡛࡞ࡁい場合ࡀあࠋࡿ 

。㺒) 信号制御機等ࡢ路側機器࡛故㞀ࡀⓎ生ࡓࡋ場合ࡀ࣒ࢸࢫࢩࠊ故㞀ࢆ検出ࡢ࡛ࡲࡿࡍ間ࠊ誤

 ࠋࡿあࡀ場合ࡿࢀ提供さ車両ࡀ情報ࡓࡗ

。㺓) 環境条件変化等ࠊ࡚ࡗࡼ㹂㹑㹑㹑感知器ࡢ感知性能ࡀపୗࡓࡋ場合ࡀ࣒ࢸࢫࢩࠊ性能ప

ୗࢆ検出ࡢ࡛ࡲࡿࡍ間ࠊ接近車両ࡢᮍ検出ࠊ誤検出及ࡧ置精ᗘ及ࡧ㏿ᗘ精ᗘࡢపୗࡀⓎ生

 ࠋࡿあࡀ場合ࡿࡍ

。㺔) 㹂㹑㹑㹑感知器ࡀ象ࢆ検出࣮ࣂࣛࢻࡽ࡚ࡋ提供さࡢ࡛ࡲࡿࢀ遅延࣮ࢻࣕࢩࠊン

交ࡢ実㝿検知情報ࡓࢀ提供さࠊࡾࡼ検出等ࡾ誤ࡢ物理量ࡢ車両௨外ࠊࢀ検知漏ࡿࡼࢢ

通状況ࡀ異ࡿ࡞場合ࡀあࠋࡿ 

。㺕) 㹂㹑㹑㹑感知器ࡢ推定区間࠾い࡚ࠊࡣ提供さࡓࢀ検知情報実㝿ࡢ交通状況ࡀ異ࡿ࡞場

合ࡀあࠋࡿ 

。㺖) 路側無線ࡣ大型車等࣮ࢻࣕࢩࡿࡼンࢢやࢪ࣮࢙ࣇンࢢ等ࡢ周辺環境ࠊ࡚ࡗࡼ路車間

通信ࡀ異常ࡿ࡞場合ࡀあࠋࡿ 

。Ｇ) 車載ࡢ࣒ࢸࢫࢩ適用限界 

サービス対象車両

補助線㸦第㸯車線ࡢ中心㸧

見通し範囲

対向右折待ち車両 

DSSS 感知器 

15m ௨ୗࡘ見通ࡋ範ᅖ補助線

 ࠋࡿࡍ限ୖࡢ࢚ࣜ推定ࢆ交点ࡢ



   

1】 

。㺏) ンࣛࣇ側ࡢ定期的あࡿいࡣ機器࣓ンࢼࢸンࢫ作業等ࠊ୍࡚ࡗࡼ 時的サ࣮ࡢࢫࣅ提供

 ࠋい࡞ࡁ提供࡛ࡀࢫࣅサ࣮ࡢ࣮ࣂࣛࢻࠊ場合ࡓࡋ停止ࡀ

。㺐) 路側機器異常࣭故㞀等ࡀあࠊࡾ路側ࡢ自己診断機能࡛検出࡛ࡓࡗ࡞ࡁ場合又ࡣ検出ࡍ

基࡙提供情報ࣛࣇンࡣ࣒ࢸࢫࢩ車載ࠊ場合ࡓࢀ提供さ車両ࡀ情報ࡓࡗ誤間ࡢ࡛ࡲࡿ

いุ࡚断࣭処理ࢆ行うࡢ࣮ࣂࣛࢻࠊࡵࡓ提供ෆ容実㝿ࡢ状況ࡀ異ࡿ࡞場合ࡀあࠋࡿ 

。㺑) 電波࣓ࡢࢹ通信࢚ࣜ大型車両ࡀ存在࡚ࡋいࠊ࡚ࡗࡼ࡞ࡿ㹇㹒㹑路側機 情

報ཷࢆ信࡛࡞ࡁい場合࣮ࣂࣛࢻࠊサ࣮࡞ࡁ࡛ࢫࣅい場合ࡀあࠋࡿ 
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5.「 㸦右折ඛ㸧歩行者横断見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ 

。1) 目的 

信号交差点࠾い࡚ࠊ右折車ࡀ右折ඛࡢ横断歩㐨ࡧࡼ࠾そࡢ付近ࡢ歩行者㸦自転車㸧ࢆ見落

 ࠋࡿࡍ目的ࢆ防止ࡢ衝突故ࡢ歩行者㸦自転車㸧右折車ࠊࡿࡼࡇࡍ

。「) 概要 

交差点࡛右折ࡼࡋうࡿࡍ車両対ࠊࡋ㐨路線形情報ࡧࡼ࠾横断歩行者ࡢ検知情報等ࢆン

࣮ࣂࣛࢻ࡚ࡌ応必要ࠊࡾࡼ自車情報情報ࣛࣇンࠊࡣ車両側࡛ࠋࡿ伝えࡾࡼ側ࣛࣇ

歩行者㸦自転車㸧ࡢ存在等ࡢ情報ࢆ提供等ࡢ支援ࢆ行うࠋ 

 適用対象࣒ࢸࢫࢩ (「。

右折ඛ横断歩㐨ࡀあࠊࡿ信号交差点࣒ࢸࢫࢩࢆ適用ࡢ対象地点ࠊࡋࡔࡓࠋࡿࡍ右折禁止

時間帯ࡣサ࣮ࢆࢫࣅ配信࡞ࡋいࠋ 

㸧や㹅㹌㹑࡞ࣝࢿンࢺࠊい場所㸦高架ୗ࡞届物理的ࡀ電波ࡢࡽ㹅㹌㹑㹑衛星ࠊ࠾࡞

㹑衛星ࡢࡽ電波ཷ信状態ࡀ悪い場所࡛ࡣ高精ᗘ࡞置標定ࡣ困㞴࣒ࢸࢫࢩࠊࡵࡓ࡞適用ࡢ対

象外ࠊࡓࡲࠋࡿࡍサ࣮ࢫࣅン起点ࡢ近ࠊࡃఫ宅街ෆ等ࡢ生活㐨路ࢆ除ࡃ車両通行㐨路ࡀ

あࡿ場合ࠊࡣサ࣮ࢫࣅ対象交差点ࡢ誤認識ࡢ影響᭷無ࢆ配慮ࠋࡇࡿࡍ 

 

。4) 概念ᅗ 

㸦右折ඛ㸧歩行者横断見落ࡋ防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ概念ᅗࢆᅗ 5.「.1  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 !࣮࢚ࣛ

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.「.1  㸦右折ඛ㸧歩行者横断見落ࡋ防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ概念ᅗ 

 

。5) 路側機器ࡢ機能要件 

。ぐ) 㹂㹑㹑㹑感知器 

歩行者㸦自転車㸧ࡢ検知情報㸦横断歩㐨ୖ及ࡧ待機ࡢୖ࢚ࣜ存在᭷無㸧ࢆ㹇㹒㹑路側機

出力ࠋࡿࡍ 

。Ｇ) 信号制御機 

信号情報出力機能ࢆ実装ࡿࡍ場合ࠊ第㸯㝵Დ立ࡾࡀୖࡕ時ࠊ指定さࡓࢀ周期ࠊ感応制御ࡼ

ࡢ範ᅖࡿい࡚ࡋ時点࡛確定ࡢそࠊい࡚࠾遷移時ࢻ動作࣮ࣔࡧ時点及ࡓࡋ確定ࡀ信号秒数࡚ࡗ

車載ࡢ࣒ࢸࢫࢩ㹆㹋㹇等ࠊࡾࡼ右折

ඛࡢ横断歩行者ࡢ情報ࢆ提供ࠊࡋ横断

歩㐨࡛ࡢ衝突ࢆ防ࡄ 

検知範ᅖ 

DSSS 感知器 

信号制御機 

㹇㹒㹑路側機 



   

19 

信号予定秒数情報ࢆ㹇㹒㹑路側機出力ࠋࡿࡍ 

信号情報出力機能ࢆ実装࡞ࡋい場合ࠊ灯色信号ࢆ㹇㹒㹑路側機出力ࠋࡿࡍ 

。Ｈ) 㹇㹒㹑路側機 

中央装置ࡢࡽ指௧ࠊⓏ録情報ࡢ᭷無࣓ࠊࡾࡼッセ࣮ࡢࢪ送信状態ࢆ管理ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ自装

置ࡢ異常ࡀ検出さࡓࢀ場合࣓ࠊࡣッセ࣮ࢪ送信可ࠋࡿࡍ 

サ࣮ࢫࣅ稼働中ࠊࡣⓏ録情報基࡙い࡚࢘ࢲンࣜンࢡ情報ࢆ生成࢘ࢲࠊࡋンࣜンࢡ情報ࢆ連

続的提供ࠋࡿࡍ 

歩行者検知情報ࢆ再送ࡓࡋ回数ࢆ計測ࠊࡋ再送遅延時間ࢆ送信周期毎カ࢘ンࢺッࠋࡿࡍࣉ 

信号残秒数ࡀⓏ録さࡓࢀ場合ࠊⓏ録時点ࡢࡽ経過時間ࢆ計測ࠊࡋ信号残秒数ࢆ 100 秒࣑ࣜ

毎カ࢘ン࢘ࢲࢺンࠋࡿࡍ 

。【) 車載ࡢ࣒ࢸࢫࢩ機能要件 

。ぐ) 基ᮏ機能 

存在等ࡢ歩行者㸦自転車㸧ࡢ横断歩㐨や歩㐨ࡢ右折ඛࠊ基ࢆ情報ࡿࢀ提供さࡽࣛࣇン

ࡓ満ࢆ要件ࡢ௨ୗࠊࡣ場合ࡿࡍ提供ࢆ情報ࠋࡿࡍ可能ࢆࡇࡿࡍ提供࣮ࣂࣛࢻࢆ情報ࡢ

 ࠋࡇࡍ

。㺏) 自車ࡢ走行情報ࠊ࡚ࡋ置等ࢆ検出ࠋࡇࡿࡍ 

。㺐) ンࣛࣇ側࣒ࢸࢫࢩࡢ稼動状態ࢆ確認ࠋࡇࡿࡍ 

。㺑) ンࣛࣇ側ࡢࡽ歩行者㸦自転車㸧ࡢ検知情報等ࢆ基ࠊ右折ඛࡢ横断歩㐨や歩㐨ࡢ歩行

者㸦自転車㸧存在状況ุࢆ断ࠋࡇࡿࡍ 

。㺒) 歩行者㸦自転車㸧ࡀ存在ࡿࡍ場合ࠊࡣ自車ࡢ走行状態㸦置ࠊ右࢘ンカࡢ ࣈࠊ＋＋４３／４

࣮ࣞキࡢ ４３／４＋＋ 等㸧ࠊ信号状態ࠊࡽ࡞必要応ࡢ࣮ࣂࣛࢻ࡚ࡌ支援ࢆ行うࠋࡇ 

。Ｇ) 付加機能 

。㺏) サ࣮ࢫࣅン起点置ࡢ進入ุࢆ定ࡓࡋ時点࡛ࠊサ࣮ࢫࣅンุࡢ定ࢆ行うࠋࡇ 

。㺐) ンࠊࡾࡼࣛࣇ㹂㹑㹑㹑情報ཷࢆ信ࠊྲཱྀࡋ 信ࡓࡋ情報従࡚ࡗ必要࡞情報提供行うࠋࡇ 

。㺑) 置標定後ࡢ移動距㞳ࢆ算出ࠊࡋサ࣮ࡢ࡛ࡲࢺ࢘ࢫࣅ㐨程距㞳ࢆ更新ࠋࡇࡿࡍ 

。㺒) サ࣮ࢫࣅ対象㐨路ࡽ途中逸脱ࡓࡋ場合や対象交差点ࢆ通過ࡓࡋ場合ࠊࡣサ࣮ࢺ࢘ࢫࣅ

 ࠋࡇ行うࢆ定ุࡢ

。㺓) 走行車線࢘ࠊンカ状態等ࠊࡽ交差点࡛ࡢ進行方向ุࢆ定ࠋࡇࡿࡍ 

。Ｈ) 車載࣒ࢸࢫࢩ処理 

௨ୗࠊ車載࣒ࢸࢫࢩ処理ࡢ例ࢆ示ࠋࡍ 

。㺏) 交差点右折待࣏ࡕンࢺ周辺形成さࡿࢀ無線通信࠾࢚ࣜい࡚ࠊ㹇㹒㹑路側機ࡢ

路車間通信ࠊࡾࡼ㹂㹑㹑㹑情報㸦サ࣮ࢫࣅ支援情報ࠊ㐨路線形情報ࠊ信号情報ࠊ歩行者検

知情報㸧ཷࢆ信ࠋࡿࡍ 

。㺐) サ࣮ࢫࣅ支援情報ࠊࡾࡼ㸦右折ඛ㸧歩行者横断見落ࡋ防止支援ࡢ提供᭷無ุࢆ定ࠊࡋ

サ࣮ࢫࣅンࢆ行うࠋ 

。㺑) 㹅㹎㹑情報ࡣࡓࡲ㐨路線形情報ࡾࡼ自車ࡢ置標定ࢆ行うࠋ 

 。㺒) 交差点ෆ停車中横断歩㐨ࡣࡃࡋࡶ待機࢚ࣜෆ歩行者㸦自転車㸧ࡀいࡿ場合ࢻ

 ࠋ行うࢆⓎ進待機支援ࡁࡿࢀ定さุࡓࡋうࡼࡋⓎ進ࡀ࣮ࣂࣛ
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。Ｉ)  ࢺ࣮ࣕࢳ࣮ࣟࣇ 

車載ࡿࡅ࠾࣒ࢸࢫࢩ処理୍ࡢࢺ࣮ࣕࢳ࣮ࣟࣇ例ࢆᅗ 5.「.「  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.「.「 車載ࡢ࣒ࢸࢫࢩ処理ࢺ࣮ࣕࢳ࣮ࣟࣇ㸦例㸧 

START 

サ࣮ࢫࣅ対象方路ࡢ進入ุࢆ定 

走行距㞳ࡢカ࢘ンࢺ開始 

途中逸脱 

 

注意喚起情報ࡢ提供 

あࡾ 

 ࡋ࡞

非実施 

信号情報ࠊ歩行者ࡢ᭷無ࠊ右࢘ンカ ON 等

 実施ุ断ࡢ防止支援ࡋ歩行者横断見落ࡾࡼ

㹇㹒㹑路側機࢘ࢲࡢンࣜンཷࢆࢱ࣮ࢹࢡ信 

㸦ࣜࡢ࣒ࢱࣝ歩行者検知情報ࠊ信号情報等㸧 

最新ࡢ歩行者検知情報ࠊ信号情報等更新 

自車ࡀ交差点右折待࣏ࡕンࢺ周辺いࢆࡇࡿ検出 



   

「1 

 ᅗࢫンࢣ࣮ࢩࡢ構成装置間࣒ࢸࢫࢩ (【。

㸦右折ඛ㸧歩行者横断見落ࡋ防止支援ࢣ࣮ࢩࡢ࣒ࢸࢫࢩンࢫᅗࢆᅗ 5.「.」  ࠋࡍ示

信号制御機ࠊࡣ信号情報ࢆ定ࡓࢀࡽࡵ周期࡛ࠊ㹇㹒㹑路側機出力ࠋࡿࡍ 

㹂㹑㹑㹑感知器ࠊࡣ横断歩行者検知情報ࢆ定ࡓࢀࡽࡵ周期㸦100  ࠋࡿࡍ秒等㸧࡛出力࣑ࣜ

㹇㹒㹑路側機100ࠊࡣ  ࠋࡿࡍ送出ࢆ情報ࢡンࣜン࢘ࢲ秒周期等࡛連続的࣑ࣜ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ  ᅗࢫンࢣ࣮ࢩ 「.」.5

    

静的情報 

 

 

㹂㹑㹑㹑 

感知器 
信号制御機 㹂㹑㹑㹑 

ୗ装置 
㹇㹒㹑 

路側機 

 

車載࣒ࢸࢫࢩ 

信号情報 

100ms 信号情報カ࢘ン

 ン࢘ࢲࢺ

㸦信号残秒数提供時㸧 

検知情報 

 ࢡンࣜン࢘ࢲ

alt 

LOOP 

［車載ࡀ࣒ࢸࢫࢩ通信領域ෆ］ 
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。8) 路車間通信情報 

歩行者横断見落ࡋ防止支援࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࠊ㹇㹒㹑路側機ࡽ送信࢘ࢲࡿࡍンࣜンࢡ情報

表ࢆ 5.「.1  ࠋࡍ示

 

表 5.「.1 㹇㹒㹑路側機࢘ࢲࡢンࣜンࢡ情報 

 単 備考ࢪッセ࣮࣓ ࣛࣇン

㹇㹒㹑路側機 

㐨路線形情報 ࢻ࣮ࣀ絶対ᗙ標ࢻ࣮ࣀࠊ接続関ಀ 

サ࣮ࢫࣅ支援情報 提供サ࣮ࢫࣅ構成ࠊ㐨程距㞳情報 

信号情報 現在灯色㸦信号通行方向情報㸧ࡣ必須 

信号見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ併設ࡢ

場合ࠊ信号ࡢ灯色࣭残秒数ࡶ提供 

横断歩行者検知情報 センサ࡛検知ࡓࡋ歩行者ࡢ情報 

 

 構成࣒ࢸࢫࢩ (9。

歩行者横断見落ࡋ防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ機器構成例ࢆᅗ 5.「.4  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.「.4 歩行者横断見落ࡋ防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ機器構成例 

 

㹂㹑㹑㹑ୗ装置 

車載࣒ࢸࢫࢩ 

信号制御機 

㹂㹑㹑㹑感知器 

㹇㹒㹑路側機 
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。10) 㹇㹒㹑路側機設置基準 

㹇㹒㹑路側機設置ࡢ概略ᅗࢆᅗ 5.「.5  ࠋࡍ示

ࡽンカ㹍㹌置㸦停止線࢘ࡀ車両ࡿࡍ設計㏿ᗘ࡛走行࣒ࢸࢫࢩ 」0ｍ㸧㐩ࡿࡍ時点࡛車

載ࡀ࣒ࢸࢫࢩサ࣮ࢫࣅ提供可能ࢆࡇࡿ࡞前提ࠊࡋ㹇㹒㹑路側機ࡢ設置置ࢆ決定ࠋࡿࡍ 

㐨路交通法施行௧第ࠊࡣンカ㹍㹌置࢘ࠊ࡛ࡇࡇ 「1 条ࡢ規定㸦交差点ࡢ手前ࡢ側端ࡽ

」0ｍ㸧ࢆ参考ࠕ停止線ࡽ 」0ｍࠖ定義࡛ࡢࡶࡓࡋあࠋࡿ 

。ぐ) 㹇㹒㹑路側機ࡢ通信࢚ࣜ 

㹇㹒㹑路側機ࡢ通信ࡢ࢚ࣜ基ᮏ条件ࠊࡣ㸦ୖ流端：ࠕ停止線ࡽ㹊㸰ｍୖ流遡ࡓࡗ置 ࠊࠖ

ୗ流端：ࠕ終点ࢻ࣮ࣀ置ࡣࡓࡲୗ流交差点起点ࢻ࣮ࣀ置 㸧ࠖࢆ確保可能࡞置ࠋࡿࡍ 

無線通信ୖ࢚ࣜ流端ࡽ停止線ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳㹊㸰ࡢ算出基準ࢆ示ࠋࡍ 

  㹊㸰㸻」0㸩㹔ェ㹒ｐおｍＢ 

   㹔 ：࣒ࢸࢫࢩ設計㏿ᗘおm/囲Ｂ 

       㹒ｐ：㸦㹇㹒㹑路側機㸧車載࣒ࢸࢫࢩ処理時間お囲Ｂ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.「.5 㹇㹒㹑路側機設置ࡢ概略ᅗ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

L㻞：無線通信エリ䜰ୖ流端から 

  停止線ま䛷䛾道程距離 

右折待ちポ䜲ン䝖また䛿

交差点中心 

停止線から 㻟㻜㼙 

䠄ウ䜱ンカー㻻㻺 位置䠅 

㻔Ｉ䠰䠯路側機㻕車載シス䝔ム処

理時間分䛾移動距離 

停止線 
無線通信エリ䜰 

ୖ流端 

無線通信エリ䜰 

 ୗ流端 
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。11)  㹂㹑㹑㹑感知器設置基準 

㹂㹑㹑㹑感知器ࡿࡼ歩行者㸦自転車㸧ࡢ検知ࠊࡣ࢚ࣜ横断歩㐨ࡧࡼ࠾待機ࠋࡿࡍ࢚ࣜ 

流流入側横断歩㐨ࠊ࡞段㝵横断方式ࡿࢀ設置さࡀ歩行者灯器ࡶ中央ศ㞳帯ࠊࡋࡔࡓ

出側横断歩㐨ࡀ完全ศ㞳さ࡚ࢀいࡿ場合ࠊࡣ中央ศ㞳帯ࠊ流入側横断歩㐨ࡢ計測ࡣ要ࡍ

ࡢ閾値௨ୖࡿࡍ௨ୗ࡛算出ࡀ長さࡢ流入側横断歩㐨ࠊࡣい࡚ࡘ࢚ࣜ流入側待機ࠊࡓࡲࠋࡿ

場合ࡣ要ࠋࡿࡍ 

 

㹊 ≧ 㹔 ェ 㸦㹒㹰㸩㹒ｉ㸩㹒ｐ㸧 

㹊：流入側待機ࢆ࢚ࣜ要ࡿࡍ流入側横断歩㐨ࡢ長さおmＢ 

㹔  ：標準的࡞横断歩行者ࡢ歩行㏿ᗘ おm/囲Ｂ 

㹒㹰：サ࣮ࢫࣅ対象車両ࡀ右折要ࡿࡍ時間お㹱Ｂ 

㸦右折時衝突防止支援࣒ࢸࢫࢩ ᅗ 5.1.】  参照㸧ࢆ

㹒ｉ：ンࣛࣇ処理時間お㹱Ｂ 

㹒ｐ：車載࣒ࢸࢫࢩ処理時間お㹱Ｂ 

   各ࡢࢱ࣮࣓ࣛࣃ設定値ࠊࡣ௨ୗࡢ値ࢆ用いࠋࡿ  

㹔㸻1.1おm/囲Ｂ  㹒Ｎ 㸻0.5お囲Ｂ 㹒ｐ㸻1.0お囲Ｂ  

 

。ぐ) 横断歩㐨࢚ࣜ 

歩行者㸦自転車㸧ࡀ横断歩㐨ࡳࡣࢆ出࡚ࡋ通行ࢆࡇࡿࡍ考慮ࠊࡋ横断歩㐨ࡢ両端ࡳࡣ出ࡋ

幅㸦ᅗ 5.「.【 ࡲ含࢚ࣜ検知ࡶ自転車通行帯ࡣ場合ࡿあࡀ自転車通行帯ࠋࡿࡍ確保ࢆձ㸧ࡢ

合わ交通実態ࡣい場合࡞わࡄそ交通実態ࠊࡋ原則ࢆ㸯ｍࡣ幅ࡋ出ࡳࡣࠋࡿࡍࡢࡶࡿࢀ

含ࢆ車㐨領域㸦路側帯ࡴ含ࢆࡾ隅ษࠊࡣ場合ࡴ含ࢆࡾ隅ษࡀ横断歩㐨領域ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ調整࡚ࡏ

多角形࡛形࡚ࡏ合わ㐨路形状ࡢ実㝿ࡣ࢚ࣜ検知ࠋࡿࡍ࢚ࣜ検知ࡢ࢚ࣜ横断歩㐨ࢆ㸧ࡴ

状ࢆ定義ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡍ 

。Ｇ) 待機࢚ࣜ 

待機ࡣ࢚ࣜ歩行者ࡀ横断ࢆ開始ࡿࡍ可能性ࡢあࡿ歩㐨ෆࡢ領域࡚ࡋ௨ୗࡼࡢう定義ࡍ

幅㸦ᅗ࢚ࣜࠋࡿ 5.「.【 ࠋࡿࡍ等ྠղ㸧ࡢᅗࠊࡴ含ࢆ横断歩㐨幅㸦自転車通行帯ࠊࡣճ㸧ࡢ

長㸦ᅗ࢚ࣜ 5.「.【  ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡍ多角形࡛定義࡚ࡏ合わ㐨路形状࡚ࡋ㸰ｍࠊࡣմ㸧ࡢ
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ᅗ 5.「.【 検知領域ࡢ考え方 

 

。1「)  適用限界 

。ぐ)  路側機器ࡢ適用限界 

。㺏) 定期的又ࡣ㝶時ࡢ機器࣓ンࢼࢸンࢫ作業等ࠊ୍࡚ࡗࡼ 時的サ࣮ࡢࢫࣅ提供ࢆ停止ࡿࡍ

場合ࡀあࠋࡿ 

。㺐) 信号残秒数ࢆ提供࡚ࡋいࡿ場合ࠊ信号秒数ࡀ確定࡚ࡋいࡿ範ᅖࠊࡣあࡿ時点ࡽ次ࡢ第

㸯㝵Დࡀ立࣑ࢱࡿࡀୖࡕン࡛࡛ࡲࢢあࠊ࡚ࡗࡼࠋࡿそࡢ範ᅖࢆ越え࡚信号秒数ࡢ確定値ࢆ

提供࡞ࡁ࡛ࡣࡇࡿࡍいࠋ 

。㺑) 信号残秒数ࢆ提供࡚ࡋい࡚ࠊࡶ右折感応制御等ࡢ地点感応制御ࢆ実施࡚ࡋいࡿ場合ࠊ地点

感応対象㝵Დࢆ含ࡴ灯色ࡘい࡚ࡣ信号秒数ࡢ確定値ࢆ提供࡛࡞ࡁい場合ࡀあࠋࡿ 

。㺒) 信号制御機等ࡢ路側機器࡛故㞀ࡀⓎ生ࡓࡋ場合ࡀ࣒ࢸࢫࢩࠊ故㞀ࢆ検出ࡢ࡛ࡲࡿࡍ間ࠊ誤

 ࠋࡿあࡀ場合ࡿࢀ提供さ車両ࡀ情報ࡓࡗ

。㺓) 環境条件変化等ࠊ࡚ࡗࡼ㹂㹑㹑㹑感知器ࡢ感知性能ࡀపୗࡓࡋ場合ࡀ࣒ࢸࢫࢩࠊ性能

పୗࢆ検出ࡢ࡛ࡲࡿࡍ間ࠊ歩行者㸦自転車㸧ࡢᮍ検出ࠊ誤検出ࡀⓎ生ࡿࡍ場合ࡀあࠋࡿ 

。㺔) 㹂㹑㹑㹑感知器ࡀ象ࢆ検出࣮ࣂࣛࢻࡽ࡚ࡋ提供さࡢ࡛ࡲࡿࢀ遅延࣮ࢻࣕࢩࠊン

ࡢ実㝿検知情報ࡓࢀ提供さࠊࡾࡼ検出等ࡾ誤ࡢ物理量ࡢ歩行者௨外ࠊࢀ検知漏ࡿࡼࢢ

交通状況ࡀ異ࡿ࡞場合ࡀあࠋࡿ 

。㺕) 路側無線ࡣ大型車等࣮ࢻࣕࢩࡿࡼンࢢやࢪ࣮࢙ࣇンࢢ等ࡢ周辺環境ࠊ࡚ࡗࡼ路車間

通信ࡀ異常ࡿ࡞場合ࡀあࠋࡿ 

。Ｇ)  車載ࡢ࣒ࢸࢫࢩ適用限界 

。㺏) ンࣛࣇ側ࡢ定期的あࡿいࡣ機器࣓ンࢼࢸンࢫ作業等ࠊ୍࡚ࡗࡼ 時的サ࣮ࡢࢫࣅ提供

 ࠋい࡞ࡁ提供࡛ࡀࢫࣅサ࣮ࡢ࣮ࣂࣛࢻࠊ場合ࡓࡋ停止ࡀ

。㺐) 路側機器異常࣭故㞀等ࡀあࠊࡾ路側ࡢ自己診断機能࡛検出࡛ࡓࡗ࡞ࡁ場合又ࡣ検出

基提供情報ࣛࣇンࡣ࣒ࢸࢫࢩ車載ࠊ場合ࡓࢀ提供さ車両ࡀ情報ࡓࡗ誤間ࡢ࡛ࡲࡿࡍ

流出側待機࢚ࣜ 

流出側横断歩㐨 

中央ศ㞳帯 

流入側横断歩㐨 

ձ横断歩㐨ࡳࡣ出ࡋ幅(1m) 

ճ待機࢚ࣜ幅 

մ待機࢚ࣜ長㸦㸰m㸧 

ղ横断歩㐨幅 

流入側待機࢚ࣜ 



   

「【 

࡙いุ࡚断࣭処理ࢆ行うࡢ࣮ࣂࣛࢻࠊࡵࡓ提供ෆ容実㝿ࡢ状況ࡀ異ࡿ࡞場合ࡀあࠋࡿ 

。㺑) 電波࣓ࡢࢹ通信࢚ࣜ大型車両ࡀ存在࡚ࡋいࠊ࡚ࡗࡼ࡞ࡿ㹇㹒㹑路側機ࡽ情

報ཷࢆ信࡛࡞ࡁい場合࣮ࣂࣛࢻࠊサ࣮࡞ࡁ࡛ࢫࣅい場合ࡀあࠋࡿ 

 



   

「】 

5.」 左折時衝突防止支援࣒ࢸࢫࢩ 

。1) 目的 

交差点࠾い࡚ࠊ死角存在ࡿࡍ輪車ࡢ情報ࢆ左折ࡿࡍ車両提供ࠊࡋ車両ࡿࡼ輪車

 ࠋࡿࡍ目的ࢆ防止ࡢ衝突故ࡳ込ࡁ巻ࡢ

。「) 概要 

交差点進入ࡿࡃ࡚ࡋ輪車ࡢ置及ࡧ㏿ᗘ等ࢆ㹂㹑㹑㹑感知器࡚検出ࠊࡋ左折車両対

情報ࣛࣇンࠊࡣ車両側࡛ࠋࡿ伝えࡾࡼ側ࣛࣇンࢆ車両検知情報等ࡧࡼ࠾㐨路線形情報࡚ࡋ

注࣮ࣂࣛࢻ࡚ࡌ応必要ࠊࡋ断ุࢆ༴険性ࡢ衝突ࡳ込ࡁ巻ࡢ輪車ࠊࡾࡼ自車情報

意ࡍಁࢆ情報ࢆ提供等ࡢ支援ࢆ行うࠋ 

 適用対象࣒ࢸࢫࢩ  (「。

左折可能࡛あࠊࡿ信号交差点࣒ࢸࢫࢩࢆ適用対象地点ࠊࡋࡔࡓࠋࡿࡍ左折禁止時間帯ࡣサ

 ࠋい࡞ࡋ配信ࢆࢫࣅ࣮

㸧や㹅㹌㹑࡞ࣝࢿンࢺࠊい場所㸦高架ୗ࡞届物理的ࡀ電波ࡢࡽ㹅㹌㹑㹑衛星ࠊ࠾࡞

㹑衛星ࡢࡽ電波ཷ信状態ࡀ悪い場所࡛ࡣ高精ᗘ࡞置標定ࡣ困㞴࣒ࢸࢫࢩࠊࡵࡓ࡞適用ࡢ対

象外ࠊࡓࡲࠋࡿࡍサ࣮ࢫࣅン起点ࡢ近ࠊࡃఫ宅街ෆ等ࡢ生活㐨路ࢆ除ࡃ車両通行㐨路ࡀ

あࡿ場合ࠊࡣサ࣮ࢫࣅ対象交差点ࡢ誤認識ࡢ影響᭷無ࢆ配慮ࠋࡇࡿࡍ 

 。4) 概念ᅗ 

左折時衝突防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ概念ᅗࢆᅗ 5.」.1  ࠋࡍ示

 

 

 

     

 

 

ᅗ 5.」.1  左折時衝突防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ概念ᅗ 

 

。5) 路側機器ࡢ機能要件 

。ぐ)  㹂㹑㹑㹑感知器 

並走ࡿࡍ輪車ࡢ検知情報㸦置ࠊ㏿ᗘ等㸧ࢆ出力ࠋࡿࡍ 

。Ｇ)  信号制御機 

信号情報出力機能ࢆ実装ࡿࡍ場合ࠊ第㸯㝵Დ立ࡾࡀୖࡕ時ࠊ指定さࡓࢀ周期ࠊ感応制御ࡼ

ࡢ範ᅖࡿい࡚ࡋ時点࡛確定ࡢそࠊい࡚࠾遷移時ࢻ動作࣮ࣔࡧ時点及ࡓࡋ確定ࡀ信号秒数࡚ࡗ

信号予定秒数情報ࢆ出力ࠋࡿࡍ 

㹇㹒㹑路側機 信号制御機 㹂㹑㹑㹑感知器 

輪車検知範ᅖ 

車載機ࡢ㹆㹋㹇等ࠊࡾࡼ注意喚起情報ࢆ提供

 ࡄ防ࢆ衝突ࡳ込ࡁ巻ࡢ左折時ࠊࡋ
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信号情報出力機能ࢆ実装࡞ࡋい場合ࠊ灯色信号ࢆ出力ࠋࡿࡍ 

。Ｈ)  㹇㹒㹑路側機 

中央装置ࡢࡽ指௧ࠊⓏ録情報ࡢ᭷無࣓ࠊࡾࡼッセ࣮ࡢࢪ送信状態ࢆ管理ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ自装

置ࡢ異常ࡀ検出さࡓࢀ場合࣓ࠊࡣッセ࣮ࢪ送信可ࠋࡿࡍ 

サ࣮ࢫࣅ稼働中ࠊࡣⓏ録情報基࡙い࡚࢘ࢲンࣜンࢡ情報ࢆ生成࢘ࢲࠊࡋンࣜンࢡ情報ࢆ連

続的提供ࠋࡿࡍ 

車両検知情報ࢆ再送ࡓࡋ回数ࢆ計測ࠊࡋ再送遅延時間ࢆ送信周期毎カ࢘ンࢺッࠋࡿࡍࣉ 

信号残秒数ࡀⓏ録さࡓࢀ場合ࠊࡣⓏ録時点ࡢࡽ経過時間ࢆ計測ࠊࡋ信号残秒数ࢆ 100 ࣑ࣜ

秒毎カ࢘ン࢘ࢲࢺンࠋࡿࡍ 

。【) 車載機ࡢ機能要件 

。ぐ) 基ᮏ機能 

自車ࡀ左折ࡿࡍ交差点接近ࡿࡍ㝿ࠊサ࣮ࢫࣅ対象区間入ࠊࡾンࣛࣇ側ࡽ提供さࡿࢀ

情報ࢆ基ࠊ後方輪車ࡢ存在情報ࢆ必要応࣮ࣂࣛࢻ࡚ࡌ提供ࢆࡇࡿࡍ可能ࠋࡿࡍ

支援ࢆ行う場合ࠊࡣ௨ୗࡢ要件ࢆ満ࠋࡇࡍࡓ 

 。㺏) 自車ࡢ走行情報ࠊ࡚ࡋ置や㏿ᗘ等ࢆ検出ࠋࡇࡿࡍ 

。㺐) ンࣛࣇ側࣒ࢸࢫࢩࡢ稼動状態ࢆ確認ࠋࡇࡿࡍ 

。㺑) ンࣛࣇ側ࡽ提供さࡿࢀ輪車ࡢ検知情報ࢆ基ࠊ輪車ࡢ存在状況ࢆ把握ࠋࡇࡿࡍ 

。㺒) 輪車ࡀ存在ࡿࡍ場合ࡣ自車ࡢ走行状態㸦置ࠊ㏿ᗘ等㸧ࡧࡼ࠾信号情報ࡶ踏ࡲえࠊ必要

 ࠋࡇ行うࢆ運転支援ࡢ࣮ࣂࣛࢻ࡚ࡌ応

。Ｇ) 付加機能 

௨ୗࠊ車載機ࡢ࡚ࡋ付加機能ࡢ例ࢆ示ࠋࡍ 

。㺏) サ࣮ࢫࣅン起点置ࡢ進入ุࢆ定ࡓࡋ時点࡛ࠊサ࣮ࢫࣅンุࡢ定ࢆ行うࠋࡇ 

。㺐) ンࣛࣇ側ࡽ提供さࡿࢀ信号情報ࠊࡾࡼ車両側ࡿࡅ࠾サ࣮ࢫࣅ実施ุ断㸦赤信号時ࡣ

提供࡞ࡋい等㸧ࢆ可能ࠋࡇࡿࡍ 

。㺑) サ࣮ࢫࣅ対象㐨路ࡽ途中逸脱ࡓࡋ場合や対象交差点ࢆ通過ࡓࡋ場合ࠊࡣサ࣮ࢺ࢘ࢫࣅ

 ࠋࡇ行うࢆ定ุࡢ

。Ｈ)  車載機処理 

௨ୗࠊ標準的࡞車載機処理ࡢ例ࢆ示ࠋࡍ 

。㺏)  交差点流入路形成さࡿࢀ無線通信࠾࢚ࣜい࡚ࠊ㹇㹒㹑路側機ࡢ路車間通信ࡼ

 ࠋࡿࡍ信ཷࢆ車両検知情報㸧ࠊ信号情報ࠊ㐨路線形情報ࠊ支援情報ࢫࣅ㹂㹑㹑㹑情報㸦サ࣮ࠊࡾ

。㺐) サ࣮ࢫࣅ支援情報ࠊࡾࡼ左折時衝突防止支援サ࣮ࡢࢫࣅ提供状態ุࢆ定ࠊࡋサ࣮ࢫࣅ

ンࢆ行うࠋ 

。㺑) 信号情報ཷࢆ信ࡓࡋ時点ࡽ信号残秒数ࡢカ࢘ン࢘ࢲࢺンࢆ行う㸦信号残秒数提供時ࡳࡢ

可能㸧ࠋ 

。㺒) 㹅㹎㹑情報や㐨路線形情報ࡾࡼ自車ࡢ置標定ࢆ行いࠊ操舵開始地点ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳ࢆ更

新ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ㐨路線形情報自車ࡢ進行方向等ࠊࡽサ࣮ࢫࣅ対象㐨路ࡢࡽ途中逸脱ࢆ検

出ࠊࡋ途中逸脱時ࡣサุ࣮ࢺ࢘ࢫࣅ定ࢆ行うࠋ 

。㺓) 自車ࡢ操舵開始地点ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳ࠊ走行㏿ᗘࠊ左折࢘ンカ等及ࡧ輪車ࡢ走行状態㸦

置ࠊ㏿ᗘ等㸧ࡾࡼ操舵開始地点ࡿࡅ࠾衝突可能性ุࢆ定ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ信号灯色状態及ࡧ残

秒数ࠊࡾࡼ交差点進入時点ࡢ信号状態ุࢆ定ࠋࡿࡍ  
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。㺔) 交差点進入時点ࡢ衝突可能性及ࡧ信号状態ࠊࡾࡼ減㏿や停止ࡀ必要ุ定さࠊࢀ情報提供

 ࠋࡿࡍ決定ࢆࢢン࣑ࢱ情報提供ࠊ࡚ࡋ考慮ࢆ反応時間等ࡢ࣮ࣂࣛࢻࠊ場合ࡿあࡀ必要性ࡢ

。Ｉ) ࢺ࣮ࣕࢳ࣮ࣟࣇ 

車載ࡿࡅ࠾࣒ࢸࢫࢩ処理୍ࡢࢺ࣮ࣕࢳ࣮ࣟࣇ例ࢆᅗ 5.」.「  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.」.「 車載ࡢ࣒ࢸࢫࢩ処理ࢺ࣮ࣕࢳ࣮ࣟࣇ㸦例㸧 

 

 

 

 ᅗࢫンࢣ࣮ࢩࡢ構成装置間࣒ࢸࢫࢩ (【。

START 

サ࣮ࢫࣅ対象方路ࡢ進入ุࢆ定 

自車置ࡽ操舵開始地点ࡢ࡛ࡲ 

㐨程距㞳ࢆ算出 

路側無線装置࢘ࢲࡢンࣜンཷࢆࢱ࣮ࢹࢡ信 

㸦ࣜࡢ࣒ࢱࣝ車両検知情報ࠊ信号情報等㸧 

 走行距㞳ࡢカ࢘ンࢺ開始 

 
最新ࡢ車両検知情報ࠊ信号情報更新 

あࡾ 

輪車ࡢ᭷無㸪 

自車࢘ンカ情報ࠊ自車࣮ࣞࣈキ情報ࠊ 

自車㏿ᗘ等ࡾࡼ 

左折衝突防止支援ࡢ実施ุ断 

途中㞳脱 

 注意喚起情報ࡢ提供 

非実施 

 ࡋ࡞

自車置ࡽ操舵開始地点ࡢ࡛ࡲ 

㐨程距㞳ࢆ算出 
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左折時衝突防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ路側装置ࢣ࣮ࢩࡢンࢫᅗࢆᅗ 5.」.」  ࠋࡍ示

信号制御機ࠊࡣ信号情報ࢆ定ࡓࢀࡽࡵ周期࡛出力ࠋࡿࡍ 

㹂㹑㹑㹑感知器ࠊࡣ車両検知情報ࢆ定ࡓࢀࡽࡵ周期㸦100  ࠋࡿࡍ秒等㸧࡛出力࣑ࣜ

㹇㹒㹑路側機100ࠊࡣ  ࠋࡿࡍ送出ࢆ情報ࢡンࣜン࢘ࢲ秒周期等࡛連続的࣑ࣜ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ  ᅗࢫンࢣ࣮ࢩ 「.「.5

    

静的情報 

 

 

㹂㹑㹑㹑 

感知器 
信号制御機 㹂㹑㹑㹑 

ୗ装置 
㹇㹒㹑 

路側機 

 

車載機 

信号情報 

100ms 信号情報カ࢘ン

 ン࢘ࢲࢺ

㸦信号残秒数提供時㸧 

検知情報 

 ࢡンࣜン࢘ࢲ

alt 

LOOP 

［車載ࡀ࣒ࢸࢫࢩ通信領域ෆ］ 
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。8) 路車間通信情報 

左折時衝突防止支援࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࠊ㹇㹒㹑路側機ࡽ送信࢘ࢲࡿࡍンࣜンࢡ情報ࢆ表5.」.1

 ࠋࡍ示

 

表 5.」.1 㹇㹒㹑路側機࢘ࢲࡢンࣜンࢡ情報 

 単 備考ࢪッセ࣮࣓ ࣛࣇン

㹇㹒㹑路側機 

㐨路線形情報 ࢻ࣮ࣀ絶対ᗙ標ࢻ࣮ࣀࠊ接続関ಀ 

サ࣮ࢫࣅ支援情報 提供サ࣮ࢫࣅ構成ࠊ㐨ࡾࡢ距㞳情報 

信号情報 現在灯色㸦信号通行方向情報㸧ࡣ必須 

信号見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ併設

 提供ࡶ灯色࣭残秒数ࡢ信号ࠊ場合ࡢ

車両検知情報 車両センサࡢ検知範ᅖ࣭状態等 

 

 構成࣒ࢸࢫࢩ (9。

左折衝突防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ機器構成例ࢆᅗ 5.」.4  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.」.4  左折衝突防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ機器構成例 

㹂㹑㹑㹑ୗ装置 

車載機 

信号制御機 

㹂㹑㹑㹑感知器 

㹇㹒㹑路側機 



   

」「 

。10) 㹇㹒㹑路側機設置基準 

  㹇㹒㹑路側機設置ࡢ概略ᅗࢆᅗ 5.」.5  ࠋࡍ示

  㹇㹒㹑路側機ࡣ操舵開始地点ࢆୗ流端ࠊࡋ操舵開始地点࣮ࣂࣛࢻࡽ反応時間㸩㸦㹇㹒

㹑路側機㸧車載࣒ࢸࢫࢩ処理時間ࢆ遡ࡓࡗ置ୖࢆ流端ࡓࡋ範ᅖ࡛車載機ࡢ通信ࢆ確保可

能࡞置設置ࠋࡿࡍ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.」.5 㹇㹒㹑路側機設置ࡢ概略ᅗ 

㹔㹲 

㸦左折可能㏿ᗘ㸧 

無線系処理時間ศ 

 移動距㞳ࡢ

㹔：࣒ࢸࢫࢩ 

設計㏿ᗘ 

距㞳(m) 

㏿ᗘ㸦km/h㸧 

操舵開始地点 

ࡢ反応時間ศ࣮ࣂࣛࢻ

移動距㞳 

無線通信࢚ࣜ 

ୖ流端 

㹂：࣒ࢸࢫࢩ設計減㏿ᗘ 

㹇㹒㹑路側機 

 

㹊㸰：無線通信ୖ࢚ࣜ流端ࡽ 

    操舵開始地点ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 
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。ぐ) 無線通信࢚ࣜ㹊㸰ࡢ算出条件 

࣭㹒ｐ㸩㹒ｄ㸩㸦㹔㹲／㹂㸫㹔／㹂㸧 ≧ 0 

…㸦㹇㹒㹑路側機㸧車載࣒ࢸࢫࢩ処理時間㸩࣮ࣂࣛࢻ反応時間࣒ࢸࢫࢩࠊࡀ設計㏿ᗘ

 長い場合ࡾࡼ時間࡞必要ࡢࡿࡍ㏿減࡛ࡲ左折可能㏿ᗘࡽ

 

㹊㸰㸻㸦㹔㸰㸫㹔㹲「㸧／㸰㹂㸩㸦㹒ｐ㸩㹒ｄ㸩㹔㹲／㹂㸫㹔／㹂㸧ェ㹔 

 

  ࣭㹒ｐ㸩㹒ｄ㸩㸦㹔㹲／㹂㸫㹔／㹂㸧 㸺 0 

…㸦㹇㹒㹑路側機㸧車載࣒ࢸࢫࢩ処理時間㸩࣮ࣂࣛࢻ反応時間࣒ࢸࢫࢩࠊࡀ設計㏿ᗘ

 短い場合ࡾࡼ時間࡞必要ࡢࡿࡍ㏿減࡛ࡲ左折可能㏿ᗘࡽ

 

   㹊㸰㸻㸯／㸰ェ㹂ェ㸦㹒ｐ㸩㹒ｄ㸩㹔㹲／㹂㸧㸰㸫㹔㹲㸰／㸰㹂 

 

㹊㸰：操舵開始地点ࡽ通信ୖ࢚ࣜ流端ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳おｍＢ 

㹔：࣒ࢸࢫࢩ設計㏿ᗘおm/囲Ｂ 

㹔㹲：左折可能㏿ᗘおm/囲Ｂ 

㹂：࣒ࢸࢫࢩ設計減㏿ᗘおm/囲「Ｂ 

㹒ｐ：㸦㹇㹒㹑路側機㸧車載࣒ࢸࢫࢩ処理時間お㹱Ｂ 

㹒ｄ：࣮ࣂࣛࢻ反応時間お㹱Ｂ 

 

左ࡀ路側線㸧ࡣ路肩㸦又ࠊ࡛ୖࢡンࣜࡢ停止線～交差点終点間ࠊࡣいう操舵開始地点࡛ࡇࡇ  

折方向湾曲ࢆ開始ࡿࡍ地点付近ࠊ࠾࡞ࠋࡿࡍ停止線ୖ࡛既路肩ࡀ湾曲࡚ࡋいࡿ場合ࠊࡣ

停止線ࢆ操舵開始地点ࠋࡿࡍ 

操舵開始地点ࡢ考え方ࢆᅗ 5.」.【  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.」.【 操舵開始地点ࡢ考え方 

操舵開始地点 

停止線ノ

ード 

交差点終点 

 ࢻ࣮ࣀ

路肩湾曲 

開始地点 

左折ඛ終点 

 ࢻ࣮ࣀ
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各ࡢࢱ࣮࣓ࣛࣃ設定値ࠊࡣ௨ୗࡢ値ࢆ用いࠋࡿ 

㹔:対象交差点ࡢ規制㏿ᗘ+10［Ｐm/Ｍ］ࢆ［m/囲］換算ࡓࡋ㏿ᗘ 

㹔図:5.【［m/囲］㸦「0Ｐm/Ｍ㸧 

㹂㸻」.0おm/囲「Ｂ 㹒ｄ 㸻」.「お囲Ｂ 㹒Ｎ 㸻0.5お囲Ｂ 㹒ｐ㸻1.0お囲Ｂ  㹒ｐＴ㸻」.0お囲Ｂ 

 

。11) 㹂㹑㹑㹑感知器設置基準 

  㹂㹑㹑㹑感知器ࡢ設置ࡢ概略ᅗࢆᅗ 5.」.】  ࠋࡍ示

㹂㹑㹑㹑感知器ࡿࡼ輪車ࡢ検知ࠊࡣ࢚ࣜ操舵開始地点ࢆୗ流端࣒ࢸࢫࢩࠊࡋ設計㏿

ᗘ。規制㏿ᗘ+10Ｐm/Ｍ)࡛走行࡚ࡋいࡿ輪車ࡀンࣛࣇ処理時間㸩車載機処理時間㸩ࣂࣛࢻ

࣮反応時間ࡢ間走行可能࡞距㞳ୖࢆ流端ࠋࡿࡍ 

左折衝突防止ࡀ目的࡛あࠊࡵࡓࡿ車両後方ࡽセンࢩンࢆࢢ行いࠊ車尾ࢆ計測ࡓࡲࠋࡿࡍ検

出対象ࡿ࡞車線ࠊࡣ輪車ࡢ車線変更ࢆ考慮ࠊࡋ左折可能࣮ࣞン全࡚隣接ࡿࡍ直進࣮ࣞン

㸯車線ࢆ検出対象ࡿࡍ㸦右折࣮ࣞンࢀࡇࡣ含࡞ࡲい㸧ࠋ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.」.】 車両検知ࡢ࢚ࣜ概念ᅗ 

 

 

㹊㹱：操舵開始地点ࡽ輪車検知開始置 

 㐨程距㞳ࡢ࡛ࡲ

車載機処理 

時間ศࡢ 

移動距㞳 

㹔：࣒ࢸࢫࢩ 

設計㏿ᗘ 

距㞳(m) 

㏿ᗘ㸦km/h㸧 

操舵開始地点 

 ࡢ反応時間ศ࣮ࣂࣛࢻ

移動距㞳 

 

㹂㹑㹑㹑感知器

㺐ﾝﾌﾗ処理時

間ศࡢ 

移動距㞳 
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࣭㹊㹱㸻㸦㹒ｉ㸩㹒ｐ㸩㹒ｄ㸧ェ㹔 

 㹊㹱：操舵開始地点ࡽ輪車検知開始置ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳おｍＢ 

    㹔：࣒ࢸࢫࢩ設計㏿ᗘおm/囲Ｂ 

㹒ｉ：ンࣛࣇ処理時間お㹱Ｂ 

 㹒ｐ：㸦㹇㹒㹑路側機㸧車載࣒ࢸࢫࢩ処理時間お㹱Ｂ 

㹒ｄ：࣮ࣂࣛࢻ反応時間お㹱Ｂ 

 

。1「) 適用限界 

。ぐ)  路側機器ࡢ適用限界 

。㺏)  定期的又ࡣ㝶時ࡢ機器࣓ンࢼࢸンࢫ作業等ࠊ୍࡚ࡗࡼ 時的サ࣮ࡢࢫࣅ提供ࢆ停止ࡿࡍ

場合ࡀあࠋࡿ 

。㺐)  信号残秒数ࢆ提供࡚ࡋいࡿ場合ࠊ信号秒数ࡀ確定࡚ࡋいࡿ範ᅖࠊࡣあࡿ時点ࡽ次ࡢ第㸯

㝵Დࡀ立࣑ࢱࡿࡀୖࡕン࡛࡛ࡲࢢあࠊ࡚ࡗࡼࠋࡿそࡢ範ᅖࢆ越え࡚信号秒数ࡢ確定値ࢆ提

供࡞ࡁ࡛ࡣࡇࡿࡍいࠋ 

。㺑) 信号残秒数ࢆ提供࡚ࡋい࡚ࠊࡶ右折感応制御等ࡢ地点感応制御ࢆ実施࡚ࡋいࡿ場合ࠊ地点

感応対象㝵Დࢆ含ࡴ灯色ࡘい࡚ࡣ信号秒数ࡢ確定値ࢆ提供࡛࡞ࡁい場合ࡀあࠋࡿ 

。㺒)  信号制御機等ࡢ路側機器࡛故㞀ࡀⓎ生ࡓࡋ場合ࡀ࣒ࢸࢫࢩࠊ故㞀ࢆ検出ࡢ࡛ࡲࡿࡍ間ࠊ誤

 ࠋࡿあࡀ場合ࡿࢀ提供さ車両ࡀ情報ࡓࡗ

。㺓) 環境条件変化等ࠊ࡚ࡗࡼ㹂㹑㹑㹑感知器ࡢ感知性能ࡀపୗࡓࡋ場合ࡀ࣒ࢸࢫࢩࠊ性能ప

ୗࢆ検出ࡢ࡛ࡲࡿࡍ間ࠊ輪車ࡢᮍ検出ࠊ誤検出及ࡧ置精ᗘ及ࡧ㏿ᗘ精ᗘࡢపୗࡀⓎ生ࡍ

 ࠋࡿあࡀ場合ࡿ

。㺔) 㹂㹑㹑㹑感知器ࡀ象ࢆ検出࣮ࣂࣛࢻࡽ࡚ࡋ提供さࡢ࡛ࡲࡿࢀ遅延࣮ࢻࣕࢩࠊン

交ࡢ実㝿検知情報ࡓࢀ提供さࠊࡾࡼ検出等ࡾ誤ࡢ物理量ࡢ車両௨外ࠊࢀ検知漏ࡿࡼࢢ

通状況ࡀ異ࡿ࡞場合ࡀあࠋࡿ 

。㺕) 路側無線ࡣ大型車等࣮ࢻࣕࢩࡿࡼンࢢやࢪ࣮࢙ࣇンࢢ等ࡢ周辺環境ࠊ࡚ࡗࡼ路車間

通信ࡀ異常ࡿ࡞場合ࡀあࠋࡿ 

。Ｇ)  車載ࡢ࣒ࢸࢫࢩ適用限界 

。㺏)  ンࣛࣇ側ࡢ定期的あࡿいࡣ機器࣓ンࢼࢸンࢫ作業等ࠊ୍࡚ࡗࡼ 時的サ࣮ࡢࢫࣅ提供

 ࠋい࡞ࡁ提供࡛ࡀࢫࣅサ࣮ࡢ࣮ࣂࣛࢻࠊ場合ࡓࡋ停止ࡀ

。㺐)  路側機器異常࣭故㞀等ࡀあࠊࡾ路側ࡢ自己診断機能࡛検出࡛ࡓࡗ࡞ࡁ場合又ࡣ検出ࡍ

基࡙提供情報ࣛࣇンࡣ࣒ࢸࢫࢩ車載ࠊ場合ࡓࢀ提供さ車両ࡀ情報ࡓࡗ誤間ࡢ࡛ࡲࡿ

いุ࡚断࣭処理ࢆ行うࡢ࣮ࣂࣛࢻࠊࡵࡓ提供ෆ容実㝿ࡢ状況ࡀ異ࡿ࡞場合ࡀあࠋࡿ 

。㺑)  電波࣓ࡢࢹ通信࢚ࣜ大型車両ࡀ存在࡚ࡋいࠊ࡚ࡗࡼ࡞ࡿ㹇㹒㹑路側機ࡽ情

報ཷࢆ信࡛࡞ࡁい場合࣮ࣂࣛࢻࠊサ࣮࡞ࡁ࡛ࢫࣅい場合ࡀあࠋࡿ 
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5.4  信号見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ 

。1) 目的 

単独ࡢ信号交差点࠾い࡚ࠊ赤信号ࡢ見落ࡋ等ࡾࡼⓎ生ࡿࡍ衝突故ࡢ防止ࢆ目的ࡍ

 ࠋࡿ

。「) 概要 

交差点接近ࡼࡋうࡿࡍ車両対ࠊࡋ㐨路線形情報ࡧࡼ࠾信号情報ࢆンࣛࣇ側ࡾࡼ伝え

࡚ࡌ応必要ࠊい場合等࡞十ศ࡛ࡀ㏿減ࠊࡁ基࡙自車情報情報ࣛࣇンࠊࡣ車両側࡛ࠋࡿ

 ࠋ行うࢆ支援ࡢ࣮ࣂࣛࢻ

 適用対象࣒ࢸࢫࢩ (「。

車載機ࡀ情報ཷࢆ信ࡽ࡚ࡋ実㝿減㏿行動ࢆ開始ࡢ࡛ࡲࡿࡍ移動距㞳所定ࡢ減㏿ᗘࡼ

信号交差ࡿࡍ近接手前ࡶࡾࡼ流端ୖ࢚ࣜ通信ࡢ㹇㹒㹑路側機ࡿࢀ和࡛定義さࡢ制動距㞳ࡿ

点ࡀ存在࡞ࡋい信号交差点࣒ࢸࢫࢩࢆ適用ࡢ対象地点ࠋࡿࡍ表 5.4.1 適用࡛ࢆ࣒ࢸࢫࢩᮏࠊ

 ࠋࡍ示ࢆୗ限値ࡢ交差点距㞳ࡿࡁ

㸧や㹅㹌㹑࡞ࣝࢿンࢺࠊい場所㸦高架ୗ࡞届物理的ࡀ電波ࡢࡽ㹅㹌㹑㹑衛星ࠊ࠾࡞

㹑衛星ࡢࡽ電波ཷ信状態ࡀ悪い場所࡛ࡣ高精ᗘ࡞置標定ࡣ困㞴࣒ࢸࢫࢩࠊࡵࡓ࡞適用ࡢ対

象外ࠊࡓࡲࠋࡿࡍサ࣮ࢫࣅン起点ࡢ近ࠊࡃఫ宅街ෆ等ࡢ生活㐨路ࢆ除ࡃ車両通行㐨路ࡀ

あࡿ場合ࠊࡣサ࣮ࢫࣅ対象交差点ࡢ誤認識ࡢ影響᭷無ࢆ配慮ࠋࡇࡿࡍ 

 

 表 5.4.1 ᮏࢆ࣒ࢸࢫࢩ適用࡛ࡿࡁ交差点距㞳ࡢୗ限値 

規制㏿ᗘ

㸦Ｐm/Ｍ㸧 

交差点流出部㸦終点ࢻ࣮ࣀ置㸧ࡽ停止線ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳 

推奨値㸦ｍ㸧 許容限界値㸦ｍ㸧 

」0 81 【」 

40 11「 8」 

50 148 105 

【0 18】 1「9 

 

。4) 概念ᅗ 

信号見落ࡋ防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ概念ᅗࢆᅗ 5.4.1  ࠋࡍ示

 

 

 

ᅗ 5.4.1  信号見落ࡋ防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ概念ᅗ 

車載ࡢ࣒ࢸࢫࢩ㹆㹋㹇等

信号見落ࠊࡋಁࢆ注意ࡾࡼ

 ࡄ防ࢆࡋ

㹇㹒㹑路側機 
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。5) 路側機器ࡢ機能要件 

。ぐ)  信号制御機 

第㸯㝵Დ立ࡾࡀୖࡕ時ࠊ指定さࡓࢀ周期ࠊ感応制御࡚ࡗࡼ信号秒数ࡀ確定ࡓࡋ時点及ࡧ動作 

 ࠋࡿࡍ出力ࢆ信号予定秒数情報ࡢ範ᅖࡿい࡚ࡋ時点࡛確定ࡢそࠊい࡚࠾遷移時ࢻ࣮ࣔ

。Ｇ)  㹇㹒㹑路側機 

中央装置ࡢࡽ指௧ࠊⓏ録情報ࡢ᭷無࣓ࠊࡾࡼッセ࣮ࡢࢪ送信状態ࢆ管理ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ自装

置ࡢ異常ࡀ検出さࡓࢀ場合࣓ࠊࡣッセ࣮ࢪ送信可ࠋࡿࡍ 

サ࣮ࢫࣅ稼働中ࠊࡣⓏ録情報基࡙い࡚࢘ࢲンࣜンࢡ情報ࢆ生成࢘ࢲࠊࡋンࣜンࢡ情報ࢆ連

続的提供ࠋࡿࡍ 

信号情報ࡀⓏ録さࡓࢀ時点ࡢࡽ経過時間ࢆ計測ࠊࡋ信号情報ࢆ 100 ࢲࢺン࢘カ秒毎࣑ࣜ

 ࠋࡿࡍン࢘

 

。【) 車載機ࡢ機能要件 

。ぐ) 基ᮏ機能 

㹇㹒㹑路側機ࡽ提供さࡿࢀ情報ࢆ基ࠊ交差点接近ࡿࡍ車両対ࠊࡋ信号見落ࢻࢆࡋ

 ࠋࡇࡍࡓ満ࢆ要件ࡢ௨ୗࠊࡣ行う場合ࢆ支援ࠋࡿࡍ可能ࢆࡇࡿࡏ認知さ࣮ࣂࣛ

。㺏) 自車ࡢ走行情報ࠊ࡚ࡋ置等ࢆ検出ࠋࡇࡿࡍ 

。㺐) ンࣛࣇ側࣒ࢸࢫࢩࡢ稼動状態ࢆ確認ࠋࡇࡿࡍ 

。㺑) ンࣛࣇ側ࡢࡽ信号情報等ࢆ基ࠊ自車ࡢ走行状態㸦置や㏿ᗘ等㸧ࡶ踏ࡲえࠊ必要

応ࡢ࣮ࣂࣛࢻ࡚ࡌ支援ࢆ行うࠋࡇ 

。Ｇ)  付加機能 

。㺏)  サ࣮ࢫࣅン起点置ࡢ進入ุࢆ定ࡓࡋ時点࡛ࠊサ࣮ࢫࣅンุࡢ定ࢆ行うࠋࡇ 

。㺐) 置標定後ࡢ移動距㞳ࢆ算出ࠋࡇࡿࡍ 

。㺑) 走行車線࢘ࠊンカ状態等ࠊࡽ交差点࡛ࡢ進行方向ุࢆ定ࠋࡇࡿࡍ 

。㺒) サ࣮ࢫࣅ対象㐨路ࡽ途中逸脱ࡓࡋ場合や対象交差点ࢆ通過ࡓࡋ場合ࠊࡣサ࣮ࢺ࢘ࢫࣅ

 ࠋࡇ行うࢆ定ุࡢ

。Ｈ)  車載機処理 

௨ୗࠊ車載࣒ࢸࢫࢩ処理ࡢ例ࢆ示ࠋࡍ 

。㺏) 交差点流入路形成さࡿࢀ無線通信࠾࢚ࣜい࡚ࠊ㹇㹒㹑路側機ࡢ路車間通信ࠊࡾࡼ

㹂㹑㹑㹑情報㸦サ࣮ࢫࣅ支援情報ࠊ㐨路線形情報ࠊ信号情報㸧ཷࢆ信ࠋࡿࡍ 

。㺐) サ࣮ࢫࣅ支援情報ࠊࡾࡼ信号見落ࡋ防止支援サ࣮ࡢࢫࣅ提供᭷無ุࢆ定ࠊࡋサ࣮ࢫࣅ

 ࠋ行うࢆン

。㺑) 㹅㹎㹑情報や㐨路線形情報ࡾࡼ自車ࡢ置標定ࢆ行うࠋ 

  。㺒) ンࣛࣇ情報㸦信号情報㸧や車両情報㸦置ࠊ㏿ᗘࠊ右折࢘ࡢンカ等㸧ࠊࡾࡼ支援ࡢ必

要性ุࢆ定ࠋࡿࡍ 

。㺓) 対象交差点ࢆ通過後サ࣮ࠋࡿࡍࢺ࢘ࢫࣅ 
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。Ｉ)  ࢺ࣮ࣕࢳ࣮ࣟࣇ 

車載ࡿࡅ࠾࣒ࢸࢫࢩ処理ࢺ࣮ࣕࢳ࣮ࣟࣇ例ࢆᅗ 5.4.「  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.4.「 車載ࡢ࣒ࢸࢫࢩ処理ࢺ࣮ࣕࢳ࣮ࣟࣇ㸦例㸧 

 

 

 

 

 

 

 

 

START 

サ࣮ࢫࣅ対象方路ࡢ進入ุࢆ定 

路側無線装置࢘ࢲࡢンࣜンཷࢆࢱ࣮ࢹࢡ信 

㸦ࣜࡢ࣒ࢱࣝ信号情報等㸧 

 走行距㞳ࡢカ࢘ンࢺ開始 

 
最新ࡢ信号情報更新 

あࡾ 

信号情報ࠊ自車走行情報等ࡾࡼ 

信号見落ࡋ防止支援ࡢ実施ุ断 

途中㞳脱 

 注意喚起情報ࡢ提供 

非実施 
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 ᅗࢫンࢣ࣮ࢩࡢ構成装置間࣒ࢸࢫࢩ (【。

信号見落ࡋ防止支援ࢣ࣮ࢩࡢ࣒ࢸࢫࢩンࢫᅗࢆᅗ 5.4.」  ࠋࡍ示

信号制御機ࠊࡣ信号情報ࢆ定ࡓࢀࡽࡵ周期࡛出力ࠋࡿࡍ 

㹇㹒㹑路側機100ࠊࡣ  ࠋࡿࡍ送出ࢆ情報ࢡンࣜン࢘ࢲ秒周期等࡛連続的࣑ࣜ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ  ᅗࢫンࢣ࣮ࢩ 「.5.4

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    

静的情報 

 

信号制御機 㹂㹑㹑㹑 

ୗ装置 
㹇㹒㹑 

路側機 

 

車載機 

信号情報 

100ms 信号情報カ࢘ン

 ン࢘ࢲࢺ

㸦信号残秒数提供時㸧 

 ࢡンࣜン࢘ࢲ

alt 

LOOP 

［車載ࡀ࣒ࢸࢫࢩ通信領域ෆ］ 
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。8) 路車間通信情報 

信号見落ࡋ防止支援࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࠊ㹇㹒㹑路側機ࡽ送信࢘ࢲࡿࡍンࣜンࢡ情報ࢆ表

5.4.「  ࠋࡍ示

 

表 5.4.「 㹇㹒㹑路側機࢘ࢲࡢンࣜンࢡ情報 

 単 備考ࢪッセ࣮࣓ ࣛࣇン

㹇㹒㹑路側機 

㐨路線形情報 ࢻ࣮ࣀ絶対ᗙ標ࢻ࣮ࣀࠊ接続関ಀ 

サ࣮ࢫࣅ支援情報 提供サ࣮ࢫࣅ構成ࠊ㐨ࡾࡢ距㞳情報 

信号情報 信号ࡢ灯色ࠊ残秒数 

 

 構成࣒ࢸࢫࢩ (9。

信号見落ࡋ防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ機器構成例ࢆᅗ 5.4.4  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.4.4  信号見落ࡋ防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ機器構成例 

㹂㹑㹑㹑ୗ装置 

車載機 信号制御機 㹇㹒㹑路側機 
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。10) 㹇㹒㹑路側機設置基準 

㹇㹒㹑路側機ࡢ通信ࠊࡣ࢚ࣜୗ流端ࡀ対象交差点ࡢ停止線ୖࠊ流端ࡀ情報ཷࢆ信ࡽ࡚ࡋ

実㝿減㏿行動ࢆ開始ࡢ࡛ࡲࡿࡍ移動距㞳所定ࡢ減㏿ᗘࡿࡼ制動距㞳ࡢ和ࠋࡿࡍ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5.4.5  㹇㹒㹑路側機ࡢ通信࢚ࣜ 

 

㹊㸻 㹊㸯㸩㹊㸰 

㹊㸯㸻㹔「/㸰㹂 

㹊㸰㸻㹔ェ㹒  

㹒㸻㹒ｐ㸩㹒ｄ 

 流端置 おｍＢୖ࢚ࣜ㹊 ：通信ࠊ࡛ࡇࡇ

㹊㸯：制動距㞳 おｍＢ 

㹊「 ：制動開始ࡢ࡛ࡲ移動距㞳 おｍＢ 

㹔  ：࣒ࢸࢫࢩ設計㏿ᗘ おm/囲Ｂ 

㹂  ：࣒ࢸࢫࢩ設計減㏿ᗘ おm/囲「Ｂ 

㹒  ：࣒ࢸࢫࢩ設計空走時間 お㹱Ｂ 

㹒ｐ：㸦㹇㹒㹑路側機㸧車載࣒ࢸࢫࢩ処理時間 お㹱Ｂ 

㹒ｄ：࣮ࣂࣛࢻ反応時間 お㹱Ｂ 

 

。11) 適用限界 

。ぐ)  路側機器ࡢ適用限界 

。㺏)  定期的又ࡣ㝶時ࡢ機器࣓ンࢼࢸンࢫ作業等ࠊ୍࡚ࡗࡼ 時的サ࣮ࡢࢫࣅ提供ࢆ停止ࡿࡍ

場合ࡀあࠋࡿ 

。㺐)  信号秒数ࡀ確定࡚ࡋいࡿ範ᅖࠊࡣあࡿ時点ࡽ次ࡢ第㸯㝵Დࡀ立࣑ࢱࡿࡀୖࡕン࡛ࡲࢢ

࡛あࠊ࡚ࡗࡼࠋࡿそࡢ範ᅖࢆ越え࡚信号秒数ࡢ確定値ࢆ提供࡞ࡁ࡛ࡣࡇࡿࡍいࠋ 

。㺑)  右折感応制御等ࡢ地点感応制御ࢆ実施࡚ࡋいࡿ場合ࠊ地点感応対象㝵Დࢆ含ࡴ灯色ࡘい

情報ཷࢆ信ࡽ࡚ࡋ制動

開始ࡢ࡛ࡲ移動距㞳㹊㸰 

サ࣮ࢫࣅ対象交差点 サ࣮ࢫࣅ対象車両 

制動距㞳㹊㸯 

㹔：設計㏿ᗘ

㹂：減㏿ᗘ

㏿ᗘ㸦m/s㸧

距㞳㸦ｍ㸧
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 ࠋࡿあࡀい場合࡞ࡁ提供࡛ࢆ確定値ࡢ信号秒数ࡣ࡚

。㺒)  信号制御機等ࡢ路側機器࡛故㞀ࡀⓎ生ࡓࡋ場合ࡀ࣒ࢸࢫࢩࠊ故㞀ࢆ検出ࡢ࡛ࡲࡿࡍ間ࠊ誤

 ࠋࡿあࡀ場合ࡿࢀ提供さ車両ࡀ情報ࡓࡗ

。㺓) 路側無線ࡣ大型車等࣮ࢻࣕࢩࡿࡼンࢢやࢪ࣮࢙ࣇンࢢ等ࡢ周辺環境ࠊ࡚ࡗࡼ路車間

通信ࡀ異常ࡿ࡞場合ࡀあࠋࡿ 

。Ｇ)  車載ࡢ࣒ࢸࢫࢩ適用限界 

。㺏)  ンࣛࣇ側ࡢ定期的あࡿいࡣ機器࣓ンࢼࢸンࢫ作業等ࠊ୍࡚ࡗࡼ 時的サ࣮ࡢࢫࣅ提供

 ࠋい࡞ࡁ提供࡛ࡀࢫࣅサ࣮ࡢ࣮ࣂࣛࢻࠊ場合ࡓࡋ停止ࡀ

。㺐)  路側機器異常࣭故㞀等ࡀあࠊࡾ路側ࡢ自己診断機能࡛検出࡛ࡓࡗ࡞ࡁ場合又ࡣ検出ࡍ

基࡙い提供情報ࣛࣇンࡣ࣒ࢸࢫࢩ車載ࠊ場合ࡓࢀ提供さ車両ࡀ情報ࡓࡗ誤間ࡢ࡛ࡲࡿ

ุ࡚断࣭処理ࢆ行うࡢ࣮ࣂࣛࢻࠊࡵࡓ提供ෆ容実㝿ࡢ状況ࡀ異ࡿ࡞場合ࡀあࠋࡿ 

。㺑) 電波࣓ࡢࢹ通信࢚ࣜ大型車両ࡀ存在࡚ࡋいࠊ࡚ࡗࡼ࡞ࡿ㹇㹒㹑路側機ࡽ情

報ཷࢆ信࡛࡞ࡁい場合࣮ࣂࣛࢻࠊサ࣮࡞ࡁ࡛ࢫࣅい場合ࡀあࠋࡿ 
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5.5 Ⓨ進遅ࢀ防止支援࣒ࢸࢫࢩ 

。1) 目的 

交差点࡛ࡢ信号待࠾ࡕい࡚ࠊ赤ࡽ青ࡢ灯色変化ࡢ見落ࡿࡼࡋⓎ進遅ࢆࢀ防ࠊ࡛ࡇࡄ

交差点周辺ࡢ交通流ࡢ滑化そࢀ伴う環境改善ࢆᅗࠋࡿ 

。「) 概要 

交差点接近ࡿࡍ車両対࡚ࡋ㐨路線形情報や信号情報等ࢆンࡾࡼࣛࣇ提供ࠋࡿࡍ車両ࡀ

交差点࡚赤信号࡛停止࡚ࡋいࡿ㝿ࠊンࡢࡽࣛࣇ提供情報基࡙ࠊࡁ安全࣑ࢱ࡞ン࡛ࢢ

 ࠋ行うࢆ支援࡞うࡼࡍಁ࣮ࣂࣛࢻࢆ前方確認等ࡢ

 適用対象࣒ࢸࢫࢩ (「。

信号見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ提供交差点ࢆ対象地点ࠋࡿࡍ 

。4) 概念ᅗ 

信号見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ準࣒ࢸࢫࢩࠋࡿࡎ動作例ࢆᅗ 5.5.1  ࠋࡍ示

 

ᅗ 5.5.1 Ⓨ進遅ࢀ防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ動作例 

 

。5) 路側機器ࡢ機能要件 

  信号見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ準ࠋࡿࡎ 

。【) 車載ࡢ࣒ࢸࢫࢩ機能 

。ぐ) 基ᮏ機能 

。㺏) 自車ࡢ走行情報ࠊ࡚ࡋ置等ࢆ検出ࠋࡇࡿࡍ 

。㺐) ンࣛࣇ側࣒ࢸࢫࢩࡢ稼動状態ࢆ確認ࠋࡇࡿࡍ 

。㺑) 自車ࡀ赤信号࡛停車࡚ࡋいࡿ場合࠾い࡚ࠊ信号ࡢ赤現示ࡀ終了ࡿࡍ前ࡢ安全ࢢ࣑ࢱ࡞

Ⓨ進ࡾ見ษࡀ࣮ࣂࣛࢻࠊ㝿ࡢそࠋࡇ行うࢆ支援ࡢ等ࡍಁࢆ前方確認࡚ࡋ対࣮ࣂࣛࢻ࡛

 ࠋࡇࡿࡍ配慮うࡼい࡞行わࢆ

。Ｇ) 付加機能 

。㺏) サ࣮ࢫࣅン起点置ࡢ進入ุࢆ定ࡓࡋ時点࡛ࠊサ࣮ࢫࣅンุࡢ定ࢆ行うࠋࡇ 

。㺐) 置標定後ࡢ移動距㞳ࢆ算出ࠋࡇࡿࡍ 

。㺑) サ࣮ࢫࣅ対象㐨路ࡽ途中逸脱ࡓࡋ場合や対象交差点ࢆ通過ࡓࡋ場合ࠊࡣサ࣮ࢺ࢘ࢫࣅ

 ࠋࡇ行うࢆ定ุࡢ

。㺒) 走行車線࣮ࢱࠊンࣝࢼࢢࢩ状態等ࠊࡽ交差点࡛ࡢ進行方向ุࢆ定ࠋࡇࡿࡍ 

車㏿ 

時間 

支援ࡋ࡞ 

支援あࡾ 

 

遅ࢀ減少 

前方確認等ࢆ

 う支援ࡼࡍಁ
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。㺓) 前方確認ࡍಁࢆ支援ࢆ行う前ࡀ࣮ࣂࣛࢻࠊ見ษࡾⓎ進ࢆ行わ࡞いࡼう配慮ࠊࡽࡀ࡞ࡋ

 ࠋいࡼࡶ࡚ࡋ通知ࢆ赤信号残秒数ࡢそࡼ࠾࠾

。Ｈ) 車載࣒ࢸࢫࢩ処理ࡢ例 

௨ୗࠊ車載࣒ࢸࢫࢩ処理ࡢ例ࢆ示ࠋࡍ 

。㺏) 交差点流入路形成さࡿࢀ無線通信࠾࢚ࣜい࡚ࠊ㹇㹒㹑路側機ࡢ路車間通信ࠊࡾࡼ

㹂㹑㹑㹑情報㸦サ࣮ࢫࣅ支援情報ࠊ㐨路線形情報ࠊ信号情報㸧ཷࢆ信ࠋࡿࡍ 

。㺐) サ࣮ࢫࣅ支援情報ࠊࡾࡼ信号見落ࡋ防止支援サ࣮ࡢࢫࣅ提供᭷無ุࢆ定ࠊࡋサ࣮ࢫࣅ

 ࠋ行うࢆン

。㺑) 㹅㹎㹑情報や㐨路線形情報ࡾࡼ自車ࡢ置標定ࢆ行うࠋ 

。㺒) 置標定後ࡢ移動距㞳ࢆ算出ࠊࡋ停止線ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳ࢆ更新ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ㐨路線形情報

ࢫࣅサ࣮ࡣ途中逸脱時ࠊࡋ検出ࢆ途中逸脱ࡢࡽ対象㐨路ࢫࣅサ࣮ࠊࡽ進行方向等ࡢ自車

 ࠋ行うࢆ定ุࢺ࢘

  。㺓) ンࣛࣇ情報㸦信号情報㸧や車両情報㸦置ࠊ㏿ᗘࠊ右折࢘ࡢンカ等㸧ࠊࡾࡼ支援ࡢ必

要性ุࢆ定ࠋࡿࡍ 

 。㺔) 自車ࡀ停車ࡘ信号状態ࡀ赤ࡢ場合࠾い࡚ࡼ࠾࠾ࠊそࡢ赤信号残秒数ࢆ通知ࠊࡾࡓࡋ

信号ࡢ赤現示ࡀ終了ࡿࡍ前ࡢ安全࣑ࢱ࡞ン࣮ࣂࣛࢻ࡛ࢢ対࡚ࡋ前方確認ࠋࡿࡍࡾࡓࡋಁࢆ 

。㺕) 対象交差点ࢆ通過後サ࣮ࠋࡿࡍࢺ࢘ࢫࣅ 
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 。Ｉ) ࢺ࣮ࣕࢳ࣮ࣟࣇ 

車載ࡿࡅ࠾࣒ࢸࢫࢩ処理୍ࡢࢺ࣮ࣕࢳ࣮ࣟࣇ例ࢆᅗ 5.5.「  ࠋࡍ示

 

 

ᅗ 5.5.「 車載ࡢ࣒ࢸࢫࢩ処理ࢺ࣮ࣕࢳ࣮ࣟࣇ㸦例㸧 

 

START 

㹂㹑㹑㹑情報ཷࢆ信 

赤௨外ࡣࡃࡋࡶࠊ十ศ࡞ 

赤ࡢ残秒数࡞ࡀい 

赤ࡘࠊ十ศ࡞残秒数あࡾ 

自車㏿ࡾࡼ車両ࡢ停止状態ุࢆ断 
非停止 

停止 

停止線ࢆ越え࡚い࡞い等ࡽ 

Ⓨ進遅ࢀ防止支援ࡢ実施ุ断 

非実施 

実施 

 提示ࡢ残秒数ࡢそࡼ࠾࠾

前方確認ࡢ通知 

起点ࡢࡽ走行距㞳カ࢘ンࢺ 

 最新ࡢ信号情報更新 

  自車置ࡽ停止線ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳算出 

 途中逸脱 
あࡾ 

 ࡋ࡞

信号状態ࡀ赤ࡘࠊ十ศ࡞ 

残秒数ࡀあุࡢࡿ断 

サ࣮ࢫࣅ対象方路ࡢ進入ุࢆ定 



   

4【 

 ᅗࢫンࢣ࣮ࢩࡢ構成装置間࣒ࢸࢫࢩ (【。

  信号見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ準ࠋࡿࡎ 

。8) 路車間通信情報 

  信号見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ準ࠋࡿࡎ 

 構成࣒ࢸࢫࢩ (9。 

  信号見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ準ࠋࡿࡎ 

 。10) 㹇㹒㹑路側機設置基準 

  信号見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ準ࠋࡿࡎ 

 。11) 適用限界 

  信号見落ࡋ防止支援࣒ࢸࢫࢩ準ࠋࡿࡎ 
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ู添㸯 ࣒ࢸࢫࢩ設計加㏿ᗘࡘい࡚ 

 

 い࡚ࡘ設計加㏿ᗘ࣒ࢸࢫࢩ  .1

 ࠋࡓࡋ算出基ࢆ実験結果ࡢ௨ୗࡣ設計加㏿ᗘ࣒ࢸࢫࢩ

 

1.1  実験方法 

。1)  実験場所：愛知県豊田市ୗ市場⏫ 5目交差点㸦㸰車線ࠊ規制㏿ᗘ 50Ｐm/Ｍ㸧 

得期間：「011ྲྀࢱ࣮ࢹ  (」。 ᖺ 1「 ᭶ࡽ 「01「 ᖺ 」᭶ 

。」)  実験方法：右折時衝突防止支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ効果評価ࢆ目的愛知県実証実験作業部会ࡀ 

実施࣮ࢱࢽࣔࡓࡋ実験࠾い࡚ࠊ被験者  計測ࢆ時間㸦Tち㸧ࡿࡍ要右折ࡢྡ」5

 

1.「  実験結果 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 1 右折要ࡿࡍ時間࣒ࣛࢢࢺࢫࣄࡢ 

   

表 1  ࠋࡍ示ࢆ値ࣝࢱセン࣮ࣃࡢ計測結果

 

表㸯 右折要ࡿࡍ時間࣮ࣃࡢセンࣝࢱ値 

 

 

安全運転支援ࡢ࣒ࢸࢫࢩ設計㏿ᗘࡣ交通故統計㸦死亡/重傷故㸧ࡢ༴険認知㏿ᗘࡢ 90％

ࡶ時間ࡿࡍ要右折ࠊ※ࡾ࠾࡚ࢀ設定さ基準ࢆ値ࣝࢱ  ࠋࡿࡍ採用ࢆ値ࣝࢱ90％

い࡚ࡘ活動成果ࡿࡅ࠾⏬ඛ進安全自動車㸦㸿㹑㹔㸧推進計⏬ 報告書㸫第㸲期㸿㹑㹔計ࠕ※

㸫ࠖᖹ成㸰㸱ᖺ㸴᭶ 国土交通省自動車交通局ඛ進安全自動車推進検討会ࡾࡼࠊ 

 

 計算ࡢ設計加㏿ᗘ࣒ࢸࢫࢩ  「.1

 ࠋࡿい࡚ࢀ示さ定義書࣒ࢸࢫࢩࡀ関ಀ式ࡢ௨ୗࡣ時間ࡿࡍ要右折設計加㏿ᗘ࣒ࢸࢫࢩ

)2//()( DLvLrTr +=   

Tち：右折要ࡿࡍ時間お囲Ｂ 

１ち：右折待࣏ࡕンࡽࢺ右折終了置ࡢ࡛ࡲ㐨程距㞳おｍＢ 

１不：࣒ࢸࢫࢩ設計車両長おｍＢ 

 設計加㏿ᗘおm/囲「Ｂ࣒ࢸࢫࢩ：（

ࡿࡍ１不=5おｍＢࠊ１ち=1」おｍＢࠊTち=4.1】お囲Ｂࠊ࡛ࡇࡇ ）㸻「.0】おm/囲「Ｂ ࢆ求ࠋࡿࡵ 

䝕ータ数 最大値 最小値 平均値 標準偏差 㻝㻜%i㼘e値 㻞㻜%i㼘e値 㻟㻜%i㼘e値 㻠㻜%i㼘e値 㻡㻜%i㼘e値 㻢㻜%i㼘e値 㻣㻜%i㼘e値 㻤㻜%i㼘e値 㻥㻜%i㼘e値

㻝㻥㻡 㻡.㻡㻜 㻞.㻠㻟 㻟.㻠㻟 㻜.㻡㻢 㻞.㻤㻟 㻞.㻥㻟 㻟.㻝㻜 㻟.㻞㻜 㻟.㻟㻜 㻟.㻡㻜 㻟.㻢㻢 㻟.㻤㻣 㻠.㻝㻣
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8.「.「 路車間通信ࡿࡅ࠾情報ࡢ提供遅延時間 17

8.「.」 路路間通信ࡿࡅ࠾情報ࡢ伝送遅延時間 17

9. 引用資料 18



」

1. 適用範ᅖ

ᮏ様書700ࠊࡣ㹋㹆ど帯無線通信対応ࡓࡋ車載通信機を搭載ࡓࡋ車両ࡢ通信及び

ࡢ端ᮎ装置間ࡢ交通情報等ࡢ送受信を700㹋㹆ど帯無線通信࡚転送࣭中⥅を行う装置

㸦௨ୗࠕࠊᮏ装置ࠖいうࠋ㸧適用ࠋࡿࡍ

ᮏ装置ࡢ機器ࡢ関係をᅗ1.1示ࠋࡍ

信号制御機等

中 㹓㹂形 ᮏ ᮏ ᮏ 端

央 集約回線区間 端ᮎ 装 装 装 ᮎ

装 回線 置 置 置 装

置 集約 置

装置

交通信号 㹂㹑㹑㹑用 車載 車載

制御機 路側ࢭンサ 通信機 通信機

㸦車両㸭歩行者㸧

路車間通信

路路間通信

ᅗ1.1 ᮏ装置ࡢ位置付ࡅ

「. 様書ྡ称

ᮏ様書ྡࡢ称ࠊࡣ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ

㹇㹒㹑路側機ࠕ 様書ࠖ

」. 用語ࡢᐃ義

ᮏ様書࡛用いࡿ主࡞用語ࡢ意味ࠊࡣ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ

。1) 㹂㹑㹑㹑㸦）ＷＮ不ＮＳＬ ８Ｆさご図と ８つＵＵＴＷ図 ８とＸ図ごＲＸ㸧

危険要因ࠊ࡛ࡇࡿࡍ提供ࡾࡼ交通状況等を視覚࣭聴覚情報ࡢ周辺࣮ࣂࣛࢻ

交通事故をࠊࡾࡼࡇࡍ出ࡾ運転環境を創ࡓࡗを持ࡾゆࠊࡋ注意を喚起ࡿࡍ対

防Ṇࠋ࣒ࢸࢫࢩࡿࡍ

。「) 車載通信機

ᮏ様書࡛700ࠊࡣ㹋㹆ど帯無線を送受信可能࡞車載通信機をいうࠋᮏ通信機㹂㹑

㹑㹑ุ断部及びࢩ࣮ࢤࣅࢼョン装置等を組ࡳ合わせ࣮ࣂࣛࢺࠊࡾࡼࡇࡿ対ࡋ

࡚注意喚起情報等を提供ࠋࡿࡍ

。」) 㹇㹒㹑無線路車間通信

ᮏ装置ࡽ車載通信機情報を伝㐩700ࡢࡵࡓࡿࡍ㹋㹆ど帯無線通信をいうࠋ

ࠋࡿࡍࡢࡶࡍࡉ㹇㹒㹑無線路車間通信をࠊࡣ路車間通信ࠖࠕࠊࡣᮏ書࡛ࠊ࠾࡞
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。4) 㹇㹒㹑無線路路間通信

複数ࡢᮏ装置間࡛情報を伝㐩700ࡢࡵࡓࡿࡍ㹋㹆ど帯無線通信をいうࠋ交通信号制御

機等ࡢࡢ端ᮎ装置間ࡢ交通情報等ࡢ送受信をࠊᮏ装置を700ࡓࡋ㹋㹆ど帯無線通信

ࠋ転送࣭中⥅を行う࡚

交通信号制御機等ࠊࡢ端ᮎ装置ᮏ装置ࡢ間ࡢ接⥆条件ࠊࡣ㹑㸷ン࣮࢙ࣇࢱ

ࠋ行うࡾࡼࢫ

ࠋࡿࡍࡢࡶࡍࡉ㹇㹒㹑無線路路間通信をࠊࡣ路路間通信ࠖࠕࠊࡣᮏ書࡛ࠊ࠾࡞

。5) 㹇㹒㹑無線車載機通信

車載通信機ࡽⓎ信700ࡿࢀࡉ㹋㹆ど帯無線通信をいうࠋ㹇㹒㹑無線車載機通信ࠊࡣ

ࡢ車載機ࡣࡓࡲ㹇㹒㹑路側機࡛受信ࠋࡿࡁ࡛ࡀࡇࡿࡍ

ࠋࡿࡍࡢࡶࡍࡉ㹇㹒㹑無線車載機通信をࠊࡣ車載機通信ࠖࠕࠊࡣᮏ書࡛ࠊ࠾࡞

。6) 電波

電波法第㸰条第㸯㡯ࡿࡅ࠾電波ࡢᐃ義୕ࠊࡾࡼ百万࣓ࢶࣝ࣊࢞௨ୗࡢ周波数ࡢ

電磁波をいうࠋ

。7) 無線回線

ᮏ装置間ࡢ電波ࡿࡼ通信回線をいうࠋ

。8) 㹂㹑㹑㹑信号情報提供

㹂㹑㹑㹑࠾い࡚ࠊᮏ装置ࡢ設置ࡓࢀࡉ交差点ࡿࡅ࠾交通信号制御機ࡢ灯色情報

をࠊ車載通信機提供ࡿࡍ機能をいうࠋ

ᮏ書࡛ࡃࠊࡣ断࡞ࡢࡾい限ࠊࡾ௨ୗࡢ用語を用いࠋࡿ

 信号情報

交通信号制御機ࠊࡽᮏ装置送信ࡿࢀࡉ情報ࠋ

 㹂㹑㹑㹑信号情報

ᮏ装置ࠊࡽ車載通信機送信ࡿࢀࡉ情報ࠋ

。9) 㹄㸿㹑㹒信号制御

緊急車両ࡢ走行を支援ࠊࡾࡼࡇࡿࡍ緊急走行伴う交通事故を減少ࡉせࡿ

救助活動を可࡞࣮ࢹ࣮ࣆࢫࠊ早期対応ࡢ事件ࠊせࡉ早期到着を実現ࡢ現場ࠊࡶ

能࣒ࢸࢫࢩࡿࡍ使わࡿࢀ信号制御方式をいうࠋ

4. 一般事㡯

ᮏ様書適用ࡿࢀࡉ様書及び規格等ࠊࡣ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通様書ࠖ

ࠋࡿࡍ㹔㹁㹁㹇適用外ࡣᮏ装置ࠊࡋࡔࡓ

ࠊࡣ筐体錠ࠊࡵࡓࡿࡍ情報を保護ࢸュࣜ࢟ࢭࡢ無線通信ࡿࡍ存在ᮏ装置内ࠊ࠾࡞

一般ࡢ警察交通安全施設端ᮎ装置異ࡿ࡞錠ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡍᮏ装置固᭷ࡢ機器㹇㹂

を記載ࡓࡋ書類を提出ࠋࡇࡿࡍ
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5. 設計条件

5.1 一般条件

。1) 入力電源ࠊࡣ㸿㹁100㹔ࠋࡿࡍ

5.「 設置条件

。1) 㹇㹒㹑無線ンࡢࢼࢸ設置高4.7ࠊࡣࡉ㹫௨ୖࠊ㸵㹫௨ୗ設置ࠋࡿࡍ

。「) 㹅㹎㹑ンࠊࡣࢼࢸ㹅㹎㹑信号ࡀ受信࡛ࡿࡁ位置設置ࠋࡿࡍ

5.」 無線条件

。1) 無線諸元ࠕࠊࡣ㸿㹐㹇㹀 㹑㹒㹂－㹒㸯㸮㸷ࠖࠕࠊ㹇㹒㹑 㹄㹍㹐㹓㹋 㹐㹁

－㸮㸯㸮ࠖ及びࠕ㹇㹒㹑 㹄㹍㹐㹓㹋 㹐㹁－㸮㸯㸰ࠖ準ᣐࠋࡿࡍ

㹇㹒㹑ࠕࠊࡣᮏ装置ࠊ࠾࡞ 㹁㹭㹬㹬㹣㹡ｔ 㹒㹂－㸮㸮㸳ࠖ基࡙ࠊࡁ第୕者

ࡿあ࡛ࡢࡶࡓࢀࡉい࡚確認ࡘ接⥆性ࡢ無線通信ࠊࡋ相互接⥆性確認試験を実施ࡿࡼ

ࠋࡇ
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6. 構成及び構造

6.1 構成

6.1.1 構成品

。1) ᮏ装置ࠊࡣ送受信部ࠊ制御部ࠊ無線部及び電源部ࡾࡼ構成ࠋࡿࡍ

。「) 無線部ࠊࡣ無線送受信部ࠊ変復調部ࠊ㹇㹒㹑無線ンࠊࢼࢸ㹇㹒㹑無線ࠊࣝࣈ࣮ࢣ

㹅㹎㹑ンࢼࢸ及び㹅㹎㹑ࡾࡼࣝࣈ࣮ࢣ構成ࠋࡿࡍ

。」) ᮏ装置ࡢ構成例をᅗ6.1示ࠋࡍ

無線部

送受信部 制御部 変復調部 無線 I９８無線

送受信部 ࢼࢸン

I９８無線ࣝࣈ࣮ࢣ

電源部 㹅㹎㹑

ࢼࢸン

㹅㹎㹑ࣝࣈ࣮ࢣ

ᅗ6.1 ᮏ装置ࡢ構成例

ᮏ装置

ࡢ端ᮎ装置㸦㹓㹂形端ᮎ回線集約装置ࠊ交通信号

制御機等㸧ࡢ通信㸦㹑㸷形ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ㸧

送

受 交通信号制御機ࡢ通信㸦㹎10形ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ㸧

信

部 交通信号制御機ࡢ通信㸦㹑10形ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ㸧

㹂㹑㹑㹑用路側ࢭンサࡢ通信

㸦㹑10形ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ㸧

無 車載通信機ࡢ通信㸦路車間通信ࠊ車載機通信㸧

線

部 ࡢᮏ装置ࡢ通信㸦路路間通信㸧

ᅗ6.「 ᮏ装置装置ࡢ接⥆
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6.1.「 指ᐃ㡯目

Ⓨ注時ࡢ指ᐃ㡯目ࠊࡣ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ

。1) 㹇㹒㹑無線ンࡢࢼࢸ数量指向性ࡢ᭷無

。「) 㹇㹒㹑無線ࡢࣝࣈ࣮ࢣ長ࡉ

。」) 㹅㹎㹑ࡢࣝࣈ࣮ࢣ長ࡉ

。4) 㹂㹑㹑㹑機能ࡢ᭷無

。5) 路路間通信機能ࡢ᭷無

。6) 無線通信対象方路㸦注㸧

。7) 交通信号制御機ࡢ接⥆ンࡢࢫ࣮࢙ࣇࢱ種類灯色信号接⥆回線数

㸦7.「㡯参照㸧

。8) 㹂㹑㹑㹑用路側ࢭンサࡢ接⥆回線数㸦7.「㡯参照㸧

。9) 㹄㸿㹑㹒信号情報通信機能ࡢ᭷無

。10) 緊急車両情報提供機能ࡢ᭷無

注㸸 無線通信対象方路

ᮏ装置を設置ࡿࡍ交差点࠾い࡚ࠊ路車間通信ࠊ路路間通信を含ࠊࡴ無線通信機能を

提供ࡿࡍ方路㸦複数可㸧ࠊ各方路࡛対象࣒ࢸࢫࢩࡿࡍ㸦表6.1㸧を指ᐃࠋࡿࡍ

ᮏ指ᐃ内容ࠊࡾࡼ各方路必要࡞通信ࡀ࢚ࣜᐃࠋࡿࡲそࡢ結果ࠊ㹇㹒㹑無線ン

複数ࡀࢼࢸン㹇㹒㹑無線ࠊ影響࡛ࡢ外ࡋ見通ࡿࡼ等ࣝࣅࠊࡣ࡚ࡗࡼ設置位置ࢼࢸ

必要ࡿ࡞場合ࡀあࠋࡿ

表6.1 対象࣒ࢸࢫࢩ

機能 ࣒ࢸࢫࢩ

右折時衝突防Ṇ支援࣒ࢸࢫࢩ路車間通信 㹂㹑㹑㹑

㸦右折ඛ㸧横断歩行者見落ࡋ防Ṇ支援࣒ࢸࢫࢩ

左折時衝突防Ṇ支援࣒ࢸࢫࢩ

信号見落ࡋ防Ṇ支援࣒ࢸࢫࢩ

Ⓨ進遅ࢀ防Ṇ支援࣒ࢸࢫࢩ

緊急車両情報提供

路路間通信 路路間通信

㹄㸿㹑㹒信号情報通信

6.「 構造

。1) 動作状態を表示灯等ࡾࡼ監視࡛ࠋࡇࡿࡁ

。「) 㹇㹒㹑無線ンࠊࢼࢸ㹇㹒㹑無線ࠊࣝࣈ࣮ࢣ㹅㹎㹑ンࢼࢸ及び㹅㹎㹑ࣝࣈ࣮ࢣ

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕࠊࡣ 共通様書ࠖࠕࡢ警察記章ࠖࡢ適用を除ࠋࡃ

。」) 㹇㹒㹑無線ンࠊࢼࢸ㹇㹒㹑無線ࠊࣝࣈ࣮ࢣ㹅㹎㹑ンࢼࢸ及び㹅㹎㹑ࣝࣈ࣮ࢣ

ࠋࡿࡍ要ࡣ銘板ࠊ
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7. ࢫ࣮࢙ࣇࢱン

௨ୗࡢ規格適合ࡓࡋ機器ࡢ接⥆ࡀ可能࡛あࠋࡇࡿ

規格ࠖࢫ࣮࢙ࣇࢱン㹑㸷形ࠕ

規格ࠖࢫ࣮࢙ࣇࢱン㹑10形ࠕ

規格ࠖࢫ࣮࢙ࣇࢱン㹎10形ࠕ

一般7.1

。1) 入出力端子部ࠊࡣ外部ࡢ信号ࡢ受ࡅ渡ࡋ商用電源ࡢ受電を行う端子板を用

意ࠋࡇࡿࡍ

7.「 各回線ࡢ最大接⥆回線数

表7.1 接⥆回線数

区 ศ ࢫ࣮࢙ࣇࢱン 最大接⥆回線数 接⥆機器

規格

端ᮎ回線 㹑㸷㸦指ᐃ㡯目㸧 㸯 㹓㹂形端ᮎ回線集約装置

交通信号制御機࡞

㹑10㸦指ᐃ㡯目㸧 㸶 㹂㹑㹑㹑用路側ࢭンサ

㸯 交通信号制御機

㹎10㸦指ᐃ㡯目㸧 㸲 交通信号制御機㸦灯色信号㸧

注㸸交通信号制御機ࡢ接⥆ࠊࡣ㹎10ンࡿࡼࢫ࣮࢙ࣇࢱ接⥆を必須ࠊࡋ交通信

号制御機ࡀ対応࡚ࡋいࡿ場合ࠊ㹑10ンࡿࡼࢫ࣮࢙ࣇࢱ接⥆ࡶあわせ࡚行うࠋ
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8. 機能及び性能

8.1 機能

路車間通信機能ࠊ࡚ࡋ中央装置ࠊ交通信号制御機及び㹂㹑㹑㹑用路側ࢭンサࡢࡽ

ࠋࡇࡿࡁ㹂㹑㹑㹑機能を実現࡛ࠊࡋ送信࡚ࡋ信号ࡢを700㹋㹆ど帯無線ࢱ࣮ࢹ

路路間通信機能ࠊ࡚ࡋ送受信部࡛受信ࠊࡓࡋ端ᮎ装置ࢩ࣮ࢣࣜࣉࡢョンࢱ࣮ࢹを

700㹋㹆ど帯無線ࡢ信号変換ࠊࡋ無線送受信部ࡽ送信࡛ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡁ無線送受信

部࡛受信700ࡓࡋ㹋㹆ど帯無線ࡢ信号を㹑㸷形ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ変換ࠊࡋ送受信部ࡽ㹑

㸷形ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ区間ࢩ࣮ࢣࣜࣉョン࡚ࡋࢱ࣮ࢹ送信࡛ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡁᮏ装

置を中⥅伝送用࡚ࡋ使用ࡿࡍ場合ࠊࡣ無線送受信部࡛受信700ࡓࡋ㹋㹆ど帯無線ࡢ信号

を再度700㹋㹆ど帯無線ࡢ信号変換ࠊࡋ送信ࡀ行えࠊ࠾࡞ࠋࡇࡿ各端ᮎ装置ࡢ情報

交換内容及び通信手㡰ࠕࠊࡣ㹑㸷形ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ規格ࠖ及びࠕ㹓㹂形ࣛࢺンࢺ࣮࣏ࢫ

規格ࠖࠋࡇࡿࡼ

8.1.1 㹂㹑㹑㹑機能

。1) 装置ࡢ通信機能

装置ࡢ㹂㹑㹑㹑用電文ࡀ送受信࡛ࠋࡇࡿࡁ

中央装置㹂㹑㹑㹑用路側ࢭンサࡀ互い通信を行うࡢ必要࡞中⥅機能を備えࡿ

ࠋࡇ

ࠋࡿࡍࡾ通ࡢ௨ୗࠊࡣ情報交換内容及び通信手㡰ࡢ装置ࠊ࠾࡞

 中央装置ᮏ装置ࡢ間ࡢ情報交換内容

ࠕ ࠖ㹇㹒㹑無線路側機 共通㹂㸿㹒㹃㹖－㸿㹑㹌࣓ࢪ࣮ࢭࢵ規格

ࠕ ࠖ㹇㹒㹑無線路側機 㹂㹑㹑㹑用㹂㸿㹒㹃㹖－㸿㹑㹌࣓ࢪ࣮ࢭࢵ規格

 端ᮎ装置㸦㹓㹂形端ᮎ回線集約装置㸧ᮏ装置ࡢ間ࡢ通信手㡰及び情報交換内

容

規格ࠖࢫ࣮࢙ࣇࢱン㹑㸷形ࠕ

࢘ 交通信号制御機ࡢࡽ灯色信号入力ࡢ通信手㡰

規格ࠖࢫ࣮࢙ࣇࢱン㹎10形ࠕ

࢚ 交通信号制御機ࡢࡽ信号情報入力ࡢ通信手㡰及び情報交換内容

規格ࠖࢫ࣮࢙ࣇࢱン㹑10形ࠕ

ࠕ ࠖ路車協調型㹂㹑㹑㹑用交通信号制御機 通信ࢩ࣮ࢣࣜࣉョン規格

࢜ 㹂㹑㹑㹑用路側ࢭンサᮏ装置ࡢ間ࡢ通信手㡰及び情報交換内容

規格ࠖࢫ࣮࢙ࣇࢱン㹑10形ࠕ

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 通信ࢩ࣮ࢣࣜࣉョン規格ࠖ

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࠕ 通信ࢩ࣮ࢣࣜࣉョン規格ࠖ

。「) 車載通信機ࡢ通信機能

車載通信機路車間通信情報ࡀ送信࡛ࠋࡇࡿࡁ情報交換内容及び通信手㡰ࠊࡣ

㹇㹒㹑無線路側機ࠕ ョン共通規格ࠖࢩ࣮ࢣࣜࣉ

㹇㹒㹑路側機ࠕ 㹂㹑㹑㹑用路車間通信ࢩ࣮ࢣࣜࣉョン規格ࠖ

ࠋࡇࡿࡼ

 送信周期

路車間通信情報ࡢ送信周期࣑ࣜ100ࡣ秒を基ᮏࠊࡋ送信時点࠾い࡚ᮏ装置ࡢ
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送信準備処理時間を考慮ࠊ࡛ୖࡓࡋ最新ࡢ情報を提供࣮ࢭࢵ࣓ࠊࡋࡔࡓࠋࡇࡿࡍ

ࠋࡇࡿࡍ送信周期࡛送信ࡢそࠊࡣ場合ࡿい࡚ࢀࡉ送信周期を設ᐃ情報毎ࢪ

 提供対象外࣓ࡢࢪ࣮ࢭࢵ破棄

サ࣮ࢫࣅ支援情報ࡢ提供対象個ู࣓࡛ࢪ࣮ࢭࢵ指ᐃࡢࡶࡓࢀࡉ௨外ࡢ車両検知情

報横断歩行者検知情報をᮏ装置࡛受信ࡓࡋ場合ࡣ廃棄ࡶ࡚ࡋ良いࠋ

࢘ サ࣮ࢫࣅ支援情報ࡢ一致

単Ⓨ的࡞通信異常ࡢ場合等ࠊ提供対象個ู࣓ࡀࢪ࣮ࢭࢵ一時的提供࡞ࢀࡉい場

合ࠊࡣサ࣮ࢫࣅ支援情報ࡢ提供対象個ู࣓ࢪ࣮ࢭࢵ及びサ࣮ࢫࣅ方路情報ࡢ内容ࡀ一致

ࠋ良いࡶ࡚ࡗ࡞

࢚ 送信停Ṇࡢࢪ࣮ࢭࢵ࣓

㹂㹑㹑㹑運用指௧㸰࡛送信禁Ṇࡀ指ᐃࡓࢀࡉ場合ࡢࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࠊ送信を停Ṇࡿࡍ

ࠋࡇ

。」) 路車間通信情報生成機能

路車間通信情報ࠊࡣ中央装置ࠊ交通信号制御機及び㹂㹑㹑㹑用路側ࢭンサࡢࡽⓏ

録情報をࠊࡶᮏ装置࠾い࡚௨ୗ示ࡍ動的変化ࡿࡍ情報を生成ࠋࡇࡿࡍ

 ࢲࢵ࣊

ᮏ装置ࡽ送信ࡘࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࡿࡍい࡚ࠊࡣ事前Ⓩ録ࡓࢀࡉ情報を用い࡚ࠊᮏ

装置ࢲࢵ࡚࣊を生成࡚ࡋ送信ࠋࡇࡿࡍ

(。 運用区ศࢻ࣮ࢥ

各࣓ࢪ࣮ࢭࢵ情報毎ࠊ中央装置ࡽ受信ࠕࡿࡍ㹂㹑㹑㹑運用指௧㸰ࠖࡢ内容

を反映ࠋࡇࡿࡍ

(。 ࢱン࢘࢝ࢺン࣓ࣜࢡン

装置ࡽⓏ録ࡿࢀࡉ情報ࡘい࡚ࠊࡣン࣓ࣜࢡン࢘࢝ࢺンࢱを装置ࡽᮏ装置

ン࢘࢝場合ࡓࡋ編集を実行ࡢࢪ࣮ࢭࢵ場合及びᮏ装置自身࡛࣓ࡓࢀࡉⓏ録ࡀࢪ࣮ࢭࢵ࣓

ࠋࡇࡿࡍࣉࢵࢺ

(࢘。 送信時刻

ᮏ装置ࡀ生成ࡿࡍ情報ࡘい࡚ࠊࡣᮏ装置ࡀ管理ࡿࡍ時刻ࡾࡼ送信ࠋࡇࡿࡍ

 㹂㹑㹑㹑信号情報

車載通信機提供信号情報を交通信号制御機ࡽ受信ࡓࡋ場合ࠊ路車間通信࡚

ࠋࡇࡿࡍ編集㹂㹑㹑㹑信号情報形式ࡿࡍ

(。 灯色残秒数࢘࢝ࡢン࢘ࢲࢺン

交通信号制御機ࡽ信号情報を受信ࡓࡋ時点ࡽ現在灯色ࡢ残秒数ࠊ最小残秒

数及び最大残秒数を100࣑ࣜ秒ࡈ㸮秒࡛࢘࢝ࡲࡿ࡞ン࢘ࢲࢺンࠊࡋ現在灯

色ࡢ残秒数ࡀ㸮秒ࡓࡗ࡞時点࡛ࠊ現在灯色を更新ࠋࡇࡿࡍ交通信号制御機

㹂㹑㹑㹑信号ࠊ編集を行いࡢ受信情報ࡕ直ࠊ場合ࡓࡋ受信ࡓ信号情報を新ࡽ

情報を更新ࠋࡇࡿࡍ

(。 信号通行方向情報ࡢ編集

交通信号制御機ࡾࡼ灯色信号ࡀࡳࡢ受信可能࡞場合ࠊࡣ灯色変化時直ࡕ

ࡍ㹂㹑㹑㹑信号情報を提供可能車載通信機ࠊࡋ信号通行方向情報ࠖを編集ࠕ

ࠋࡇࡿ
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(࢘。 設計遅延時間

交通信号制御機ࡾࡼ信号情報を受信完了ࠊࡽ࡚ࡋ車載通信機㹂㹑㹑㹑信号

情報を提供可能ࠊࡢ࡛ࡲࡿࡍあࡵࡌࡽ確ᐃࡓࢀࡉᐃ常的࡞設計遅延時間㸦通

信遅延時間ࠊ処理遅延時間㸧基࡙い࡚ࠊ最小残秒数及び最大残秒数を編集࡛ࡁ

ࠋࡇࡿ

(࢚。 ࢱン࢘࢝ࢺン࣋

ୗ記ࡢ場合࢘࢝ンࠋࡇࡿࡍࣉࢵࢺ

㹟 現在灯色ࡢ残秒数ࠊࡀ可変ࡽ確ᐃ変化ࡓࡋ場合

㹠 現在灯色ࡢ残秒数ࠊࡀ確ᐃࡣࡓࡲ可変ࠊࡽ明変化ࡓࡋ場合

㹡 現在灯色ࡢ残秒数ࠊࡀ明ࠊࡽ確ᐃࡣࡓࡲ可変変化ࡓࡋ場合

㹢 灯色変化数ࡀ増加ࡓࡋ場合

㹣 場合ࡓࡋンを停Ṇ࢘ࢲࢺン࢘࢝ࠊࡾࡼࢢࣛࣇン停Ṇ要求࢘ࢲࢺン࢘࢝

(࢜。 ン停Ṇ࢘ࢲࢺン࢘࢝

交通信号制御機࢘࢝ࡽン࢘ࢲࢺン停Ṇ要求ࡓࢀࡉࢺࢵࢭࡀࢢࣛࣇ信号情報を

受信ࡓࡋ場合ࠊࡣ当ヱ灯色ࡿࡅ࠾最小残秒数࢘࢝ࡢン࢘ࢲࢺンを停Ṇࠋࡇࡿࡍ

(࢝。 状態࣒ࢸࢫࢩ

信号情報監視機能࡛信号ࠊࡋࡔࡓࠋࡇࡿࡼ表8.1ࡣい࡚ࡘ状態࣒ࢸࢫࢩ

信号制御機ࡾࡼ受信ࡓࡋ信号動作状態情報ࡼ情報異常ุᐃࡓࡋ場合ࠊ及び交通

ࠊࡣ場合ࡿあࡀ異常信号制御機ࠊࡾࠋࡇࡿࡍ状態を無効࣒ࢸࢫࢩ

(࢟。 提供停Ṇ

ࠋࡇ従う内容ࡢ㹂㹑㹑㹑運用指௧㸰ࠖࠕ

࢘ 規制情報

中央装置ࡾࡼ規制情報を受信ࡓࡋ場合ࠊ直ࡕ路車間通信ࡿࡼ車載通信機ࡢ

提供情報Ⓩ録ࠋࡇࡿࡍ

(。 状態࣒ࢸࢫࢩ

ࡇࡿࡍ内容を反映ࡢ㹂㹑㹑㹑運用指௧㸰ࠖࠕࠊい࡚ࡘ状態࣒ࢸࢫࢩ

(。 提供停Ṇ

ࠋࡇ従う内容ࡢ㹂㹑㹑㹑運用指௧㸰ࠖࠕ

࢚ 車両検知情報

車両を検出ࡿࡍ㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࡾࡼ車両検知情報を受信ࡓࡋ場合ࠊ直ࡕ

送ࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡍⓏ録提供情報ࡢ車載通信機ࡿࡼ路車間通信

信周期内車両検知情報を受信࡛࡞ࡁい場合ุࢺ࣒࢘ࢱࠊᐃࡢ࡛ࡲࡿࢀࡉ間ࠊ

車載通信機ࢪ࣮ࢭࢵ࣓を再送ࠋࡇࡿࡍ

(。 状態࣒ࢸࢫࢩ

ࠋࡇࡿࡼ表8.1ࡣࠊい࡚ࡘ状態࣒ࢸࢫࢩ

(。 提供停Ṇ

ࠋࡇ従う内容ࡢ㹂㹑㹑㹑運用指௧㸰ࠖࠕ

(࢘。 設計遅延時間࣒ࢸࢫࢩ

事象Ⓨ生ࡽ路車間通信࣓࡚ࡋࢪ࣮ࢭࢵ出力ࡢ࡛ࡲࡿࢀࡉ設計ୖࡢ遅延時間
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を保持ࠊࡋ提供情報設ᐃࠋࡇࡿࡍ

(࢚。 再送遅延時間

送信周期ࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࠕࠊ࡚ࡋ遅延時間ࡿࡼࢀそࠊ場合ࡿࡍを再送ࢪ࣮ࢭࢵ࣓

㸦設ᐃ値㸧ェ再送回数ࠖを格納ࠋࡿࡍ

࢜ 横断歩行者検知情報

を検出ࡿࡍ㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࡾࡼ横断歩行者検知情報を受信横断歩行者

ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡍⓏ録提供情報ࡢ車載通信機ࡿࡼ路車間通信ࡕ直ࠊ場合ࡓࡋ

ุࢺ࣒࢘ࢱࠊい場合࡞ࡁ横断歩行者検知情報を受信࡛送信周期内ࢪ࣮ࢭࢵ࣓

ᐃࡢ࡛ࡲࡿࢀࡉ間ࠊ車載通信機ࢪ࣮ࢭࢵ࣓を再送ࠋࡇࡿࡍ

(。 状態࣒ࢸࢫࢩ

ࠋࡇࡿࡼ表8.1ࡣい࡚ࡘ状態࣒ࢸࢫࢩ

(。 提供停Ṇ

ࠋࡇ従う内容ࡢ㹂㹑㹑㹑運用指௧㸰ࠖࠕ

(࢘。 設計遅延時間࣒ࢸࢫࢩ

事象Ⓨ生ࡽ路車間࣓࡚ࡋࢪ࣮ࢭࢵ出力ࡢ࡛ࡲࡿࢀࡉ設計ୖࡢ遅延時間を保

持ࠊࡋ提供情報設ᐃࠋࡇࡿࡍ

(࢚。 再送遅延時間

送信周期ࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࠕࠊ࡚ࡋ遅延時間ࡿࡼࢀそࠊ場合ࡿࡍを再送ࢪ࣮ࢭࢵ࣓

㸦設ᐃ値㸧ェ再送回数ࠖを格納ࠋࡿࡍ

࢝ サ࣮ࢫࣅ支援情報

中央装置ࡾࡼサ࣮ࢫࣅ支援情報を受信ࡓࡋ場合ࠊ直ࡕ路車間通信ࡿࡼ車載通

信機ࡢ提供情報Ⓩ録ࠋࡇࡿࡍ

(。 提供停Ṇ

ࠋࡇ従う内容ࡢ㹂㹑㹑㹑運用指௧㸰ࠖࠕ

࢟ 㐨路線形情報

中央装置ࡾࡼ㐨路線形情報を受信ࡓࡋ場合ࠊ直ࡕ路車間通信ࡿࡼ車載通信機

ࠋࡇࡿࡍⓏ録提供情報ࡢ

(。 提供停Ṇ

ࠋࡇ従う内容ࡢ㹂㹑㹑㹑運用指௧㸰ࠖࠕ



1」

表8.1 状態࣒ࢸࢫࢩ

㹂㹑㹑㹑運用指௧㸰 Ⓩ録状態ࢪ࣮ࢭࢵ࣓ 状態࣒ࢸࢫࢩ

運用許可ࡢ

㸯㸸࣒ࢸࢫࢩ状態を ᮍⓏ録 ࡋ提供無ࢪ࣮ࢭࢵ࣓

無効࡛提供 ᐃ時ุࢺ࣒࢘ࢱ 無効

ṇ常Ⓩ録 無効

㸰㸸࣒ࢸࢫࢩ状態を ᮍⓏ録 ࡋ提供無ࢪ࣮ࢭࢵ࣓

ṇ常࡛提供 ᐃ時ุࢺ࣒࢘ࢱ 無効

ṇ常Ⓩ録 ᭷効

備考 信号情報監視機能࡛信号情報異常ุᐃ時࣒ࢸࢫࢩࡣ状態を無効ࠋࡇࡿࡍ

中央装置ࡢ通信ุࢺ࣒࢘ࢱᐃ࡚ࢀࡉいࡿ場合ࠊࡣ全࡚ࡢ情報ࢩࡢ

ࠋࡇࡿࡍ状態を無効࣒ࢸࢫ

。4) 時刻管理機能

中央装置ࡽ受信ࡿࡍ時刻修ṇ指௧ࠊࡾࡼᮏ装置ࡢ時刻を修ṇࠋࡇࡿࡍ

ンサࢭ㹂㹑㹑㹑用路側ࡕ直ࠊࡣ際ࡓࡋ時刻修ṇ指௧を受信ࡽ中央装置ࠊࡓࡲ

ࠋࡇ時刻修ṇを行うࡢࡀࢺ࣒࢘ࢱ通信各接⥆機器ࠊ時刻修ṇ実施時ࠊ࠾࡞

Ⓨ生࡚ࡋいࡿ場合ࠊࡣ通信ࡀ復旧ࡁࡓࡋ時刻修ṇを行うࠊࡋࡔࡓࠋࡇୗ記ࡢ場

合ࠊࡣ㹂㹑㹑㹑用路側ࢭンサࡢ時刻修ṇࡣ行わ࡞いࠋࡇ

 ᮏ装置ࡀ時計異常ࡢ場合

 ᮏ装置起動後又ࡣ中央装置間通信ࢺ࣒࢘ࢱⓎ生ࡿࡼ通信復旧後࡛ࠊᮏ装

置ࡢ時刻修ṇࡀᮍ実施ࡢ場合

。5) 信号情報監視機能

 交通信号制御機ࡢࡽ前回ࡢ信号情報受信ࡢࡽ経過時間基࡙い࡚推ᐃࡓࡋ信

号情報回受信ࡢ信号情報ࡢ整合性を確認ࠋࡇࡿࡍ㸦整合性確認㸯㸧

ᮏ装置灯色信号を引ࡁ込ࡴ場合ࠊ 前回ࡢ信号情報受信 交通信号制御機ࡢࡽ

ࠋࡇࡿࡍ整合性を確認ࡢ灯色信号ࠊ信号情報ࡓࡋ基࡙い࡚推ᐃ経過時間ࡢࡽ

ࠊࡣ灯色信号ࡿࡍ対象ࡳ込ࡁ引ࠊ࠾࡞ 青丸灯器信号情報提供対象ࡿࡍ方路ࡢ

青矢灯器ࠋࡇࡿࡍ青矢灯器ࡀ無い場合ࠊࡣ対象方路ࡢ青丸灯器赤丸灯器ࡍ

㸦整合性確認㸰㸧ࠋࡇࡿ

࢘ 信号情報ࡢ整合性確認㸯及び㸰ࡘい࡚ࠊࡣ誤差許容範ᅖṇ常復旧監視時間を

ࠋࡇࡿࡁ秒単位࡛設ᐃ࡛࣑ࣜ100

信号情報ࡢ誤差ࡀ設ᐃ許容範ᅖࡢ設ᐃ値を逸脱ࡓࡋ場合ࠊ信号情報異常ุᐃ

設ᐃ許容範ᅖ内࡛あ࡚ࡋ⥆⥅ṇ常復旧監視時間ࡀ誤差ࡢ信号情報ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡍ

ࠋࡇࡿࡍṇ常復旧をุᐃࠊࡤࢀ

ุᐃ結果࣒ࢸࢫࢩࠊࡣ状態反映ࠋࡇࡿࡍ

࢚ 異常Ⓨ生時ࠊṇ常復旧時及び所ᐃ期間㸦」0秒間㸧内状態遷移ࡓࡗ࡞ࡀ場合ࠊ

ࠋࡇࡿࡍ送信信号情報状態情報㸦㹇㹒㹑路側機㸧ࠖを中央装置ࠕ
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。6) 㹂㹑㹑㹑情報ุࢺ࣒࢘ࢱᐃ機能

交通信号制御機ࡢࡽ信号情報ࠊ㹂㹑㹑㹑用路側ࢭンサࡢࡽ車両検知情報並び

歩行者検知情報ࢺ࣒࢘ࢱࡢ時間を100࣑ࣜ秒単位࡛設ᐃ࡛࣒࢘ࢱࠋࡇࡿࡁ

ࠋࡇࡿࡍ反映状態࣒ࢸࢫࢩࡢⓏ録情報ࡿࡍヱ当ࠊࡣ場合ࡓࡋⓎ生ࡀࢺ

通信ࡀ復旧ࡓࡋ際ࠊࡣṇ常復旧ุᐃุࠋࡇࡿࡍᐃ結果࣒ࢸࢫࢩࠊࡣ状態反

映ࠋࡇࡿࡍ

 信号情報

(。 信号情報ࢺ࣒࢘ࢱࡢ時間ࠊ࡚ࡋ感応制御用通常制御用ࡢ㸰種類を設

ᐃ࡛ࠋࡇࡿࡁ

(。 実行中灯色ࡢ最小残秒数最大残秒数ࡀ異ࡿ࡞場合ࠊࡣ感応制御用࣒ࢱࡢ

࣒ࢱࠊࡾࡼ時間ࢺ࣒࢘ࢱࡢ通常制御用ࡣい場合࡞そう࡛ࠊ時間ࢺ࢘

ࠋࡇࡿࡍ反映状態࣒ࢸࢫࢩࠊࡣᐃ結果ุࠋࡇᐃを行うุࢺ࢘

(࢘。 ࡞ࡀ状態遷移ṇ常復旧時及び所ᐃ期間㸦」0秒間㸧内ࠊⓎ生時ࢺ࣒࢘ࢱ

ࠋࡇࡿࡍ信号情報状態情報㸦㹇㹒㹑路側機㸧ࠖを送信ࠕࠊ場合ࡓࡗ

 車両検知情報ࠊ横断歩行者検知情報

(。 車両検知情報ࠊ歩行者検知情報ࢺ࣒࢘ࢱࡢ時間を個ู設ᐃ࡛ࠋࡇࡿࡁ

(。 ࡞ࡀ状態遷移ṇ常復旧時及び所ᐃ時間㸦」0秒間㸧内ࠊⓎ生時ࢺ࣒࢘ࢱ

ࠋࡇࡿࡍ㹇㹒㹑路側機状態情報㸰ࠖを送信ࠕࠊ場合ࡓࡗ

。7) 中央装置ࡢ通信ุࢺ࣒࢘ࢱᐃ機能

ᮏ装置ࡀ管理ࡿࡍ中央装置ࢩࢵࢭࡢョン࠾い࡚ࢩࢵࢭࠊࡣョン断ࡀ一ᐃ時間⥅

ࢱࠋࡇࡿࡁ時間を㸳ศ単位࡛設ᐃ࡛ࢺ࣒࢘ࢱࡿࡍᐃุ運用禁Ṇ場合ࡓࡋ⥆

ุᐃ結果ࡀࢺ࣒࢘Ⓨ生ࡓࡋ場合ࠊࡣ中央装置通信ุࢺ࣒࢘ࢱᐃࠋࡇࡿࡍ

ࠋࡇࡿࡍ反映状態࣒ࢸࢫࢩࠊࡣ

ุᐃ結ࢩࢵࢭョンࡀ復旧ࡓࡋ際ࠊࡣ中央装置通信ࢺ࣒࢘ࢱを解除ࠋࡇࡿࡍ

果࣒ࢸࢫࢩࠊࡣ状態反映ࠋࡇࡿࡍ

。8) 機器状態送信機能

ᮏ装置ࡢ機器状態及び接⥆機器ࡢ機器状態を中央装置送信ࠋࡇࡿࡍ

㸦 㸧㹇㹒㹑路側機状態情報ࠊ㹇㹒㹑路側機状態情報㸰

8.1.「 路路間通信機能

。1) 装置ࡢ通信機能

ࡢ装置間ࡢ通信を700ࠊ㹋㹆ど帯無線を用い࡚転送࣭中⥅を行う場合ࠊᮏ装置直

接接⥆ࡿࡍ装置ࡢ通信手㡰ࠊࡣ௨ୗࡢ通ࠋࡿࡍࡾ

規格ࠖࢫ࣮࢙ࣇࢱン㹑㸷形ࠕ

ࠋࡿࡍࡾ通ࡢ௨ୗࠊࡣ通信手㡰ࡿࡅ࠾無線通信ࡢᮏ装置間ࠊࡓࡲ

㹇㹒㹑路側機ࠕ ョン共通規格ࠖࢩ࣮ࢣࣜࣉ

。「) 路路間転送情報ࡢ生成機能

ᮏ装置ࠊࡣᮏ装置内付ࡓࢀࡉ基地局㹇㹂㸦送信元㹇㹂ࠊᐄඛ㹇㹂ࠊ生成元㹇

㹂㸧を用い࡚ࠊ路路間転送情報を送受信及び中⥅伝送࡞ࡇ࠾ࡀえࠋࡇࡿ

 ᮏ装置ࠊࡣ内部保᭷ࡿࡍᐄඛ㹇㹎ࢫࣞࢻ基地局㹇㹂ࡢ対応関係を示ࡍ経

路ࣝࣈ࣮ࢸを᭷ࠋࡇࡿࡍ
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 経路ࣝࣈ࣮ࢸを参照ࠊ࡚ࡋᐄඛ㹇㹎ࢫࣞࢻ対応ࡿࡍ基地局㹇㹂を無線ࢵࢣࣃ

ࠋࡇࡿࡍを送信ࢺࢵࢣࣃ無線ࠊࡋ設ᐃ࡚ࡋᐄඛ基地局㹇㹂ࡢࢺ

࢘ 無線ࡢࢺࢵࢣࣃ送信を行う場合ࠊࡣ送信元基地局㹇㹂ࠊ無線ࢺࢵࢣࣃを送信ࡍ

ࠋࡇࡿࡍ基地局㹇㹂を設ᐃࡢᮏ装置ࡿ

。」) 路路間転送機能

ᮏ装置ࠊࡣ転送ࡁࡍ路路間転送情報含ࡿࢀࡲ基地局㹇㹂を基構成ࡓࡋ経路ࢸ

ࠋࡇࡿࡍ情報を転送ࠊ࡛ࡲࡿࡍ到㐩ᮏ装置ࡢᐄඛ基地局㹇㹂ࠊ࡚ࡋを参照ࣝࣈ࣮

。4) 路路間転送実行ุᐃ機能

路路間転送情報を受信ࡓࡋᮏ装置ࠊࡣ路路間転送情報含ࡿࢀࡲᐄඛ基地局㹇㹂

経路ࣝࣈ࣮ࢸを参照ࠊ࡚ࡋ路路間転送情報を転送ࡿࡍ否をุᐃࠋࡇࡿࡍ

転送を࡞ࡇ࠾う場合ࠊࡣ送信元基地局㹇㹂送信元ࡿ࡞ᮏ装置ࡢ基地局㹇㹂を設

ᐃ࡚ࡋ送信ࠋࡇࡿࡍ

。5) 路路間転送情報ࡢ飛び越ࡋ防Ṇ機能

ᮏ装置ࠊࡣ受信ࡓࡋ路路間転送情報含ࡿࢀࡲ送信元基地局㹇㹂を確認ࠊࡋそࡢ送

信元基地局㹇㹂ࡀ予ࡵ設ᐃࡓࢀࡉ基地局㹇㹂࡛࡞い場合ࠊࡣそࡢ情報を破棄ࠋࡇࡿࡍ

ᮏ機能ࠊࡣᮏ来ࡢ経路を省略࡚ࡋ送受信ࢱ࣮ࢹࡿࢀࡉを防ࡵࡓࡄ用いࠋࡿ

。6) 路路間転送情報ࡢ反復防Ṇ機能

ᮏ装置ࠊࡣ受信ࡓࡋ路路間転送情報ࡢ送信元ࠊᐄඛࠊ生成元ࡢ基地局㹇㹂を確認ࠊࡋ

経路ࣝࣈ࣮ࢸあࡿ経路࡛࡞い情報࡛あࡿ場合ࠊࡣそࡢ情報を破棄ࠋࡇࡿࡍ

ᮏ機能ࠊࡣ送信元ࡢᮏ装置ࡀ送信ࡓࡋ路路間転送情報含ࢩ࣮ࢣࣜࣉࡿࢀࡲョン

受信ࡾ返ࡡᮏ装置࡛跳ࡓࡋ送信最初ࠊࢀࡉい࡚転送࠾ᮏ装置ࡢ送信ඛࠊࡀࢱ࣮ࢹ

ࡓࡿࡍを防Ṇࡢうࡲࡋ࡚ࡋ送信を必要ࢱ࣮ࢹョンࢩ࣮ࢣࣜࣉࡌྠࠊ場合ࡓࡋ

ࠋࡿ用いࡵ

。7) 㹇㹎通信機能

ᮏ装置ࠊࡣ受信ࡓࡋ路路間転送情報ࡢᐄඛ基地局㹇㹂自ࡢࡽ基地局㹇㹂ࡀ設ᐃࡉ

ࡓࡋ抽出ࠋࡇࡿࡍを抽出ࢺࢵࢣࣃ㹇㹎ࡽ路路間転送情報ࡓࡋ受信ࠊ場合ࡿい࡚ࢀ

㹇㹎ࡀ当ヱ装置ࠊࡣ場合ࡿあ࡛ࢫࣞࢻ㹇㹎ࡢࡽ自ࠊࡀࢫࣞࢻᐄඛ㹇㹎ࡢࢱ࣮ࢹ

ࠋࡇࡿࡍを処理ࢺࢵࢣࣃ

。8) 端ᮎ装置ࡢ転送機能

抽出ࡢࢱ࣮ࢹࡓࡋᐄඛ㹇㹎ࠊࡀࢫࣞࢻ自ࡽ接⥆࡚ࢀࡉいࡿ信号制御機等ࡢࡢ

端ᮎ装置ࡢ㹇㹎࡛ࢫࣞࢻあࡿ場合ࠊࡣそࡢ端ᮎ装置㹑㸷形ン࡚ࢫ࣮࢙ࣇࢱ

㹇㹎ࢺࢵࢣࣃを送信ࠋࡇࡿࡍ

8.1.」 㹄㸿㹑㹒信号情報通信機能

㹄㸿㹑㹒信号制御を行う方路対ࠊ࡚ࡋ車載機ࡽ受信ࠕࡓࡋ㹇㹒㹑 㹄㹍㹐㹓㹋

㹐㹁－㸮㸯㸱࡛ࠖ規ᐃ࠾ࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࡓࢀࡉい࡚ࠊ車両用途種ูࡀ緊急自動車࡛あࠊࡾ

緊急移動中࡛࡚ࡋ対中央装置ࠊ場合ࡿ緊急移動中࡛あࡀ緊急自動車用ᣑ張情報ࠊࡘ

あࡇࡿを通知࡛ࠋࡇࡿࡁ

ᮏ装置電源投入後㏿やࡢᮏ装置ࠊ場合ࡓࡋᮏ機能を᭷効࡚指ᐃ㡯目ࠊ࠾࡞

中央装置ࡢ間㹂㸿㹒㹃㹖－㸿㹑㹌ࢩࢵࢭࡢョン開設を行うࠋࡇ

。1) 緊急車両ࡢ存在位置検知機能



16

車載機ࡽ受信ࠕࡓࡋ㹇㹒㹑 㹄㹍㹐㹓㹋 㹐㹁－㸮㸯㸱࡛ࠖ規ᐃ࣮ࢭࢵ࣓ࡓࢀࡉ

緊急ࡀ緊急自動車用ᣑ張情報ࠊࡘࠊࡾ緊急自動車࡛あࡀ車両用途種ูࠊい࡚࠾ࢪ

移動中࡛あࡿ場合ࠊ車両ࡀ存在࡚ࡋいࡿ方路をุ断ࠊࡶࡿࡍそࡢ方路予ࡵ設

ᐃࡓࢀࡉ設置位置ࡢගࢥ࣮ࣅンࡢ通信領域相当࢚ࣜࡢ車両ࡀ存在࡚ࡋいุࡿ断

車両情報ࠊョンを用い࡚ࢩࢵࢭ通信ࡓࢀࡉ確立࡚ࡌ応方路ࡢそࠊ࡛ࢢン࣑ࢱࡓࡋ

を中央装置送信ࠋࡿࡍ

8.1.4 緊急車両情報提供機能

車載機ࡽ受信ࠕࡓࡋ㹇㹒㹑 㹄㹍㹐㹓㹋 㹐㹁－㸮㸯㸱࡛ࠖ規ᐃࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࡓࢀࡉ

緊急移動ࡀ緊急自動車用ᣑ張情報ࠊࡘࠊࡾ緊急自動車࡛あࡀ車両用途種ูࠊい࡚࠾

中࡛あࡿ場合ࠊ隣接ࡿࡍࡢᮏ装置対࡚ࡋ緊急移動中࡛あࡇࡿを転送࡛ࠋࡇࡿࡁ

異ࡣ送信元ࠊ場合ࡓࡋ情報を受信ࡿ緊急移動中࡛あࡽᮏ装置ࡢࡿࡍ隣接ࠊࡓࡲ

周ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡁを転送࡛ࡇࡿ緊急移動中࡛あࠊ࡚ࡋ対ᮏ装置ࡿࡍ隣接ࡢࡿ࡞

ᅖࡢ車載機対࡚ࡋ緊急移動中࡛あࡇࡿを通知࡛ࠋࡇࡿࡁ

。1) 緊急車接近関わࡿ情報ࡢ生成機能

緊急車ࡢࡽ車車間通信࣓ࢪ࣮ࢭࢵを受信ࡓࡋ路側無線装置ࠊࡣ送信元基地局㹇㹂

情報を送信ࡿ関わ緊急車接近ࠊ࡚ࡋ基地局㹇㹂を設ᐃࡢࡽ自生成元基地局㹇㹂

間隔࡛ࡢ指ᐃ時間ࠊࡣ場合ࡿࡍ受信࡚ࡋ⥆を連ࢪ࣮ࢭࢵ車車間通信࣓ࠊࡋࡔࡓࠋࡿࡍ

生成ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ緊急車ࡢࡽ車車間通信࣓ࢪ࣮ࢭࢵを受信࡞ࡋい状態ࡀ指ᐃ時間⥅

ࠋࡿࡍ送信࡚ࡋ㸮㸸無効ࠖࠕ状態を࣒ࢸࢫࢩＤ＊（ࠊࡣ場合ࡓࡋ⥆

。「) 緊急車接近情報ࡢ転送機能

隣接ࡿࡍ路側無線装置ࡽ緊急車接近情報を受信ࡓࡋ路側無線装置ࠊࡣ）＊Ｄ転送࢝

う場࡞ࡇ࠾転送をࠋࡿࡍをุᐃ否ࡿࡍ緊急車接近情報を転送ࠊ࡚ࡋを参照ࢱン࢘

合ࠊࡣ送信元基地局㹇㹂自ࡢࡽ基地局㹇㹂を設ᐃ࡚ࡋ送信ࠋࡿࡍ

。」) 緊急車接近情報ࡢ飛び越ࡋ防Ṇ機能

路側無線装置ࠊࡣ受信ࡓࡋ緊急車接近情報ࡢ送信元基地局㹇㹂を確認ࠊࡋそࡢ送信

元基地局㹇㹂ࡀ予ࡵ設ᐃࡓࢀࡉ基地局㹇㹂࡛࡞い場合ࠊࡣそࡢ受信ࡓࡋ緊急車接近情

報を破棄ࠋࡿࡍᮏ来ࡢ経路を省略࡚ࡋ送受信ࢱ࣮ࢹࡿࢀࡉを防ࡵࡓࡄ用いࠋࡿ

。4) 緊急車接近情報ࡢ反復防Ṇ機能

路側無線装置ࠊࡣ受信ࡓࡋ緊急車接近情報ࡢ生成元ࡢ基地局㹇㹂を確認ࠊࡋ自ࡢࡽ

基地局㹇㹂࡛ࡌྠあࡿ場合ࠊࡣそࡢ情報を破棄ࠋࡿࡍ送信元ࡢ路側無線装置ࡀ送

信ࡓࡋ緊急車接近情報ࠊࡀ送信ඛࡢ路側無線装置࠾い࡚転送ࠊࢀࡉ送信元ࡢ路側無

線装置ࡀ跳ࡡ返ࡾ受信ࡓࡋ場合ࠊ再度ྠࡌ緊急車接近情報を必要送信ࡲࡋ࡚ࡋ

うࡢを防Ṇࡵࡓࡿࡍ用いࠋࡿ

。5) 緊急車接近情報ࡢ提供停Ṇ

中央装置ࠕࡢࡽ緊急車接近情報 運用指௧㸦仮㸧ࠖを受信ࡓࡋ場合ࠊࡣそࡢ内

容従うࠋࡇヲ細をࠊ表8.「示ࠋࡍ
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表8.「 状態࣒ࢸࢫࢩ

緊急車接近情報 運 生成状態ࢪ࣮ࢭࢵ࣓ 状態࣒ࢸࢫࢩ

用指௧ࡢ運用許可

㸯㸸࣒ࢸࢫࢩ状態を ᮍ生成 ࡋ提供無ࢪ࣮ࢭࢵ࣓

無効࡛提供 ṇ常生成 無効

㸰㸸࣒ࢸࢫࢩ状態を ᮍ生成 ࡋ提供無ࢪ࣮ࢭࢵ࣓

ṇ常࡛提供 ṇ常生成 無効

備考 中央装置ࡢ通信ุࢺ࣒࢘ࢱᐃ࡚ࢀࡉいࡿ場合ࠊࡣ全࡚ࡢ

情報࣒ࢸࢫࢩࡢ状態を無効ࠋࡇࡿࡍ

。6) 中央装置ࡢ通信ุࢺ࣒࢘ࢱᐃ機能

ᮏ装置ࡀ管理ࡿࡍ中央装置ࢩࢵࢭࡢョン࠾い࡚ࠊࡣ通信断ࡀ一ᐃ時間⥅⥆ࡓࡋ

場合運用禁Ṇุᐃࢺ࣒࢘ࢱࡿࡍ時間を㸳ศ単位࡛設ᐃ࡛࣒ࢱࠋࡇࡿࡁ

ุᐃ結果ࡀࢺ࢘ࢩࠊࡣⓎ生ࡓࡋ場合ࠊࡣ中央装置通信ุࢺ࣒࢘ࢱᐃࠋࡇࡿࡍ

ࠋࡇࡿࡍ反映状態࣒ࢸࢫ

ุᐃ結果ࠊࡣ通信ࡀ復旧ࡓࡋ際ࠊࡣ中央装置通信ࢺ࣒࢘ࢱを解除ࠋࡇࡿࡍ

ࠋࡇࡿࡍ反映状態࣒ࢸࢫࢩ

8.1.5 700㹋㹆ど帯無線制御機能

。1) 㹇㹒㹑路側機状態監視機能

ᮏ装置ࡿࡅ࠾各種状態を監視࣋ࠊࡋンࡀࢺⓎ生ࡓࡋ時ࠕ㹇㹒㹑路側機機器状

態情報࡚ࠖࡋ状態を送信ࠋࡇࡿࡍ送信࣑ࢱンࠊࡣࢢ異常Ⓨ生時ࡼ࠾びṇ常復旧

時ࠊ所ᐃ時間㸦」0秒間㸧内状態遷移ࡓࡗ࡞ࡀ場合ࠋࡿࡍ

ࠋࡿࡍ௨ୗࡣࢺン࣋ࡢ対象ࠊ࠾࡞

 制御部ࡢ異常㸦時計異常࢟ࢭࠊュࣜࢸ異常ࠊ制御部異常㸧

 無線部ࡢ異常㸦無線部休Ṇ中ࠊ㹎㹊㹊ࣟࢡࢵ外ࠊࢀ送信出力異常ྠࠊ期異常㸧

࢘ い場࡞ࡁ送信࡛ࡣ࡛ࢬサࢺࢵࣟࢫ送信ࡓࢀࡉ設ᐃࠊࡃࡁ大ࡀࢬサࢪ࣮ࢭࢵ࣓

合㸦送信࣮ࣟࣇ࣮ࣂ࣮࢜異常ࡿࡍ㸧

࢚ 異常ࣟࢢ機能ࢢࣟࡿࡅ࠾記録࡛異常Ⓨ生ࡓࡋ場合㸦制御部異常ࡿࡍ㸧

ࠊࡽࡉࠋࡇࡿࡍ無線送信を停Ṇࠊࡣ場合ࡓࡋⓎ生ࡀࡣいࡿあࡢ記ୖࠊࡓࡲ

㹎㹊㹊ࣟࢡࢵ外ࠊࢀ送信出力異常ࡀⓎ生ࡓࡋ場合ࡢ無線送信ࡢ復旧ࠊࡣ中央装置ࡽ

行う場合ࡓࢀࡉࢺࢵࢭࣜࠊࡾษࡾ電源入ࡣいࡿあࠊ送信ࡢ㹇㹒㹑路側機管理情報ࡢ

ࠋࡇࡿࡍ時点࡛無線送信停Ṇを解除ࡓࡋ復旧ࡀ異常ࠊࡣい࡚ࡘ௨外ࢀそࠋࡇ

。「) 機能ࢸュࣜ࢟ࢭ

暗号化ࠊ認証技術࢟ࢭࡿࡼュࣜࢸ対策を実装࡚ࡋいࠊࡓࡲࠋࡇࡿ路路間通信

を車載ࢱ࣮ࢹ通信ࡢ無線区間ࡿࡅ࠾ 機࡚解読࡛࡞ࡁい組ࡳを講ࡇࡃ࠾࡚ࡌ通信

ࠋ

暗号化ࠊ認証技術ࡢ方式ࠊࡣ㹇㹒㹑 㹁㹭㹬㹬㹣㹡ｔ推進協議会ࡢᐃ࢟ࢭࡿࡵュࣜ

.9ࠊࡣい࡚ࡘヲ細ࠋࡇࡿࡍ準ᣐ様ࢸ 引用資料 を参照ࠋࡇࡿࡍ

。」) 通信制御機能
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㸿㹐㹇㹀ࠕ 㹑㹒㹂－㹒㸯㸮㸷ࠖࠕࠊ㹇㹒㹑 㹄㹍㹐㹓㹋 㹐㹁－㸮㸯㸮ࠖ及び

㹇㹒㹑ࠕ 㹄㹍㹐㹓㹋 㹐㹁－㸮㸯㸰ࠖ準ᣐࡓࡋ通信制御機能を᭷ࠋࡇࡿࡍ

 ᮏ装置ࡢ管理

中央装置ࡽ受信ࠕࡿࡍ㹇㹒㹑路側機管理情報ࠖࡢ内容従いࠊ無線送受信部

࡚電波送出開始㸭停Ṇࡀ行えࠋࡇࡿ

ࡢࡽ中央装置ࠊࡣい࡚ࡘ送信周期ࡢ情報毎ࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࡿࡅ࠾ᮏ装置ࠊࡓࡲ

指示ࡀ無い場合ࠊ予ࡵᮏ装置設ᐃࡓࡋ値を使用ࠋࡇࡿࡍ

 㹅㹎㹑ྠ期

複数ࡢᮏ装置間ࡢᖸ渉を防ࠊࡵࡓࡄᮏ装置ࡣ㹅㹎㹑ࡽ得ࡿࢀࡽ㸯㹎㹎㹑 信号

を用い࡚ࠊ協ᐃ世界時㸦㹓㹒㹁ࠊ：ＳＮ不ごＷＸＦl ９ＮＲご, （ＴＴＷＩＮＳＦ図ごＩ㸧ࡢ㸯秒ᮍ満ࡢ値

ࠋࡇࡿࡍ誤差࡛ྠ期ࡢ秒௨ୗࣟࢡ࣐み16

࢘ 期ྠ࢚

複数ࡢᮏ装置間ࡢᖸ渉を防ࠊࡵࡓࡄ基ᮏ的ࡣ㹅㹎㹑ྠ期を行うࠊࡀ㹅㹎㹑ࡢ受

信状態ࡀ悪ࠊࡃࡢᮏ装置ࡢࡽ情報を受信࡛ࡿࡁ場合ࠊࡣそࡢ情報含ࡿࢀࡲ

ྠ期信号を用いࠊ࡛ࡇࡿ結果࡚ࡋ協ᐃ世界時㸦㹓㹒㹁ࠊ：ＳＮ不ごＷＸＦl ９ＮＲご, （ＴＴＷ

ＩＮＳＦ図ごＩ㸧ࡢ㸯秒ᮍ満ࡢ値み16ࣟࢡ࣐秒௨ୗࡢ誤差࡛ྠ期ࠋࡇࡿࡍ

8.1.6 そࡢ機能

。1) 異常ࣟࢢ機能

௨ୗࡢ異常事象㡯目ࡘい࡚ࠊ異常Ⓨ生時ࠊ及びṇ常復旧時ࢢࣟを記録ࠋࡇࡿࡍ

記録㡯目ࠊࡣ日時㸭異常種ูࠋࡿࡍ

 制御部ࡢ異常㸦時計異常࢟ࢭࠊュࣜࢸ異常ࠊ制御部異常㸧

 無線部ࡢ異常㸦無線部休Ṇ中ࠊ㹎㹊㹊ࣟࢡࢵ外ࠊࢀ送信出力異常ྠࠊ期異常㸧

࢘ 送信࣓࣮ࣟࣇ࣮ࣂ࣮࢜ࢪ࣮ࢭࢵ㸦࣓ࢪ࣮ࢭࢵサࡀࢬ大ࠊࡃࡁ設ᐃࡓࢀࡉ送信ࢫ

い場合㸧࡞ࡁ送信࡛ࡣ࡛ࢬサࢺࢵࣟ

。「) 初期動作状態Ⓨ信

電源投入時及びࣜࢺࢵࢭⓎ生時ࠊࡣ初期動作状態Ⓨ信を中央装置ᐄ࡚送信ࡿࡍ

ࠋࡇ
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8.「 性能

ᮏ装置ࡢ電気的諸元を௨ୗ示ࠋࡍ

8.「.1 ᮏ装置ࡢ電気的諸元

特指ᐃࡢ無い場合ࠕࠊࡣ㸿㹐㹇㹀 㹑㹒㹂－㹒㸯㸮㸷ࠖ及びࠕ㹇㹒㹑 㹄㹍㹐㹓㹋

㹐㹁－㸮㸯㸮ࠖ準ᣐࠋࡇࡿࡍ主࡞諸元を表8.」示ࠋࡍ

表8.」 主࡞諸元

㡯目 諸元

使用周波数帯 755.5㹋㹆どを超え764.5ࠊ㹋㹆ど௨ୗ࡛あࠋࡇࡿ

中心周波数760ࡣ㹋㹆ど࡛あࠋࡇࡿ

誤ࡾ訂ṇ 畳ࡳ込ࡳ 達＊（ 㹐㸻1/「ࠊ」/4

変調 B５８０/４達）２ࠊQ５８０/４達）２16ࠊQA２/４達）２

空中線電力 任意1ࡢ㹋㹆どࡢ帯域幅ࡿࡅ࠾ᖹ均電力10ࡀＲ㹕௨ୗ࡛あࡇࡿ

ࠋࡇࡿୗ限50％࡛あࠊ限「0％ୖࠊࡣ許容偏差ࠋ

周波数ࡢ許容偏差 「0ェ10 ࡛あ6-ࠋࡇࡿ

8.「.「 路車間通信ࡿࡅ࠾情報ࡢ提供遅延時間

ᮏ装置ࠊࡀ㹂㹑㹑㹑用路側ࢭンサࠊ交通信号制御機等ࠊ装置ࡽ情報を受信࡚ࡋ

期待ྠࢺࢵࣟࢫࡿࡅ࠾無線通信ࠊࡣ遅延時間ࡢ࡛ࡲࡿࡍ提供を開始車載通信機ࠊࡽ

ࠋࡇࡿࡍ秒௨ୗ࣑ࣜ00」ࠊࡁ時間を除ࡕ

ࡢ情報毎ࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࠊ最大࡛ࠊࡣ遅延時間ࡢ࡛ࡲࡿࡍ情報を受信ࡀ車載通信機ࠊ࠾࡞

送信周期㸦随時送信࣓ࡢࢪ࣮ࢭࢵ場合ࠊ無線送信周期100࣑ࣜ秒㸧を加えࡓ時間ࠋࡿ࡞

8.「.」 路路間通信ࡿࡅ࠾情報ࡢ伝送遅延時間

ᮏ装置ࠊࡀ㹑㸷形ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ区間ࢩ࣮ࢣࣜࣉࡾࡼョンࢱ࣮ࢹを受信ࠊࡽ࡚ࡋ

そࡢ情報を700㹋㹆ど帯無線を用い࡚情報転送ࠊࡋࡢᮏ装置ࡀそࢩ࣮ࢣࣜࣉࡢョンࢹ

࡛ࡲࡿࡍを送信ࢱ࣮ࢹョンࢩ࣮ࢣࣜࣉ区間ࢫ࣮࢙ࣇࢱン㹑㸷形ࠊ࡚ࡋを受信ࢱ࣮

ࠋࡇࡿࡍ秒௨ୗ࣑ࣜ1895ࠊ࡚ࡵ場合を含ࡓࡗ中⥅伝送を行ࠊࡣ遅延時間ࡢ
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引用資料9.

ᮏ様書࡛引用࡚ࡋいࡿ資料ࡢ一覧を表9.1示ࠊࡓࡲࠋࡍᮏ様書関連ࡿࡍ様

書及び規格ࡢ引用系統をᅗ9.1示ࠋࡍ
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表9.1 引用資料一覧㸦㸯㸭㸱㸧

引 用 資 料 適用 引用資料ࡢ

区ศ ྡ 称 ศ類番号 Ⓨ行元

 警察交通安全施設端ᮎ 警交規 警察交通安全施設使用 警察庁

様 装置 共通様書 第1001号 設置屋外ࡢ各種ࡿࢀࡉ

書 共ࠊࡕうࡢ装置様ࡿࡍ

通事㡯ࡘい࡚規ᐃ

規 㹑㸷形ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ B」-A-08「-*-0 7㡯 ࡢࢫ࣮࢙ࣇࢱン 一般社団法人

格 規格 㡯目適用ࠊࡋ端ᮎ回線 㹓㹒㹋㹑協会

㸦㹑㸷形回線㸧ࡢ接⥆条

件ࡘい࡚規ᐃ

㹑10形ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ B」-：-00「-*-0 7㡯 ࡢࢫ࣮࢙ࣇࢱン 一般社団法人

規格 㡯目適用ࠊࡋ端ᮎ回線 㹓㹒㹋㹑協会

㸦㹑10形回線㸧ࡢ接⥆条

件ࡘい࡚規ᐃ

㹎10形ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ B」-A-01A-*-0 7㡯 㡯ࡢࢫ࣮࢙ࣇࢱン 一般社団法人

規格 目適用ࠊࡋ灯色信号ࡢ 㹓㹒㹋㹑協会

入力ࡘい࡚ࡢ規ᐃ

B4-：-0「9-*-0 8.1㡯 機能ࡢ㡯目適 一般社団法人㹇㹒㹑無線路側機 共

用ࠊࡋ各ࢩ࣮ࢣࣜࣉョ 㹓㹒㹋㹑協会通㹂㸿㹒㹃㹖－㸿㹑㹌

ン共通ࡢ通信ࡘい࡚࣓ࢪ࣮ࢭࢵ規格

規ᐃ

B4-：-0」「-*-0 8.1㡯 機能ࡢ㡯目適 一般社団法人㹇㹒㹑無線路側機 㹂

用ࠊࡋ中央装置ࡢ通信 㹓㹒㹋㹑協会㹑㹑㹑用㹂㸿㹒㹃㹖－

規格ࢪ࣮ࢭࢵい࡚規ᐃ㸿㹑㹌࣓ࡘ

㹇㹒㹑無線路側機  B4-：-0「8-*-0 8.1㡯 機能ࡢ㡯目適 一般社団法人

ョン共通規ࢩ࣮ࢣࣜࣉ 用ࢩ࣮ࢣࣜࣉࠊࡋョン 㹓㹒㹋㹑協会

格 無線通信手㡰ࡿࡍ共通

い࡚規ᐃࡘ

㹇㹒㹑路側機 無線式 電波を活用ࡋ 8.1㡯 機能ࡢ㡯目適 一般社団法人

普及版㹂㹑㹑㹑用 通 安全運転支ࡓ 用ࠊࡋ㹂㹑㹑㹑対応車載 㹓㹒㹋㹑協会

信ࢩ࣮ࢣࣜࣉョン規 援࣒ࢸࢫࢩ 通信機ࡢ通信㸦ࢱ࣮ࢹ

格 㸦㹂㹑㹑㹑㸧 内容㸧ࡘい࡚規ᐃ

向高度化ࡢ

調査研究ࡓࡅ

報告書
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表9.1 引用資料一覧㸦㸰㸭㸱㸧

引 用 資 料 適用 引用資料ࡢ

区ศ ྡ 称 ศ類番号 Ⓨ行元

規 㹂㸿㹒㹃㹖－㸿㹑㹌通 B」-A-087-*-0 8.1㡯 機能ࡢ㡯目適 一般社団法人

格 信ࢩ࣮ࢣࣜࣉョン規 用ࠊࡋ㹓㹂形伝送࡛ࡢ通 㹓㹒㹋㹑協会

格 信࠾い࡚࣮ࢣࣜࣉࠊ

い࡚規ᐃࡘョン層ࢩ

㹓㹂形ࣛࢺンࢺ࣮࣏ࢫ B」-A-085-*-0 8.1㡯 機能ࡢ㡯目適 一般社団法人

規格 用ࠊࡋ㹓㹂形伝送࡛ࡢ通 㹓㹒㹋㹑協会

信࠾い࡚ࠊネࢺࢵワ࣮

ࢺ࣮࣏ࢫンࣛࢺࡽ層ࢡ

層࡛ࡲを規ᐃ

㹋㹆ど帯路側無線装 8.1㡯 機能ࡢ㡯目適 一般社団法人700

置 回線集約࣭㹄㸿㹑㹒 用ࠊࡋ中央装置ࡢ通信 㹓㹒㹋㹑協会

用 㹂㸿㹒㹃㹖－㸿㹑 い࡚規ᐃࡘ

㹌࣓ࢪ࣮ࢭࢵ㸦実験㸧

規格

路車協調型㹂㹑㹑㹑用 B5-：-001-*-0 8.1㡯 機能ࡢ㡯目適 一般社団法人

交通信号制御機 通信 用ࠊࡋ交通信号制御機 㹓㹒㹋㹑協会

ョン規格ࢩ࣮ࢣࣜࣉ 情報交換を行う場合ࡢ

い࡚規ᐃࡘ

路車協調型普及版㹂㹑 電波を活用ࡋ 8.1㡯 機能ࡢ㡯目適 一般社団法人

㹑㹑用車両用感知器 安全運転支ࡓ 用ࠊࡋ㹂㹑㹑㹑用車両感 㹓㹒㹋㹑協会

通信ࢩ࣮ࢣࣜࣉョン 援࣒ࢸࢫࢩ 知器ࡢ通信㸦ࢱ࣮ࢹ内

規格 㸦㹂㹑㹑㹑㸧 容㸧ࡘい࡚規ᐃ

向高度化ࡢ

調査研究ࡓࡅ

報告書

路車協調型普及版㹂㹑 電波を活用ࡋ 8.1㡯 機能ࡢ㡯目適 一般社団法人

㹑㹑用歩行者用感知器 安全運転支ࡓ 用ࠊࡋ㹂㹑㹑㹑用歩行者 㹓㹒㹋㹑協会

通信ࢩ࣮ࢣࣜࣉョ 援࣒ࢸࢫࢩ 感知器ࡢ通信㸦ࢱ࣮ࢹ

ン規格 㸦㹂㹑㹑㹑㸧 内容㸧ࡘい࡚規ᐃ

向高度化ࡢ

調査研究ࡓࡅ

報告書
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表9.1 引用資料一覧㸦㸱㸭㸱㸧

引 用 資 料 適用 引用資料ࡢ

区ศ ྡ 称 ศ類番号 Ⓨ行元

規 700㹋㹆ど帯高度㐨路交 A７IB ８９）-９109 5.」㡯8ࠊ㡯適用ࠊࡋ㹂 一般社団法人

格 通࣒ࢸࢫࢩ標準規格 *版 㹑㹑㹑対応車載通信機 電波産業会

通信ࠊ通信㸦通信制御ࡢ

機能㸭性能㸧ࡘい࡚規

ᐃ

700㹋㹆ど帯高度㐨路交 I９８ 達４７：２ 5.」㡯8ࠊ㡯適用ࠊࡋ㹂 I９８情報通信ࢩ

通࣒ࢸࢫࢩᣑ張機能࢞ ７（-010 *版 㹑㹑㹑対応車載通信機 推進会議࣒ࢸࢫ

ンࣛࢻ 通信ࠊ通信㸦通信制御ࡢ

機能㸭性能㸧ࡘい࡚規

ᐃ

700㹋㹆ど帯高度㐨路交 I９８-達４７：２ 5.」㡯8.1ࠊ㡯適用ࠊࡋ I９８情報通信ࢩ

通࣒ࢸࢫࢩ実験用路路 ７（-01「 *版 基地局基地局ࡢ間ࡢ 推進会議࣒ࢸࢫ

間通信ࣛࢻ࢞ン 通信ࡢ実験を行うࡵࡓ

必要ࡿ࡞機能関ࡿࡍ

様及びンࢫ࣮࢙ࣇࢱ

い࡚規ᐃࡘ

700㹋㹆ど帯高度㐨路交 I９８-達４７：２ 8.1.」㡯8.1.4ࠊ㡯適用 I９８情報通信ࢩ

通࣒ࢸࢫࢩ実験用車車 ７（-01」 *版 ࡢ車載通信機間通信ࠊࡋ 推進会議࣒ࢸࢫ

間通信࣓࢞ࢪ࣮ࢭࢵ ࡘࢺࢵ࣐࣮࢛ࣇࢱ࣮ࢹ

ンࣛࢻ い࡚規ᐃ

I９８ （ＴＳＳごＨ図࣒ࢸࢫࢩ - I９８ （ＴＳＳごＨ図 8.1.」㡯適用ࠊࡋᮏ装 I９８ （ＴＳＳごＨ図

規格書ࢸュࣜ࢟ࢭ - ８）-101 置ࡢ無線通信ࢭࡿࡅ࠾ 推進協議会

様ࢸュࣜ࢟ࢭ *版 い࡚ࡘ機能ࢸュࣜ࢟

㸺８A２部共通㸼 規ᐃ

I９８ （ＴＳＳごＨ図࣒ࢸࢫࢩ - I９８ （ＴＳＳごＨ図 8.1.」㡯適用ࠊࡋᮏ装 I９８ （ＴＳＳごＨ図

規格書ࢸュࣜ࢟ࢭ - ８）-10」 置ࡢ無線通信ࢭࡿࡅ࠾ 推進協議会

様ࢸュࣜ࢟ࢭ *版 い࡚ࡘ機能ࢸュࣜ࢟

㸺路側機用８A２㸼 規ᐃ

I９８ （ＴＳＳごＨ図࣒ࢸࢫࢩ - I９８ （ＴＳＳごＨ図 5.」㡯適用ࠊࡋ無線通 I９８ （ＴＳＳごＨ図

相互接⥆性確認試験 ９）-005 信ࡢ相互接⥆性ࡘい࡚ 推進協議会

要領書 *版 確認ࡁࡍ事㡯ࡘい࡚

規ᐃ

備考 規格欄記載࡚ࢀࡉいࡿ一般社団法人 㹓㹒㹋㹑協会ࡢ規格ࡢ㸨ࡣ版番号を表ࠋࡍ

一般社団法人ࡿい࡚ࢀࡉ記載規格欄ࠊࡓࡲ 電波産業会ࡢ規格ࠊI９８情報通信

I９８ࠊンࣛࢻ࢞ࡢ推進会議࣒ࢸࢫࢩ （ＴＳＳごＨ図推進協議会ࡢ規格ࡢ㸨版ࠊࡣ最新

版を表ࠋࡍ
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㹇㹒㹑路側機 様書

警察交通安全施設雷サ࣮ࢪ規格

警察交通安全施設静電気規格

警察交通安全施設端ᮎ装置 共通様書

㹑㸷形ンࢫ࣮࢙ࣇ࣮ࢱ規格

700㹋㹆ど帯高度㐨路交通࣒ࢸࢫࢩ標準規格

㸦A７IB ８９）-９109㸧

700㹋㹆ど帯高度㐨路交通࣒ࢸࢫࢩᣑ張機能ࣛࢻ࢞ン

㸦I９８ 達４７：２ ７（-010㸧

㹑10形ンࢫ࣮࢙ࣇ࣮ࢱ規格

㹂㸿㹒㹃㹖－㸿㹑㹌通信ࢩ࣮ࢣࣜࣉョン規格

㹎10形ンࢫ࣮࢙ࣇ࣮ࢱ規格

㹇㹒㹑無線路側機

共通㹂㸿㹒㹃㹖－㸿㹑㹌࣓ࢪ࣮ࢭࢵ規格

㹇㹒㹑路側機

無線式普及版㹂㹑㹑㹑用通信ࢩ࣮ࢣࣜࣉョン規格

㹓㹂形ࣛࢺンࢺ࣮࣏ࢫ規格

700㹋㹆ど帯路側無線装置 回線集約࣭㹄㸿㹑㹒用

㹂㸿㹒㹃㹖－㸿㹑㹌࣓ࢪ࣮ࢭࢵ㸦実験㸧規格

路車協調型㹂㹑㹑㹑用交通信号制御機

通信ࢩ࣮ࢣࣜࣉョン規格

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器

通信ࢩ࣮ࢣࣜࣉョン規格

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器

通信ࢩ࣮ࢣࣜࣉョン規格

㹇㹒㹑無線路側機

㹂㹑㹑㹑用㹂㸿㹒㹃㹖－㸿㹑㹌࣓ࢪ࣮ࢭࢵ規格

㹇㹒㹑無線路側機

ョン共通規格ࢩ࣮ࢣࣜࣉ
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ᅗ9.1 様書及び規格ࡢ引用系統

I９８ （ＴＳＳごＨ図࣒ࢸࢫࢩ - 規格書ࢸュࣜ࢟ࢭ - ࢸュࣜ࢟ࢭ

様㸺路側機用８A２㸼 㸦I９８ （ＴＳＳごＨ図 ８）-10」㸧

700㹋㹆ど帯高度㐨路交通࣒ࢸࢫࢩ実験用路路間通信ࢻ࢞

ン㸦I９８ࣛ 達４７：２ ７（-01「㸧

I９８ （ＴＳＳごＨ図࣒ࢸࢫࢩ - 相互接⥆性確認試験要領書

㸦I９８ （ＴＳＳごＨ図 ９）-005㸧

I９８ （ＴＳＳごＨ図࣒ࢸࢫࢩ - 規格書ࢸュࣜ࢟ࢭ - ࢸュࣜ࢟ࢭ

様㸺８A２部共通㸼 㸦I９８ （ＴＳＳごＨ図 ８）-101㸧

700㹋㹆ど帯高度㐨路交通࣒ࢸࢫࢩ実験用車車間通信࣓ࢭࢵ

ン㸦I９８ࣛࢻ࢞ࢪ࣮ 達４７：２ ７（-01」㸧
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ᮏ装置 

1. 適用範ᅖ 

ᮏ様書ࠊࡣᏳ全運転支援ࢫࢩテ࣒㸦ࠕ電波を活用ࡓࡋᏳ全運転支援ࢫࢩテ࣒㸦㹂㹑

㹑㹑㸧ࡢ高度化向けࡓ調査研究報告書ࠖ㸧࡛使用ࡿࡍ路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車

両用感知器㸦௨ୗࠕࠊᮏ装置ࠖいうࠋ㸧適用ࠋࡿࡍ 

ᮏ装置ࡢ装置ࡢ関係をᅗ1.1示ࠋࡍ 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 1.1  ᮏ装置ࡢ位置付け 

 

「. 様書名称 

ᮏ様書ࡢ名称ࠊࡣ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ 

 路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器様書ࠖࠕ

 

」. 用語ࡢ定義 

ᮏ様書࡛用いࡿ主࡞用語ࡢ意味ࠊࡣ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ 

。1) 車両 

道路交通法定ࡿࡵ自動車ࠊ原動機付自転車ࠊ軽車両ࠋࡿࡍ 

。「)  車両検知㸦又ࡣ検知㸧 

車両ࡢ存在᭷無をุ断ࡇࡿࡍをいうࠋ 

。」) 車両ᮍ検知 

車両ࡀ存在࡞ࡋいุ断ࠊࡋ実㝿ࡣ車両ࡀ存在ࡿࡍ場合をいうࠋ 

。4) 車両誤検知 

車両ࡀ存在ุࡿࡍ断ࠊࡋ実㝿ࡣ車両ࡀ存在࡞ࡋい場合をいうࠋ 

。5) 車両計測㸦又ࡣ計測㸧 

車両ࡀ存在ุࡿࡍ断ࡓࡋ車両ࡘい࡚ࡢࡑࠊ走行㏿度ࠊ基点ࡢࡽ道程距離を求

 ࠋをいうࡇࡿࡵ

。6) 検知領域 

車両ࡢ存在検知や計測を行う領域をいうࠋ 

。7) センࢧ部 

車両検知及び計測必要࡞物理量ࡢ変化を捉え࡚電気的信号変換ࠊࡋ制御部ࡑ

ࢲ࣮࣮ࣞࢨ࣮ࣞࠊ࣓ࣛ࢝㐲赤外ࠊ࣓ࣛ࢝視ྍ࡚ࡋ例ࠋ機器をいうࡿࡍ信号を出力ࡢ

 ࠋࡿࡍヱ当ࡀ機器ࡓࡏ合わࡳを組ࡽࢀࡑ等や࣮ࢲ波࣮࣑ࣞࣜࠊ࣮

。8) 制御部 

センࢧ部ࡽ受信ࡓࡋ信号を基車両ࡢ存在᭷無ࡢ検知及び位置࣭㏿度等ࡢ計測処

理を行いࡢࡑࠊ処理結果を情報中⥅ุ࣭定装置又ࡣࡢ制御部出力ࡿࡍ機器をいうࠋ 

 

Ｉ㹒㹑路側機 



 

「 

。9) 接⥆箱 

主電源開閉器ࠊ端子板ࠊ避雷器等を実装ࡢࡵࡓࡿࡍ箱をいうࠋ 

 ョンࢪ࣮ࣝࢡ࢜ (10。

センࢧ部ࡽ見࡚ࠊ手前ࡢ車両ࡀ後方ࡢ車両ࡢ一部分又ࡣ全部重࡚ࡗ࡞いࡿ状態

をいうࠋ 

。11) 基点 

車両ࡢ位置を特定ࡢࡵࡓࡿࡍ基準位置をいうࠋ 

。1「) 停Ṇ車両 

走行㏿度㸳ずm/Ｍ ௨ୗ計測ࡓࡋ車両をいうࠋ 

。1」) 車両検知情報 

車両ࡢ存在検知情報及び検知車両ࡢ位置や㏿度ࡢ࡞情報をいうࠋ 

。14) 電波用㹂㹑㹑㹑感知器状態情報 

感知器異常ࡀ発生ࡓࡋ場合ࠊ感知器ࡀ送信ࡿࡍ情報をいうࠋ 

。15) 出力周期 

感知器ࡀ車両検知情報を送信ࡿࡍ周期をいうࠋ 

。16) 設計㏿度 

道路構造௧࡛用いࡿࢀࡽ道路設計ୖࡢ㏿度をいうࠋ 

 設計㏿度࣒テࢫࢩ (17。

インフࣛࢫࢩテ࣒設計ࡢ前提用いࡿ車両走行㏿度をいうࠋ 

。18) 普通車 

道路交通法࡛定ࡿࢀࡽࡵ普通自動車をいうࠋ 

。19) 総存在時間 

車両ࡀ存在࡚ࡋいࡿ場合ࠊ車両ࡀ実㝿存在ࡓࡋ時間をいうࠋ 

。「0) ᮍ検知時間 

車両ࡀ存在࡚ࡋいࡿ場合ࠊ車両を検知ࡓࡗ࡞ࡋ時間をいうࠋ 

。「1) 車両検知時間 

車両ࡀ存在࡚ࡋいࡿ場合ࠊ車両ࡢ存在を検知ࡓࡋ時間をいうࠋ 

。「「) 誤検知時間 

車両ࡀ存在࡚ࡋいࡿ場合ࠊ対象車両௨外を検知ࡓࡋ時間をいうࠋ 

。「」) 輪車 

前後ࡢࡘ車輪を持ࡘ車両をいうࢺ࣮࢜ࠋバイや車道を走行ࡿࡍ自転車をࠋࡍࡉ 

 

4. 一般㡯 

ᮏ様書適用ࡿࢀࡉ様書ࠊࡣ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ 

 警察交通Ᏻ全施設端ᮎ装置 共通様書ࠖࠕ

 

5. 設計条件 

5.1 一般条件 

。1) センࢧ部を路ୖࠊ路側等設置ࠊ࡚ࡋ車両を検知又ࡣ計測࡛ࠋࡇࡿࡁ 

。「) 複数ࡢセンࢧ部を設置ࡿࡍ場合ࠊ所定ࡢ設置条件ୗ࡛相互干渉ࠊ࡞悪影響࡞ࡀ



 

」 

いࠋࡇ 

。」) 保Ᏺ調整必要࡞動作状態を確認࡛ࠋࡇࡿࡁ 

 

5.「 センࢧ部設置条件 

センࢧ部ࡢ設置位置ࠕࠊࡣ路ୖࠖࠕࠊ路側ࠖࡢいࠋࡿࡍࢀࡎ 

路ୖ設置ࡿࡍ場合ࠊࡣ路面4.7ࡽｍ௨ୖ10ࠊｍ௨ୗ10ࠋࡇࡿࡍｍを超えࡿ場

合又ࡣ路側設置ࡿࡍ場合ูࠊࡣ途協議ࠋࡿࡍ 

 

6. 構成及び構造 

6.1 構成 

6.1.1 構成品 

ᮏ装置ࠊࡣ制御部ࠊセンࢧ部ࡾࡼ構成ࡇࡿࡍを基ᮏࠊࡋ必要応࡚ࡌ接⥆箱等ࡑ

 ࠋࡿࡍྍࡶࡇࡿࡍ構成品を追加ࡢ௨外ࢀ

 ࠋいࡼࡶ一体化構成࡛制御部ࡣ部ࢧセンࠊ࠾࡞

ᅗ6.1ᮏ装置ࡢ基ᮏ的࡞構成例を示ࠋࡍ 

 

ᅗ6.1  ᮏ装置ࡢ基ᮏ的࡞構成例 

 

部を接ࢧ制御部及びセンࡢ複数ࠊい場合࡞ࡁ基ᮏ構成例࡛検知領域を確保࡛ࠊࡓࡲ

ࡍ⥆接制御部ࠊ数量やࡢ制御部ࠊࡋࡔࡓࠋࡍ示「.ᅗ6ࠊ」.構成例をᅗ6ࡢ㝿ࡿࡍ⥆

 ࠋい࡞ࡋ規定特ࡣ数量ࡢ部ࢧセンࡿ

 

 

ᅗ 6.「  センࢧ部を複数接⥆ࡿࡍ場合ࡢ構成例 

 

Ｉ㹒㹑 

路側機 

 

ᮏ装置 

制御部 
センࢧ部 

センࢧ部 

制御部 センࢧ部 

ᮏ装置 

Ｉ㹒㹑 

路側機 
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ᅗ 6.」  制御部及びセンࢧ部を複数接⥆ࡿࡍ場合ࡢ構成例 

 

6.1.「 指定㡯目 

発注時ࡢ指定㡯目ࠊࡣ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ 

 種類ࡢ࣒テࢫࢩ (1。

。「) 検知領域㸦8.1.「 㡯参照㸧 

 

6.「 構造 

センࢧ部ࠕࠊࡣ警察交通Ᏻ全施設端ᮎ装置 共通様書ࠖࠕࡢ警察記章ࠖを除くࡢࡶ

 ࠋࡿࡍ

 

7. インࢱフࢫ࣮࢙ 

௨ୗࡢ規格適合ࡓࡋ装置ࡢ接⥆ྍࡀ能࡛あࠋࡇࡿ 

㹑10ࠕ 形インࢱフࢫ࣮࢙規格ࠖ 

 

8. 機能及び性能 

8.1 検知機能及び計測機能 

8.1.1 検知機能及び計測機能ࡢ種類 

ᮏ装置ࡀ᭷ࡁࡍ検知機能及び計測機能を表 8.1  ࠋࡍ示

 

表 8.1 ᮏ装置ࡀ᭷ࡁࡍ機能 

検知機能及び計測機能 
右折時衝突 

防Ṇ支援ࢫࢩテ࣒ 

左折時衝突 

防Ṇ支援ࢫࢩテ࣒ 

車両存在検知機能 ○ ○ 

車種ุ定機能 ェ ○ 

距離計測機能 ○ ○ 

㏿度計測機能 ○ ○ 

○ ：必要 ェ：不要 

 

 

Ｉ㹒㹑 

路側機 

 

ᮏ装置 

制御部 
センࢧ部 

制御部 

センࢧ部 

センࢧ部 

センࢧ部 
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8.1.「 検知領域 

検知機能及び計測機能ࡢ対象ࡿ࡞検知領域ࠊࡣᮏ装置を利用ࢫࢩࡿࡍテ࣒及び設置

Ᏻ全運ࡓࡋ電波を活用ࠕࡣヲ細ࠋࡿࡍ指定発注時ࠊࡋ決定ࡾࡼ道路線形ࡢ地点ࡿࡍ

転支援ࢫࢩテ࣒㸦㹂㹑㹑㹑㸧ࡢ高度化向けࡓ調査研究報告書 㸦ࠖ௨降ࠕࠊ調査研究報告

書ࠖࠋࡿࡍ㸧ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡼ 

ࠊࡣ場合ࡿࡍ実現࡛ࡇࡿࡍ⥆部を接ࢧ制御部及びセンࡢ検知領域を複数࡞必要ࠊ࠾࡞

検出結果を統合࡚ࡋ出力ࠋࡿࡍࡇࡿࡍ 

。1) 右折時衝突防Ṇ支援ࢫࢩテ࣒ 

右折時衝突防Ṇ支援ࢫࢩテ࠾࣒けࠊࡿ検知領域ࡢ考え方ࡘい࡚ᅗ 8.1 概要を

示ࠊࡓࡲࠋࡍ表 8.「  ࠋࡍ指定㡯目を示ࡢ検知領域

検知領域ࡢ条件ࡣ対象車線：ࠕ対向直進車ࡢ走行車線 㹊ࡽ交差点中心ࠕ：流端ୖࠊࠖ

囲1ｍ㐳ࡓࡗ地点 㹊ࡽ交差点中心ࠕ：ୗ流端ࠊࠖ 囲「 ｍ㐳ࡓࡗ地点ࠖࠋࡿࡍ 

ୖ流端࣭ୗ流端ࡢ設計方法ࡣ調査研究報告書ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡼ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 8.1 検知領域ࡢ概念ᅗ 

 

表 8.「 指定㡯目 

検知࢚ࣜア単位 指定㡯目 

車両走行車線  ࣭検知対象車線 

࣭交差点中心ࡽ近端ࡢ࡛ࡲ距離 

࣭交差点中心ࡽ㐲端ࡢ࡛ࡲ距離 

 

 

 

交差点中心

基本条件
　対象車線：対向直進車の走行車線
　ୖ流端：交差点中心からL

S1
m遡った地点

　ୗ流端：交差点中心からL
S2

m遡った地点

LS1m

LS2m

サービス対象車両
検知領域 
  対象車線：対向直進車ࡢ走行車線 

 ୖ流端：交差点中心ࡽ㹊 囲1ｍ㐳ࡓࡗ地点 

 ୗ流端：交差点中心ࡽ㹊 囲「ｍ㐳ࡓࡗ地点 

Ｌs㻝ｍ Ｌs㻝ｍ 

Ｌs㻞ｍ 
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。「) 左折時衝突防Ṇ支援ࢫࢩテ࣒ 

左折時衝突防Ṇ支援ࢫࢩテ࠾࣒けࠊࡿ検知領域ࡢ考え方ࡘい࡚ࠊᅗ 8.「 概要

を示ࠊࡓࡲࠋࡍ表 8.」  ࠋࡍ指定㡯目を示ࡢ検知領域

輪車ࡢ検知領域ࠊࡣ操舵開始地点をୗ流端ࢫࢩࠊࡋテ࣒設計㏿度。規制㏿度

+10ずm/Ｍ)࡛走行࡚ࡋいࡿ輪車ࡀインフࣛ処理時間㸩車載機処理時間㸩ࣛࢻイバ࣮反

応時間ࡢ間走行ྍ能࡞距離をୖ流端ࠋࡿࡍ 

左折衝突防Ṇࡀ目的࡛あࠊࡵࡓࡿ車両後方ࡽセンࢩンࢢを行いࠊ車尾を計測ࠋࡿࡍ

隣接左折ྍ能࣮ࣞン全࡚ࠊࡋ車線変更を考慮ࡢ輪車ࠊࡣ車線ࡿ࡞検出対象ࡓࡲ

 ࠋい㸧࡞ࡲ含ࢀࡇࡣ㸦右折࣮ࣞンࡿࡍ直進࣮ࣞン１車線を検出対象ࡿࡍ

ヲ細࡞設計方法ࡣ調査研究報告書ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡼ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 8.「 検知領域ࡢ概念ᅗ 

 

㹊㹱：操舵開始地点ࡽ輪車検知開始位置 

 道程距離ࡢ࡛ࡲ

車載機処理 

時間分ࡢ 

移動距離 

㹔：ࢫࢩテ࣒ 

設計㏿度 

距離。m) 

㏿度㸦ずm/Ｍ㸧 

操舵開始地点 

 ࡢイバ࣮反応時間分ࣛࢻ

移動距離 

 

㹂㹑㹑㹑感知器 

ｲﾝﾌﾗ処理 

時間分ࡢ 

移動距離 
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表 8.」 指定㡯目 

検知࢚ࣜア単位 指定㡯目 

輪車走行車線  ࣭検知対象車線 

࣭操舵開始地点ࡽ輪車検知開始位置ࡢ࡛ࡲ 

道程距離 

      

8.1.」 検知対象車両 

ᮏ装置ࡀ検知対象ࡿࡍ車両を௨ୗ示ࠋࡍ 

ア 検知領域࠾けࡿ車両ࠋࡿࡍ 

イ 検知領域内をୖ流ࡽୗ流向い 1「0ずm/Ｍ ௨ୗ࡛走行࡚ࡋいࡿ車両及び信号待

 ࠋࡿࡍ車両ࡿい࡚ࡋや渋滞࡛停Ṇࡕ

ࡶ࡚ࡋ断ุ車両ࡢ車両を１ྎࡢ複数ྎࠊ場合ࡓࡋ発生ࡀョンࢪ࣮ࣝࢡ࢜車両 ࢘

 ࠋいࡼ

8.1.4 出力対象車両 

。1) 右折時衝突防Ṇ支援ࢫࢩテ࣒ 

  ア  車道検知࢚ࣜア単位毎出力ࡿࡍ場合 

車道検知࢚ࣜア単位ࡈ先頭３ྎࡽ௨ୖࡢ車両を出力対象ࡔࡓࠋࡇࡿࡍ

ࡍ出力࡚ࡋを㹍㹌ࢢ検出数ୖ限フࣛࠊࡣ場合ࡿࡍ存在ࡀ車両ࡢ格納ྎ数௨ୖࠊࡋ

 ࠋࡇࡿ

  イ 検知対象車両を㹒㹒㹁㡰出力ࡿࡍ場合 

 検知対象車両ࡢ基点位置ࡢࡽ道程距離及び道程方向沿ࡓࡗ走行㏿度ࡾࡼ算出

 ࠋࡇࡿࡍい最大㸳ྎを出力ࡉᑠࡀ㹒㹒㹁㸦道程距離／㏿度㸧ࡓࡋ

格㡰番ࡘࡎ１ྎア࢚ࣜ各車道検知ࠊ࡚ࡋア単位数を㸳࢚ࣜ車道検知ࠊ࠾࡞

納ࠋࡇࡿࡍ 

。「) 左折時衝突防Ṇ支援ࢫࢩテ࣒ 

  ア  車道検知࢚ࣜア単位毎出力ࡿࡍ場合 

車道検知࢚ࣜア単位ࡈ先頭ࡽ㸳ྎࡢ࡛ࡲ四輪車及び先頭ࡽ㸳ྎࡢ࡛ࡲ

輪車を出力ࠊࡋࡔࡓࠋࡇࡿࡍ規定ྎ数௨ୖࡢ車両ࡀ存在ࡿࡍ場合ࠊࡣ検出数ୖ限

フࣛࢢを㹍㹌࡚ࡋ出力ࠋࡇࡿࡍ 

  イ 検知対象車両を㹒㹒㹁㡰出力ࡿࡍ場合 

 四輪車ࠊ輪車ࡘࢀࡒࢀࡑい࡚ࠊ検知対象車両ࡢ基点位置ࡢࡽ道程距離及び

道程方向沿ࡓࡗ走行㏿度ࡾࡼ算出ࡓࡋ㹒㹒㹁㸦道程距離／㏿度㸧ࡀᑠࡉい㡰最

大㸳ྎを出力ࠋࡇࡿࡍ 

ࡑ輪車ࠊ四輪車ア࢚ࣜ各車道検知ࠊ࡚ࡋア単位数を㸳࢚ࣜ車道検知ࠊ࠾࡞

 ࠋࡇࡿࡍ格納㡰番ࡘࡎ１ྎࢀࡒࢀ

8.1.5 車両存在検知機能 

ᮏ機能ࠊࡣ検知࢚ࣜア存在ࡿࡍ検知対象車両ࡢ検知を行う࡛ࡢࡶあࠋࡿ 

 。1) 車両存在検知性能 

車両検知必要࡞物理量ࡀ得࡞ࢀࡽい場合を除ࠊࡁ௨ୗ示ࡍ性能を᭷ࡇࡿࡍ
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70ずm/Ｍࠊࡣ評価対象ࠊࡋࡔࡓࠋࡿࡍ ௨ୗ࡛定㏿走行ࡿࡍ普通車ࠋࡿࡍ 

ア ᮍ検知時間率 㸻 ᮍ検知時間／総存在時間 ࡀ㸳％௨ୗ࡛あࠋࡇࡿ 

イ 誤検知時間率 㸻 誤検知時間／車両検知時間 ࡀ 10％௨ୗ࡛あࠋࡇࡿ 

 ࠋい࡞扱わ࡚ࡋ誤検知ࠊࡣ場合ࡓࡋ断ุࡿࡍ車両を複数ྎ存在ࡢ１ྎࠊࡋࡔࡓ

8.1.6 車種ุ定機能 

ᮏ機能ࠕࠊࡣ左折時衝突防Ṇ支援ࢫࢩテ࠾࣒ࠖい࡚ࠊ検知対象車両ࡾࡼ検知ࡓࡋ車両

 ࠋࡿあ࡛ࡢࡶࡿࡍ出力࡚ࡋ区ู輪車四輪車ࠊࡾࡼ等ࡉࡁ大ࡢ

。1) 車種ุ定性能 

ᮏ装置ࡀ得ࡓࡁ࡛ࡀࡇࡿ物理量応ࠊ࡚ࡌ車種をุ定ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡍ 

8.1.7 距離計測機能 

ᮏ機能ࠊࡣ検知対象車両ࡾࡼ検知ࡓࡋ車両ࡢ基点位置ࡢࡽ道程距離を計測ࡢࡶࡿࡍ

࡛あࠋࡿ 

 。1) 距離計測性能 

車両検知必要࡞物理量ࡀ得࡞ࢀࡽい場合を除ࠊࡁ௨ୗ示ࡍ性能を᭷ࡇࡿࡍ

70ずm/Ｍࠊࡣ評価対象ࠊࡋࡔࡓࠋࡿࡍ ௨ୗ࡛定㏿走行ࡿࡍ普通車ࠋࡿࡍ 

ア 距離誤差ࡣ㸦計測値－真値㸧࡛求ࠊࡵ距離誤差ࡢ評価対象数ࡢ 70％௨ୖࡀみ10ｍ

௨ୗ࡛あࠋࡇࡿ 

8.1.8 ㏿度計測機能 

ᮏ機能ࠊࡣ検知対象車両ࡾࡼ検知ࡓࡋ車両ࡢ道程方向沿ࡓࡗ走行㏿度を計測ࡶࡿࡍ

 ࠋࡿあ࡛ࡢ

 。1) ㏿度計測性能 

車両検知必要࡞物理量ࡀ得࡞ࢀࡽい場合を除ࠊࡁ௨ୗ示ࡍ性能を᭷ࡇࡿࡍ

70ずm/Ｍࠊࡣ評価対象ࠊࡋࡔࡓࠋࡿࡍ ௨ୗ࡛定㏿走行ࡿࡍ普通車ࠋࡿࡍ 

ア ㏿度誤差ࡣ㸦計測値－真値㸧࡛ 求ࠊࡵ㏿度誤差ࡢ評価対象数ࡢ 95％௨ୖࡀみ10ずm/Ｍ 

௨ୗ࡛あࠋࡇࡿ 

イ 1「0ずm/Ｍ ௨ୖを計測ࡓࡋ場合0」1ࠕࡣずm/Ｍ࡚ࠖࡋ出力ࠋࡇࡿࡍ 

8.1.9 推定機能 

  右折時衝突故防Ṇ支援ࢫࢩテ࠾࣒い࡚ࠊ感知器ࡢ設置条件等8.1ࠊࡾࡼ.「 㡯࡛

示ࡓࡋ検知領域をୗ流端࡛ࡲ確保࡛࡞ࡁい場合ࠊࡣセンࡀࢧ検知ྍ能࡞ୗ流端ࡽ検知

領域ࡢୗ流端࡛ࡲを推定領域ࠊ࡚ࡋ௨ୗࡢ方式࡛ࠊ車両ࡢ㏿度及び基点位置ࡢࡽ道

程距離を推定࡚ࡋ出力ࠋࡇࡿࡍ 

。1) 注意喚起ุࡢ定基準ࡿ࡞衝突ࡢ࡛ࡲ余裕時間㸦対象車両ࡢ࡛ࡲ道程距離÷対象車両

ࡢ࡛ࡲ推定領域開始位置ࡽ位置㸦交差点中心㸧ࡕ右折待ࠊ࡚ࡋ走行㏿度㸧を㸴秒ࡢ

道程距離ࡀ㹊ｍࡢ場合ุࠊ 定㏿度㹔1 を㸦㹔1㸻㹊÷㸴㸧௨ୖࡼࡿ࡞う設定ࠋࡇࡿࡍ 

。「)  センࡀࢧ最終検出ࡓࡋ走行㏿度を㹔「 位置㸦基点位置ࡢ条件࡛車両ࡢ௨ୗࠊ࡚ࡋ

 ࠋࡇࡿࡍ道程距離㸧及び走行㏿度を出力ࡢࡽ

。a)  㹔「 㸼 㹔1 ࡢ場合 

車両ࡀ㹔「 ࡛等㏿移動をࡿࡍ前提࡛ࠊ車両ࡢ位置㸦基点位置ࡢࡽ道程距離㸧を更新

 ࠋࡇࡿࡍ

推定開始ࡢࡽ経過時間㹲秒後࠾けࡿ走行㏿度基点位置ࡢࡽ道程距離ࡣ௨ୗ
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  ࠋࡿ࡞

走行㏿度㸦㹲㸧㸻 㹔「 

基点位置ࡢࡽ道程距離㸦㹲㸧㸻 㹊－㹔「ェ㹲  

。継)  㹔「 Ӎ 推定対象ୗ限㏿度㸦設定値㸧 ࡘ 㹔「 ӌ 㹔1 ࡢ場合 

車両ࡢ走行㏿度を㹔1 」㹔ࡀ車両ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡍ置換 ࡛等㏿移動をࡿࡍ前提࡛ࠊ

車両位置㸦基点位置ࡢࡽ道程距離㸧を更新ࠋࡇࡿࡍ 

推定開始ࡢࡽ経過時間㹲秒後࠾けࡿ走行㏿度基点位置ࡢࡽ道程距離ࡣ௨ୗ

  ࠋࡿ࡞

走行㏿度㸦㹲㸧㸻 㹔１ 

基点位置ࡢࡽ道程距離㸦㹲㸧㸻 㹊－㹔「ェ㹲  

8.1.10 検知除外機能 

検知領域内࠾い࡚停Ṇࡓࡋ移動物体や新規出現ࡓࡋ固定物体等３ࡾࡼ分௨ୖ

検知ࡓࡋ⥆⥅ࡀ場合ࡣ検知対象ࡽ除外ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡍ検知除外ࡓࢀࡉ対象物ࡀ

移動ࡋࡶくࡣ撤去ࡓࢀࡉ場合ࠊࡣ㏿やࠊᮏ機能を解除ࠋࡇࡿࡍ 

8.1.11 検知応答時間 

検知領域検知対象ࡀ進入ࠊࡋ検知出力ࡢ࡛ࡲࡿࡍ時間を出力周期ࡿࡼ遅延含ࡵ

400 ᅗࡣ検知応答時間ࠋࡿࡍ秒௨ୗ࣑ࣜ 8.」  ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡼ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ8.」 検知応答時間 

 

8.「 自己診断機能 

8.「.1 故㞀診断機能 

ᮏ装置ࡀセンࢧ部等ࡢ故㞀を検出ࡓࡋ場合ࠊࡣＩ㹒㹑路側機対ࢫࢩࠊ࡚ࡋテ࣒状態

を無効ࡓࡋ車両検知情報を送信ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡍ電波用㹂㹑㹑㹑感知器状態情報㸦㹂

㹑㹑㹑用感知器状態を異常㸧を送信ࠋࡇࡿࡍ故㞀ࡽ復帰ࡓࡋ場合ࠊࡣ電波用㹂㹑㹑

㹑感知器状態情報㸦㹂㹑㹑㹑用感知器状態をṇ常㸧をＩ㹒㹑路側機送信ࡲࠋࡇࡿࡍ

１秒周期࡛電波用㹂㹑㹑㹑感知器状態情報㸦㹂㹑㹑ࠊࡣ場合ࡿい࡚ࡋ⥆⥅ࡀ故㞀ࠊࡓ

㹑用感知器状態を異常㸧をＩ㹒㹑路側機送信ࠋࡇࡿࡍ 

8.「.「 センࢧ出力診断機能 

。1) 診断内容 

ᮏ装置ࡣ自身ࡢ出力診断機能ࠊࡾࡼ௨ୗࡢ状態を診断ࠋࡇࡿࡍ 

ア 気象条件࡞ᮏ装置ࡢ外部環境ࡢ要因࡛ࠊ検知必要࡞物理量ࡀ得ࠊࡎࢀࡽ性能

存在  非存在  

検知応答時間 

出力周期 

検知 

非検知 
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を確保࡛࡞ࡁい状態ࠋ 

イ 検知ࡀ多発ࡋࡶくࠊࡋ⥆⥅ࡣ通常考えうࡿ状態をୖ回ࡿ検知状態ࠊࡋࡔࡓࠋ検知

多発ࡋࡶくุ⥆⥅ࡣ定ࡿࡍ値ࠊࡣ設置地点࠾けࡿ検知対象ࡢ状況ࡾࡼ設定値

を変更࡛ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡁ 

ࠊࡋࡔࡓࠋᮍ検知状態ࡿ状態をୖ回ࡿ通常考えうࠊࡋ⥆⥅連⥆的ࡀᮍ検知状態 ࢘

ᮍ検知状態ࡀ連⥆⥅⥆ุ定ࡿࡍ値ࠊࡣ設置地点࠾けࡿ検知対象ࡢ状況ࡾࡼ設

定値を変更࡛ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡁ 

。「) 出力方法 

ᮏ装置ࠊࡀ診断機能ࡢ(1。ࡾࡼ状態࡛あุࡿ断ࡓࡋ場合ࠊＩ㹒㹑路側機対ࠊ࡚ࡋ

電波用㹂㹑㹑ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡍ横断歩行者検知情報を送信ࡓࡋ状態を無効࣒テࢫࢩ

㹑感知器状態情報㸦計測状態を異常㸧をＩ㹒㹑路側機送信ࡢ(1。ࠋࡇࡿࡍ状態ࡀ解

除ࡓࢀࡉ場合ࠊࡣ電波用㹂㹑㹑㹑感知器状態情報㸦計測状態をṇ常㸧をＩ㹒㹑路側機

１秒周期࡛電波用㹂㹑㹑ࠊࡣ場合ࡿい࡚ࡋ⥆⥅ࡀ異常状態ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡍ送信

㹑感知器状態情報㸦計測状態を異常㸧をＩ㹒㹑路側機送信ࠋࡇࡿࡍ 

8.「.」 自己診断内容ヲ細出力 

8.「.1 㡯及び 8.「.「 㡯ࡢ出力内容࠾い࡚ࡽࡉࠊヲ細情報を出力ྍ能࡛あࡿ場合ࠊࡣ

出力ࡢࡑࠊࡋࡔࡓࠋࡿࡍྍࡶࡇࡿࡍ内容ࡘい࡚ࡢ使用ࠊ不使用ࠊࡣ使用ࢫࢩࡿࡍ

テ࣒管理者ุ࡚断ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡍ 

 

8.」 通信機能 

Ｉ㹒㹑路側機ࡢ送受信をྍ能ࠋࡇࡿࡍ機能ࡢࡈ情報交換内容及び通信手㡰ࠊࡣ

ࠋࡇࡿࡼョン規格ࠖࢩ࣮ࢣ路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器 通信アプࣜࠕ

100ࠊࡣ出力周期ࡢ車両検知情報ࡿࢀࡲ含中ࡢࡑࠊࡓࡲ  ࠋࡇࡿࡍ秒を基ᮏ࣑ࣜ
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9.  引用資料 

ᮏ様書࡛引用࡚ࡋいࡿ資料ࡢ一覧を表 9.1 様書及ࡿࡍ関連ᮏ様書ࠊࡓࡲࠋࡍ示

び規格ࡢ引用系統をᅗ 9.1  ࠋࡍ示

 

表 9.1 引用資料一覧 

引用資料 
適用 

区分 名称 分類番号 

 

様 

書 

警 察 交 通 Ᏻ 全 施 設 端 ᮎ 装 置 

共通様書 

警交規 

第 1001 号 

警察交通Ᏻ全施設使用ࡿࢀࡉ各種ࡢ

屋外設置ࡿࡍ装置様ࡢうࠊࡕ共通

㡯ࡘい࡚規定 

 

 

規 

格 

 

㹑10 形 

インࢱフࢫ࣮࢙規格 

B」-判-00「-*-0 7 㡯 インࢱフࡢࢫ࣮࢙㡯目適用ࠊࡋ㹑

10 形回線ࡢ接⥆条件ࡘい࡚ࡢ規定 

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用

車両用感知器 通信アプࣜࢣ

 ョン規格ࢩ࣮

 8.」 㡯 通信機能ࡢ㡯目適用ࠊࡋ情報中

⥅ุ࣭定装置ࡢ情報交換ࡘい࡚規定 

Ᏻ全運転支援ࢫࢩテ࣒㸦㹂㹑

㹑㹑ࣞࣝ࣋Ⅱ㸧ࢫࢩテ࣒定義

書 －普及版㹂㹑㹑㹑電波ࢩ

 －編࣒テࢫ

 8.1.「 㡯 検知領域ࡢ㡯目適用ࠊࡋ検

知領域ࡢᑟ出方法ࡘい࡚規定 

備考：規格ࠊࡣ一般社団法人㹓㹒㹋㹑協会ࡢ規格࡛あࠊࡾ分類番号ࡢ㸨ࡣ版番号を表ࠋࡍ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 9.1 様書及び規格ࡢ引用系統 

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器様書 

警察交通Ᏻ全施設端ᮎ装置 共通様書 

警察交通Ᏻ全施設雷ࢪ࣮ࢧ規格 

警察交通Ᏻ全施設静電気規格 

㹑10 形インࢱフࢫ࣮࢙規格 

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器  

通信アプࣜࢩ࣮ࢣョン規格 

Ᏻ全運転支援ࢫࢩテ࣒㸦㹂㹑㹑㹑ࣞࣝ࣋Ⅱ㸧ࢫࢩテ࣒定義書  

－普及版㹂㹑㹑㹑電波ࢫࢩテ࣒編－ 



 

ู添㸲 

 

 

 

 

 

 

路車協調型普及版Ｄ㹑㹑㹑用 

歩行者用感知器 

様化検討提案書㸦案㸧 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

「01【 年 㸱᭶ 

 

 

一般社団法人 㹓㹒㹋㹑協会 
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ᮏ装置 

1. 適用範ᅖ 

ᮏ様書ࠊࡣᏳ全運転支援ࢫࢩテ࣒㸦ࠕ電波を活用ࡓࡋᏳ全運転支援ࢫࢩテ࣒㸦Ｄ㹑

㹑㹑㸧ࡢ高度化向けࡓ調査研究報告書ࠖ㸦以降ࠕࠊ調査研究報告書ࠖࠋࡿࡍ㸧࡛使

用ࡿࡍ路車協調型普及版Ｄ㹑㹑㹑用歩行者用感知器㸦以ୗࠕࠊᮏ装置ࠖいうࠋ㸧適

用ࠋࡿࡍ 

ᮏ装置ࡢ装置ࡢ関係をᅗ1.1示ࠋࡍ 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 1.1  ᮏ装置ࡢ位置付け 

 

「. 様書名称 

ᮏ様書ࡢ名称ࠊࡣ以ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ 

 路車協調型普及版Ｄ㹑㹑㹑用歩行者用感知器 様書ࠖࠕ

 

」. 用語ࡢ定義 

ᮏ様書࡛用いࡿ主࡞用語ࡢ意味ࠊࡣ以ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ 

。1) 歩行者 

歩行者及び自転車や自動輪車等を押࡚ࡋいࡿ者をいうࠋ 

。「) 自転車等 

道路交通法࡛定ࡿࡵ自転車及び身体㞀害者用ࡢ車いࠊࡍ歩行者補助車等を通行ࡏࡉ

࡚いࡿ者をいうࠋ 

。」) 検知 

検知対象ࡀ存在ࡿࡍ場合ࠊ検知対象ࡢ存在᭷無をุ断ࡇࡿࡍをいうࠋ 

。4) ᮍ検知 

実㝿ࡣ検知対象ࡀ存在ࡿࡍ場合ࠊ検知対象ࡀ存在࡞ࡋいุ断ࡇࡿࡍをいうࠋ 

。5) 誤検知 

実㝿ࡣ検知対象ࡀ存在࡞ࡋい場合ࠊ検知対象ࡀ存在ุࡿࡍ断ࡇࡿࡍをいうࠋ 

。【) 検知領域 

検知対象ࡢ検知や計測を行う領域をいうࠋ 

。】) センࢧ部 

検知及び計測必要࡞物理量ࡢ変化を捉え࡚電気的信号変換ࠊࡋ制御部そࡢ信

号を出力ࡿࡍ機器をいうࠋ例࡚ࡋ可視ࠊ࣓ࣛ࢝遠赤外ࠊ࣮ࢲ࣮࣮ࣞࢨ࣮ࣞࠊ࣓ࣛ࢝

 ࠋࡿࡍヱ当ࡀ機器ࡓࡏ合わࡳを組ࡽࢀ等やそ࣮ࢲ波࣮࣑ࣞࣜ

。8) 総存在時間 

検知対象ࡀ存在࡚ࡋいࡿ場合ࠊ検知対象ࡀ実㝿存在ࡓࡋ時間をいうࠋ 

 

Ｉ㹒㹑路側機 



 

「 

。9) ᮍ検知時間 

検知対象ࡀ存在࡚ࡋいࡿ場合ࠊ検知対象を検知ࡓࡗ࡞ࡋ時間をいうࠋ 

。10) 検知時間 

検知対象ࡀ存在࡚ࡋいࡿ場合ࠊ検知対象ࡢ存在を検知ࡓࡋ時間をいうࠋ 

。11) 誤検知時間 

検知対象ࡀ存在࡚ࡋいࡿ場合ࠊ検知対象以外を検知ࡓࡋ時間をいうࠋ 

。1「) 制御部 

センࢧ部ࡽ受信ࡓࡋ信号を基検知対象ࡢ検知処理及び計測処理を行いࠊそࡢ処

理結果をＩ㹒㹑路側機又ࡣࡢ制御部出力ࡿࡍ機器をいうࠋ 

。1」) 接⥆箱 

主電源開閉器ࠊ端子板ࠊ避雷器等を実装ࡿࡍ箱をいうࠋ 

 ョンࢪク࣮ࣝ࢜ (14。

センࢧ部ࡽ見࡚ࠊ複数ࡢ検知対象ࡢ一部分若ࡋくࡣ全部ࡀ重࡚ࡗ࡞いࠊࡿあࡿい

 ࠋ状態をいうࡿい࡚ࡋ近接ࡣ

。15) 横断歩行者検知情報 

検知対象ࡢ存在検知情報をいうࠋ 

。1【) 電波用Ｄ㹑㹑㹑感知器状態情報 

ᮏ装置異常ࡀ発生ࡓࡋ場合ࠊＩ㹒㹑路側機送信ࡿࡍ情報をいうࠋ 

。1】) 出力周期 

Ｉ㹒㹑路側機対ࠊ࡚ࡋ横断歩行者検知情報を送信ࡿࡍ周期をいうࠋ 

 

4. 一般㡯 

ᮏ様書適用ࡿࢀࡉ様書及び規格等ࠊࡣ以ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ 

 警察交通Ᏻ全施設端ᮎ装置 共通様書ࠖࠕ

 

5. 設計条件 

5.1 一般条件 

。1) センࢧ部を路ୖࠊ路側等設置ࠊ࡚ࡋ歩行者࣭自転車等ࡢ検知対象を検知及び計

測࡛ࠋࡇࡿࡁ 

。「) 複数ࡢセンࢧ部を設置ࡿࡍ場合ࠊ所定ࡢ設置条件ୗ࡛相互干渉ࠊ࡞悪影響࡞ࡀ

いࠋࡇ 

。」) 保Ᏺ調整必要࡞動作状態を確認࡛ࠋࡇࡿࡁ 

 

5.「 センࢧ部設置条件 

センࢧ部ࡢ設置位置ࠕࠊࡣ路ୖࠖ又ࠕࡣ路側ࠖࠊࡓࡲࠋࡿࡍ極力既存ࡢ信号柱等

共架ࡘࠊࡋࡇࡿࡍ可能࡞限ࡾ横断歩道ୖを通過ࡿࡍ車両ࡿࡼ隠蔽を減ࡼࡍࡽ

う࡞位置設置ࠋࡇࡿࡍ 

ࡇࡿࡍ設置車道ୖ4.】ｍ以ୖࠊ5ｍ以ୖ.」ࡣ歩道ୖࠊࡣ場合ࡿࡍ設置路ୖࠊ࠾࡞

 ࠋ



 

」 

【. 構成及び構造 

【.1 構成 

【.1.1 構成品 

ᮏ装置ࠊࡣ制御部ࠊセンࢧ部ࡾࡼ構成ࡇࡿࡍを基ᮏࠊࡋ必要応࡚ࡌ接⥆箱等そ

 ࠋࡿࡍ可ࡶࡇࡿࡍ構成品を追加ࡢ以外ࢀ

 ࠋいࡼࡶ一体化構成࡛制御部ࡣ部ࢧセンࠊ࠾࡞

ᅗ【.1ᮏ装置ࡢ基ᮏ的࡞構成例を示ࠋࡍ 

ᅗ【.1  ᮏ装置ࡢ基ᮏ的࡞構成例 

 

部を接ࢧ制御部及びセンࡢ複数ࠊい場合࡞ࡁ基ᮏ構成例࡛検知領域を確保࡛ࠊࡓࡲ

ࡍ⥆接制御部ࠊ数量やࡢ制御部ࠊࡋࡔࡓࠋࡍ示「.】ᅗࠊ」.】構成例をᅗࡢ㝿ࡿࡍ⥆

 ࠋい࡞ࡋ規定特ࡣ数量ࡢ部ࢧセンࡿ

 

 

ᅗ 【.「  センࢧ部を複数接⥆ࡿࡍ場合ࡢ構成例 

 

 

ᅗ 【.」  制御部及びセンࢧ部を複数接⥆ࡿࡍ場合ࡢ構成例 

 

Ｉ㹒㹑 

路側機 

ᮏ装置 

制御部 
センࢧ部 

制御部 

センࢧ部 

センࢧ部 

センࢧ部 

制御部 センࢧ部 

ᮏ装置 

Ｉ㹒㹑 

路側機 

Ｉ㹒㹑 

路側機 

ᮏ装置 

制御部 
センࢧ部 

センࢧ部 
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【.1.「 指定㡯目 

発注時ࡢ指定㡯目࡚ࡋ検知࢚ࣜア単位࡛あࡿ表 【.1 ／要ࡢア࢚ࣜョン指定ࢩプ࢜ࡍ示

不要を指定ࠋࡿࡍ 

 

表 【.1 指定㡯目 

歩道検知࢚ࣜア単位 区分 

流出側待機࢚ࣜア    ○ 

流出側横断歩道  ○ 

中央分離ᖏ  △ 

流入側横断歩道  △ 

流入側待機࢚ࣜア  △ 

         ○：必須指定 △：࢜プࢩョン指定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ【.4 歩道検知࢚ࣜア単位 

 

指定࢚ࣜアࡢ要／不要ࡣ以ୗࡢ基準ࡾࡼ選択ࠋࡿࡍ 

。1) 中央分離ᖏ及び流入側横断歩道ࡘい࡚ 

中央分離ᖏ及び流入側横断歩道ࠊࡣ流出側横断歩道流入側横断歩道ࠊ࡚段階

横断ࡢ࡞信号現示ࡀ異ࡿ࡞場合不要ࠋࡿࡍそࢀ以外ࡣ必要ࠋࡿࡍ 

。「) 流入側待機࢚ࣜアࡘい࡚ 

流入側待機࢚ࣜアࠊࡣ流入側横断歩道ࡢ長ࡀࡉ以ୗ࡛算出ࡿࡍ閾値以ୖࡢ場合ࡣ不

要ࠋࡿࡍ㹊ࡣ流入側待機࢚ࣜアを不要ࡿࡍ流入側横断歩道ࡢ長ࡉを現ࠋࡍ 

 

流出側待機࢚ࣜア 

流入側横断歩道 

流出側横断歩道 

中央分離ᖏ 

流入側待機࢚ࣜア 
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ᅗ 【.5 流入側待機࢚ࣜアࡢ要／不要 

 

㹒㹰 ＝ 㸦㹊㹰  㸩 㹊ｖ  㸧/ 㸦Ｄ／㸰㸧 

㹊≧ 㹔 ェ 㸦㹒㹰 㸩㹒ｉ㸩㹒ｐ㸧 

 

㹊：流入側待機࢚ࣜアを不要ࡿࡍ流入側横断歩道ࡢ長ࡉおｍが 

㹔：標準的࡞横断歩行者ࡢ歩行㏿度 おm/囲が 

㹒㹰：右折要ࡿࡍ時間 お㹱が 

㹊㹰：右折待ࡕポインࡽࢺ横断歩道ࡢ࡛ࡲ道程距離 おｍが 

㹊ｖ：ࢫࢩテ࣒設計車両長 おｍが 

Ｄ：ࢫࢩテ࣒設計加㏿度 おm/囲「が 

㹒ｉ：インフࣛ処理時間お㹱が 

㹒ｐ：車載ࢫࢩテ࣒処理時間お㹱が 

 

  各パ࣓࣮ࣛࡢࢱ設定値ࠊࡣ以ୗࡢ値を用いࠋࡿ㸦ࠕᏳ全運転支援ࢫࢩテ࣒㸦Ｄ㹑㹑㹑ࣞ

 㸧ࡾࡼࠖ－編࣒テࢫࢩ定義書 －普及版Ｄ㹑㹑㹑電波࣒テࢫࢩⅡ㸧ࣝ࣋

㹊ｖ＝㸳おｍが  Ｄ＝「.0】おm/囲「が 㹒ｉ  ＝0.5お囲が 㹒ｐ＝1.0お囲が 

㹔：歩行者設計㏿度＝㸲おずm/Ｍがをおm/囲が換算ࡓࡋ㏿度 

 ࠋࡿࡍ右折先横断歩道位置を目Ᏻ࡚ࡋ原則ࠊࡣ横断歩道位置ࠖࠕࡢ㹊㹰ࠊ࠾࡞

 

 

Lr：右折待ࡕポインࡽࢺ右折終了位置ࡢ࡛ࡲ道程距離

Lv：ࢫࢩテ࣒設計車両長

流入側横断歩道長ࡉ 

歩行者移動距離 



 

【 

 ࠙試算例ࠚ 

  㹊㹰＝1」おｍが仮定ࠊࡿࡍ㹒㹰≒4.1】お囲がࠋࡿ࡞ 

歩行者設計㏿度㹔＝㸲おずm/Ｍが≒1.11おm/囲がࠋ 

以ୖࠊࡾࡼ㹊＝㹔ェ㸦㹒㹰㸩㹒ｉ㸩㹒ｐ㸧＝1.11ェ㸦4.1】㸩0.5+1.0㸧≒ 【.」おｍが 

 

【.「 構造 

センࢧ部ࠕࠊࡣ警察交通Ᏻ全施設端ᮎ装置 共通様書ࠖࠕࡢ警察記章ࠖを除くࡢࡶ

 ࠋࡿࡍ

 

】. インࢱフࢫ࣮࢙ 

以ୗࡢ規格適合ࡓࡋ装置ࡢ接⥆ࡀ可能࡛あࠋࡇࡿ 

㹑10ࠕ 形インࢱフࢫ࣮࢙規格ࠖ 

 

8. 機能及び性能 

8.1 検知機能及び計測機能 

8.1.1 検知機能及び計測機能ࡢ種類 

ᮏ装置ࡀ᭷ࡁࡍ検知機能を表 8.1  ࠋࡍ示

 

表 8.1 ᮏ装置ࡀ᭷ࡁࡍ機能 

検知機能 

存在検知機能 

 

8.1.「 検知領域 

検知領域ࡣᅗ 8.1 中央ࠊࡋ流出側横断歩道を必須ア࢚ࣜ流出側待機ࠊࡾ通ࡍ示

分離ᖏ及び流入側横断歩道ࡣ発注時指定ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡍヲ細ࠕࡣ調査研究報告書ࠖ

 ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡼ

ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡍ幅㸯ｍを確保ࡋ出ࡳࡣ横断歩道ࠊア長を㸰ｍ࢚ࣜ流出側待機ࠊࡓࡲ

幅ࡘい࡚ࡣ待機࢚ࣜア及び横断歩道ࡶ 】.5ｍ以ୖを確保ࠋࡿࡍ 

ࠊࡣ場合ࡿࡍ実現࡛ࡇࡿࡍ⥆部を接ࢧ制御部及びセンࡢ検知領域を複数࡞必要ࠊ࠾࡞

検出結果を統合࡚ࡋ出力ࠋࡇࡿࡍ 



 

】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

ᅗ8.1 検知領域 

 

8.1.」 存在検知機能 

ᮏ機能ࠊࡣ歩道検知࢚ࣜア単位ࠊࡈ検知対象ࡢ存在検知を行う࡛ࡢࡶあࠋࡿ 

。1) 検知対象 

ᮏ機能ࡢ検知対象を以ୗ示ࠋࡍ 

ア  歩道検知࢚ࣜア単位存在ࡿࡍ歩行者や自転車等ࠊ横断歩道を利用࡚ࡋ道路を横

断ࡿࡍ移動物体ࠋࡿࡍ 

イ 信号機ࠊ標識等ࡢ交通Ᏻ全施設や࣮ࣝࣞࢻ࣮࢞等ࡢ道路付ᖏ設備又ࡣ検知࢚ࣜア

を走行若ࡋくࡣ停Ṇࡿࡍ車両࡚ࡗࡼ遮蔽ࠊࢀࡉセンࡽࢧ見通࡞ࡏい領域ࡢ検知

対象ࡣ除外ࠋࡿࡍ 

 。「) 検知除外機能 

検知領域内࠾い࡚停Ṇࡓࡋ移動物体や新規出現ࡓࡋ固定物体等ࡾࡼ㸱分以ୖ

検知ࡓࡋ⥆⥅ࡀ場合ࡣ検知対象ࡽ除外ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡍ検知除外ࡓࢀࡉ対象物ࡀ

 ࠋࡇࡿࡍᮏ機能を解除ࠊや㏿ࠊࡣ場合ࡓࢀࡉ撤去ࡣくࡋࡶ移動

。」) 検知保持時間機能 

検知信号ࡣ検知ࡽ非検知ࡢ後 800 ࡇࡿࡍ出力࡚ࡋ検知保持時間を付加ࡢ秒࣑ࣜ

ᅗࡣ検知保持時間ࠋ 8.「  ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡼ

流出側待機࢚ࣜア 

横断歩道ࡳࡣ出ࡋ幅。㸯ｍ) 

待機࢚ࣜア長㸦㸰m㸧  

幅 】.5ｍ以ୖ 

流出側横断歩道 

中央分離ᖏ 

㸦࢜プࢩョン㸧 

流入側横断歩道 

㸦࢜プࢩョン㸧 

流入側待機࢚ࣜア 

㸦࢜プࢩョン㸧 

待機࢚ࣜア長㸦㸰m㸧  
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ᅗ8.「 検知保持時間 

 

。4) 検知応答時間 

検知領域検知対象ࡀ進入ࠊࡋ検知出力ࡢ࡛ࡲࡿࡍ時間を出力周期ࡿࡼ遅延含ࡵ

400 ᅗࡣ検知応答時間ࠋࡿࡍ秒以ୗ࣑ࣜ 8.」  ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡼ

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ8.」 検知応答時間 

。5) 検知性能 

検知必要࡞物理量ࡀ得࡞ࢀࡽい場合を除ࠊࡁ以ୗ示ࡍ性能を᭷ࠋࡿࡍࡇࡿࡍ

ࠊい条件࡛࡞ࢀࡉ遮蔽ョンやᏳ全施設や付ᖏ設備ࢪク࣮ࣝ࢜ࠊࡣ評価対象ࠊࡋࡔࡓ

15ずm/Ｍ 以ୗࡢ等㏿࡛ࠊ横断歩道࢚ࣜア待機࢚ࣜアを一定方向通行ࠊ走行ࡿࡍ歩行

者ࠊ自転車等ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ検証時間ࡣ歩行者ࡀ横断歩道を通行可能࡞時間ᖏ㸦歩行

者信号灯器ࡀ青青点滅㸧ࠋࡿࡍ 

ア ᮍ検知時間率 = ᮍ検知時間／総存在時間 ࡀ㸳％以ୗ࡛あࠋࡇࡿ 

イ 誤検知時間率 = 誤検知時間／検知時間 ࡀ 10％以ୗ࡛あࠋࡇࡿ 

ア区分࢚ࣜ検知ࡢ複数ࡣ場合又ࡓࡋ断ุࡿࡍ検知対象を複数存在ࡢࡘ㸯ࠊࡋࡔࡓ

検知領ࠊ移動物体ࡢ車両等ࠊ動物ࠊ࣑ࢦࡢ検知領域ୖࠊ場合やࡓࡋ断ุࡿࡍ存在

域外ࡢ検知対象ࡾࡼ検知領域内発生ࡿࡍ物理量ࡢ変化ࡿࡼ時間ࡣ誤検知時間ࡢ

対象外5【.0ࠋࡿࡍm 以ୗࡢ検知対象ࡿࡼ時間ࡣᮍ検知時間ࡢ対象外ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ

ࡢ検知応答時間内ࡢ(4。ࠊࡋ対象外ࡢ誤検知時間ࡣ誤検知ࡿࡼ検知保持時間ࡢ(「。

ᮍ検知ࡣᮍ検知時間ࡢ対象外ࠋࡿࡍ 

 

8.「 自己診断機能 

8.「.1 故㞀診断機能 

ᮏ装置ࡀ故㞀を検出ࡓࡋ場合ࠊࡣＩ㹒㹑路側機対ࢫࢩࠊ࡚ࡋテ࣒状態を無効ࡓࡋ

横断歩行者検知情報を送信ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡍ電波用Ｄ㹑㹑㹑感知器状態情報㸦Ｄ㹑㹑㹑

用感知器状態を異常㸧をＩ㹒㹑路側機送信ࠋࡇࡿࡍ故㞀ࡽ復ᖐࡓࡋ場合ࠊࡣ電波

存在  非存在  

検知応答時間 

出力周期 

検知 

非検知 

非検知  検知  

検知保持時間 

出力周期 

非検知 

検知出力 
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用Ｄ㹑㹑㹑感知器状態情報㸦Ｄ㹑㹑㹑用感知器状態をṇ常㸧をＩ㹒㹑路側機送信ࡿࡍ

㸯秒周期࡛電波用Ｄ㹑㹑㹑感知器状態情報ࠊࡣ場合ࡿい࡚ࡋ⥆⥅ࡀ故㞀ࠊࡓࡲࠋࡇ

㸦Ｄ㹑㹑㹑用感知器状態を異常㸧をＩ㹒㹑路側機送信ࠋࡇࡿࡍ 

8.「.「 センࢧ出力診断機能 

。1) 診断内容 

ᮏ装置ࡣ自身ࡢ出力診断機能ࠊࡾࡼ以ୗࡢ状態を診断ࠋࡇࡿࡍ 

ア 気象条件࡞ᮏ装置ࡢ外部環境ࡢ要因࡛ࠊ検知必要࡞物理量ࡀ得ࠊࡎࢀࡽ性能

を確保࡛࡞ࡁい状態ࠋ 

イ 検知ࡀ多発ࡋࡶくࠊࡋ⥆⥅ࡣ通常考えうࡿ状態をୖ回ࡿ検知状態ࠊࡋࡔࡓࠋ検知

多発ࡋࡶくุ⥆⥅ࡣ定ࡿࡍ値ࠊࡣ設置地点࠾けࡿ検知対象ࡢ状況ࡾࡼ設定値

を変更࡛ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡁ 

ࠊࡋࡔࡓࠋᮍ検知状態ࡿ状態をୖ回ࡿ通常考えうࠊࡋ⥆⥅連⥆的ࡀᮍ検知状態 ࢘

ᮍ検知状態ࡀ連⥆⥅⥆ุ定ࡿࡍ値ࠊࡣ設置地点࠾けࡿ検知対象ࡢ状況ࡾࡼ設

定値を変更࡛ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡁ 

。「) 出力方法 

ᮏ装置ࠊࡀ診断機能ࡢ(1。ࡾࡼ状態࡛あุࡿ断ࡓࡋ場合ࠊＩ㹒㹑路側機対ࠊ࡚ࡋ

電波用Ｄ㹑㹑ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡍ横断歩行者検知情報を送信ࡓࡋ状態を無効࣒テࢫࢩ

㹑感知器状態情報㸦計測状態を異常㸧をＩ㹒㹑路側機送信ࡢ(1。ࠋࡇࡿࡍ状態ࡀ解

除ࡓࢀࡉ場合ࠊࡣ電波用Ｄ㹑㹑㹑感知器状態情報㸦計測状態をṇ常㸧をＩ㹒㹑路側機

㸯秒周期࡛電波用Ｄ㹑㹑ࠊࡣ場合ࡿい࡚ࡋ⥆⥅ࡀ異常状態ࠊࡓࡲࠋࡇࡿࡍ送信

㹑感知器状態情報㸦計測状態を異常㸧をＩ㹒㹑路側機送信ࠋࡇࡿࡍ 

8.「.」 自己診断内容ヲ細出力 

8.「.1 㡯及び 8.「.「 㡯ࡢ出力内容࠾い࡚ࡽࡉࠊヲ細情報を出力可能࡛あࡿ場合ࠊࡣ

出力ࡶࡇࡿࡍ可ࠊࡋࡔࡓࠋࡿࡍそࡢ内容ࡘい࡚ࡢ使用ࠊ不使用ࠊࡣ使用ࢫࢩࡿࡍ

テ࣒管理者ุ࡚断ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡍ 

 

8.」 通信機能 

Ｉ㹒㹑路側機ࡢ送受信を可能ࠋࡇࡿࡍ機能ࡢࡈ情報交換内容及び通信手㡰ࠊࡣ

ࡇࡿࡼョン規格ࠖࢩ路車協調型普及版Ｄ㹑㹑㹑用歩行者用感知器 通信アプࣜケ࣮ࠕ

100ࠊࡣ出力周期ࡢ横断歩行者検知情報ࠊࡓࡲࠋ ࡣ秒又࣑ࣜ 「00 ࡿࡍ秒を基ᮏ࣑ࣜ

 ࠋࡇ
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9.  引用資料 

ᮏ様書࡛引用࡚ࡋいࡿ資料ࡢ一覧を表 9.1 様書及ࡿࡍ関連ᮏ様書ࠊࡓࡲࠋࡍ示

び規格ࡢ引用系統をᅗ 9.1  ࠋࡍ示

 

表 9.1 引用資料一覧 

引用資料 
適用 

区分 名称 分類番号 

 

様 

書 

警察交通Ᏻ全施設端ᮎ装置 

共通様書 

警交規 

第 1001 号 

警察交通Ᏻ全施設使用ࡿࢀࡉ各種ࡢ

屋外設置ࡿࡍ装置様ࡢうࠊࡕ共通

㡯ࡘい࡚規定 

規 

格 

 

㹑10 形 

インࢱフࢫ࣮࢙規格 

B」-判-00「-*-0 】 㡯 インࢱフࡢࢫ࣮࢙㡯目適用ࠊࡋ

㹑10 形回線ࡢ接⥆条件ࡘい࡚ࡢ規定 

路車協調型普及版Ｄ㹑㹑㹑用歩

行者用感知器 通信アプࣜケ࣮

 ョン規格ࢩ

 8.」 㡯 通信機能ࡢ㡯目適用ࠊࡋITS

路側機ࡢ情報交換ࡘい࡚規定 

Ᏻ全運転支援ࢫࢩテ࣒㸦Ｄ㹑㹑

㹑 ࣞ ࣋ ࣝ Ⅱ 㸧 ࢩ ࢫ テ ࣒ 定 義 書 

－普及版Ｄ㹑㹑㹑電波ࢫࢩテ࣒

編－ 

 【.1.「 㡯 指定㡯目適用ࠊࡋ検知領

域ࡢ指定ࡿࡍ導出方法ࡘい࡚規定 

備考 規格ࠊࡣ一般社団法人㹓㹒㹋㹑協会ࡢ規格࡛あࠊࡾ分類番号ࡢ㸨ࡣ版番号を表ࠋࡍ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 9.1 様書及び規格ࡢ引用系統 

路車協調型普及版Ｄ㹑㹑㹑用歩行者用感知器様書 

警察交通Ᏻ全施設端ᮎ装置 共通様書 

警察交通Ᏻ全施設雷ࢪ࣮ࢧ規格 

警察交通Ᏻ全施設静電気規格 

㹑10 形インࢱフࢫ࣮࢙規格 

路車協調型普及型Ｄ㹑㹑㹑用歩行者用感知器  

通信アプࣜケ࣮ࢩョン規格 

Ᏻ全運転支援ࢫࢩテ࣒㸦Ｄ㹑㹑㹑ࣞࣝ࣋Ⅱ㸧ࢫࢩテ࣒定義書 

－普及版Ｄ㹑㹑㹑電波ࢫࢩテ࣒編－ 



 

 

ู添㸳 

 

 

 

 

 

 

路車協調型普及版Ｄ㹑㹑㹑用 

歩行者用感知器 

様書解説検討提案書㸦案㸧 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

「016 年 㸱᭶ 

 

 

一般社団法人 㹓㹒Ｍ㹑協会 
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1. 制定ࡢ趣旨及び経緯 

1.1 制定時 

ᮏ様書ࠊࡣ普及版Ｄ㹑㹑㹑ࡿࡅ࠾歩行者横断故防Ṇ࣮ࢧビ࡛ࢫ使用ࡿࡍ歩行者

用感知器ࡘい࡚規定࡚ࡋいࠋࡿＤ㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࠊࡣ交差点ࢆ右折ࣛࢻࡿࡍ

イ࣮ࣂ対ࡋ曲ࡓࡗࡀඛࡢ横断歩㐨やそࡢ付近ࢆ通行࡚ࡋいࡿ歩行者࣭自転車等

わࡿ情報ࢆ提供ࡿࡍこࢆ目的࡚ࡋいࠊࡓࡲࠋࡿ普及版いうこࠊ࡛従来ࡢＤ㹑㹑

㹑用歩行者用感知器ࢺࢫࢥࡶࡾࡼప減ࢆᅗࡿこࢆ目的࡚ࡋ制定さࠋࡓࢀ 

 

「. 様書ྡ称ࡢ解説  

普及版࡛あࡿこࠊ路車協調型ࡢＤ㹑㹑㹑用途࡛ࡢ歩行者用感知器࡛あࡿこࠕࡽ路

車協調型普及版Ｄ㹑㹑㹑用歩行者用感知器 様書ࠖࠋࡓࡋ 

 

」. 一般項ࡢ解説  

警察交通安全施設端ᮎ装置 共通様書ࠊࡣᮏ装置ࡢ一般項ࠊ設計条件ࠊ構成及び構

造等ࡢ全般適用さࠋࡿࢀ 

 

4. 設計条件ࡢ解説  

4.1 一般条件 

センࢧ部ࠊࡣ路ୖࠊ路側又ࡣ地中等設置ࠊࡀࡿࡍいࡢࢀࡎ設置࠾い࡚ࠊࡶ感知領

域内㞀害物࡞ࡀいこࡀ前提ࠋࡿ࡞ 

 ࠋࡿ࡞必要ࡀ無いこࡀ悪影響ࡢ࡞相互干渉ࡣ場合ࡿࡍ複数設置ࢆ部ࢧセンࠊࡓࡲ

 

4.「 設置条件 

  センࢧ部ࡢ設置置ࠊࡣセンࡢࢧ構造や検出方式࡚ࡗࡼ異ࠊࡵࡓࡿ࡞いࢀࡎ指定

ࡶい࡚࠾設置ࡢࢀࡎいࠊࡓࡲࠋࡓࡋࡾ㸰通ࡢ路側ࠖࠕࡣ路ୖࠖ又ࠕࠊうࡼࡿࡁ࡛

極力既存ࡢ信号柱等共架ࡿࡍこࡢ࡛ᕤ費用ࢺࢫࢥࡢప減ࢆ意識ࡿࡍこࠋࡓࡋ

そࡢࠊ歩行者࣭自転車等ࡢ検知対象ࠊࡀ横断歩㐨ୖࢆ通過ࡿࡍ車両ࡿࡼ隠蔽ࢆ減ࡽ

 ࠋࡓࡋこࡿࡍ考慮ࡶこࡿࡍ設置࡞うࡼࡍ

。1) 路ୖ設置 

㐨路構造௧第十条࡛定ࡓࢀࡽࡵ建築限界ࠊࡾࡼ歩㐨ୖࡣ 「.5ｍ௨ୖࠊ車㐨ୖࡣ路

面ࡽ 4.5ｍ௨ୖࡢ空間ࢆ確保ࡿࡍ必要ࡀあࡿこࠊࡽ施ᕤࡢ誤差ࠊア࣮ࡢ࣒ゆࢀ

等対ࡿࡍ余裕ࢆ考えࠊ少ࡶࡃ࡞ 4.7ｍ௨ୖ確保ࡼࡿࡍうࠋࡓࡋ 

。「) 路側設置 

センࢩンࡋࢢやࡍい置ࢆ考慮࡚ࡋ地ୖ高 0.5ｍ௨ୖࢆ確保ࡼࡿࡍうࠋࡓࡋ 

 

5. 構成及び構造ࡢ解説  

5.1 構成 

5.1.1 構成品 

ᮏ装置ࡢ構成ࠊࡣ制御部ࠊセンࢧ部ࢆ基ᮏ構成ࠊࡋ一体形ࠊ分㞳形ࡢいࡢࢀࡎ構成

検࡞必要࡛こࡿࡍ⥆接ࢆ部ࢧセンࡢ複数ࠊ制御部ࡢ複数ࠊࡓࡲࠋࡓࡋうࡼいࡼࡶ࡛



 

「 

知領域ࢆ確保ࡿࡍこࡶ可能ࡿ࡞構成ࠋࡓࡋ 

5.1.「 指定項目 

検知࢚ࣜアࡢ単ࠊ࡚ࡋ流出側待機࢚ࣜアࠊ流出側横断歩㐨ࠊ中央分㞳ᖏࠊ流入側

横断歩㐨ࠊ流入側待機࢚ࣜア㸳単ࠋࡓࡋ 

㐨交法ࢆ鑑ࠊࡿࡳ横断歩㐨ୖࡢ歩行者存在通知ࡀ必要࡛ࠊ待機࢚ࣜアࡢ計測ࡣ不要

ࡿࡍ進入横断歩㐨ࡶࡋࡎ必ࡀ歩行者等ࡢ全࡚ࡿࡍ存在ア࢚ࣜ待機ࠊࡓࡲࠋࡿ言え

こࡿࡍ増加ࡀ情報提供࡞不要ࠊ場合ࡓࡋ計測ࢆア࢚ࣜ待機ࠊ࡚ࡗࡼࠋい࡞ࡽ限ࡣ

࢚流出側待機ࠊࡋࡋࠋࡿいえࡿ不要࡛あࡣ情報提供及び計測ࡢア࢚ࣜ待機ࠊࡶࡽ

ࣜアࠊࡣ横断者ࡀ車両通過ࢆ待࡚ࡗいࡿ場合ࡀあࡿこࠊࡓࡲࠊ横断歩㐨進入時ࡢ検知

応答時間分ࢪ࣮࣐ࡢンࡿࢆ必要ࡀあࡿこࠊࡽ検知対象ࠊࡋ流入側待機࢚ࣜアࡣ

そࡽࢀ理由࡞ࡀいࡵࡓオプࢩョンࠋࡓࡋ 

条件ࡿࡍ検知対象外ࢆ流入側横断歩㐨ࠊ中央分㞳ᖏࡿい࡚ࡗ࡞ョンࢩオプࠊࡓࡲ

流流入側横断歩㐨ࠊ࡞段階横断方式ࡿࢀ設置さࡀ歩行者灯器ࡶ中央分㞳ᖏࠊࡣ

出側横断歩㐨ࡀ完全分㞳さ࡚ࢀいࡿ場合ࠋࡓࡋ 

流入側待機࢚ࣜアࡢ要／不要ࡘい࡚ࠊࡣ右折待ࡕ車両ࡀ横断歩㐨㐩ࡢ࡛ࡲࡿࡍ時

間そࡢ時間内移動ࡿࡍ歩行者ࡢ距㞳Ｘａุࠊࡾࡼ断ࡿࡍこࠋࡓࡋ歩行者ࡢ移

動距㞳Ｘａࡀ流入側横断歩㐨ࡢ歩行者進行方向ࡢ距㞳Ａࡶࡾࡼ短い場合ࠊࡣ衝突ࡢ࡛ࡲ

余裕ࡀあࡿこࡽ流入側待機࢚ࣜアࡣ不要ࠊ逆ＸａࡀＡࡾࡼ長い場合ࠊࡣ流入側待

機࢚ࣜアࡣ必要ࠊࡋࡔࡓࠋࡓࡋ流入側待機࢚ࣜアࡢ歩行者進行方向ࡢ長さୖࡣ記理由

歩行者ࡿ࡞必要計算ࠊࡓࡲࠋࡓࡋうࡼい࡞ࡋ極力ࡣ出力࡞不要ࠊࡋ㸰ｍࡾࡼ

時㏿㸲ずmࡿ度࡛あ㏿ࡢ歩行者࡞一般的ࡣ歩行㏿度ࡢ  ࠋࡓࡋ

 

5.「 構造 

センࢧ部ࠊࡣ装置ࢆ௦表ࡿࡍ機器࡛࡞ࡣいࠕࠊࡵࡓ警察交通安全施設端ᮎ装置 共通

様書ࠖࠕࡢ警察記章ࠖࢆ除ࠋࡓࡋࡢࡶࡃ 

 

6. インタフࡢࢫ࣮࢙解説  

外部装置ࡢインタフࡘࢫ࣮࢙い࡚ࠕࠊࡣ㹑11 形インタフࢫ࣮࢙ ࡀ通信距㞳ࡣࠖ 100

ｍ௨内ࡢ制約ࡀあࡵࡓࡿ各路側機器設置置等ࡢᕤ設計ࡀ㞴ࡋいࠊࡓࡲࠋ通信距㞳

ࠋࡿあࡀ場合ࡿࢀ実施さࡀ配線ᕤ࡞ࢺࢫࢥ高ࡢ等ࡿࡍ変換ග通信ࠊࡵࡓࡿࡍ不足ࡀ

ࠋࡿい࡚ࡗ࡞一因ࡢࢺࢫࢥ高ࡶࢀこࠊࡾ必要࡛あࡀ対策ࢪ࣮ࢧ雷毎ࢺ࣮࣏通信ࠊࡓࡲ

こࡢこࡽ通信距㞳制限ࡀ 100ｍ௨ୗ࡛あࠕࡿ㹑11 形インタフࢫ࣮࢙規格ࠖࢆ使用ࡏ

㹑10ࠕࡿ可能࡛あࡀ通信ࡢ100ｍ超ࠊࡎ 形インタフࢫ࣮࢙規格ࠖ定ࡿࡵこࠋࡓࡋ 

 

7. 機能及び性能ࡢ解説 

7.1 検知機能及び計測機能 

7.1.1 検知機能及び計測機能ࡢ種類 

ᮏ装置࡛ࠊࡣ歩行者ࡢ存在ࢆ検知ࡿࡍこࡀ必要࡛あࠊࡵࡓࡿ検知機能ࡣ࡚ࡋ存在

検知機能ࠋࡓࡋࡳࡢ 



 

」 

7.1.「 検知領域 

流出側待機࢚ࣜア及び流入側待機࢚ࣜアࡢ歩行者進行方向ࡢ長さࢆ㸰ｍࠋࡓࡋこࢀ

い࡞ࡽ限ࡣࡿࡍ進入横断歩㐨ࡶࡋࡎ必ࡀ歩行者等ࡢ全࡚ࡿࡍ存在ア࢚ࣜ待機ࠊࡣ

こࠊࡽ横断者ࡀ車両通過ࢆ待࡚ࡗいࡿ可能性ࡀ高い範ᅖ࡛あࡿ㸰ｍࠋࡓࡋ 

横断ࢆ㐨路࡚ࡋ利用ࢆ横断歩㐨ࡿ検知対象࡛あࠊ࡚ࡋ幅ࡋ出ࡳࡣࡢ横断歩㐨ࠊࡓࡲ

ࢀࡽ考えࡿい࡚ࡋ利用ࢆ横断歩㐨ࡣ࡛ࡲࡋ出ࡳࡣࡢ㸯ｍ程度ࠊ場合ࡓࡳ鑑ࢆこࡿࡍ

 ࠋࡓࡋ㸯ｍࢆ幅ࡋ出ࡳࡣ横断歩㐨ࠊࡽこࡿ

幅 7.5ｍ௨ୖࡘい࡚ࠊࡣ一般的࡞横断歩㐨幅ࡀ㸲ｍࠊ自転車通行ᖏࡀ 1.5m ࡛あࡿこ

ࢆ幅ࠊࡽ 5.5ｍࠊࡋこࢀᕥ右ࡳࡣࡢ出ࡋ幅㸯ｍࢆࡘࡎ追加ࡿࡍこ࡛ 7.5ｍࡋ

横断ࠕࡾࡼ手引㸦社団法人交通ᕤ学研究会㸧ࡢ路面標示設置ࡣい࡚ࡘ横断歩㐨幅ࠋࡓ

歩㐨ࡢ幅員ࡣ幹線㐨路相互ࡢ交差点࡛ࡣ㸲ｍࠊ細㐨路相互ࡢ交差点࡛ࡣ㸱ｍࢆ最小ࠊࡋ

必要応࡚ࡌ㸯ｍ単࡛増減さࡢࠖࡿࡏ記載ࡀあࠊࡾここ࡛ࡣ幹線㐨路相互ࡢ交差点

 ࠋࡓࡋ標準ࢆ

7.1.」 存在検知機能 

。1) 検知対象 

検知対象ࠊࡣ歩㐨検知࢚ࣜア単存在ࡿࡍ歩行者や自転車等ࠊࡀࡿ࡞車両等ࡢ

横断歩㐨ୖ存在ࡿࡍ移動体ࡘい࡚ࡣ検知対象ࠊࡎࡏ横断歩㐨ࢆ利用࡚ࡋ㐨路ࢆ

横断ࡿࡍ移動体ࢆ対象ࡿࡍこࢆ明記ࠋࡓࡋ 

。「) 検知除外機能 

検知領域内駐車ࡓࡋ車両や設置時ࡣ存在࡚ࡋいࡓࡗ࡞構造物等ࡀ㐨路ୖ新規

ࡋ⥆⥅ࡀ検知ࡎ絶えࡾ存在࡛あ࡞不要ࡣ情報提供ࡢ࣮ࣂイࣛࢻࠊ場合ࡓࢀ設置さ

一定௨ୖࡿあࠊࡵࡓࡿࡏ軽減さࢆ象࡞うࡼࡢこࠊࡵࡓࡢこࠋࡿ࡞うこࡲࡋ࡚

こࡿࡏࡓ持ࢆ機能ࡿࡍ除外ࡽ検知対象ࠊࡣい࡚ࡘ物体ࡿࡍ存在場ࡢそࠊ時間ࡢ

 ࠋࡓࡋ

検知除外対象ࡿࡍ時間ࠊࡣ一般的࡞信号機ࢧࡢイࣝࢡ時間ࡾࡼ長い㸱分ࠋࡓࡋ

信号ࡀ青信号ࡶ࡚ࡗ࡞移動࡞ࡋい物体ࡘい࡚ࠊࡣＤ㹑㹑㹑ࡢ使用用途࡛ࡣ駐車ࡶ

 ࠋࡿいえ不要ࡣこࡿࡍ検知ࠊࡋ断ุ࡚ࡋ固定物ࡣࡃࡋ

。」) 検知保持時間機能 

保持時間ࢆ付加ࡓࡋ経緯ࠊࡣ検知対象࡛あࡿ歩行者や自転車等ࡢ形状や歩行状態࡞

発生㸧ࡀᮍ検知ࡢ微小時間ࡢ㸦検知信号ࢢチャタࣜンࡀ検知ุ定結果ࠊࡾࡼ影響ࡢ

ࡿࡍ一定時間固定ࢆ定結果ุࠊࡵࡓࡄ防ࢆࢢチャタࣜンࡢこࠊࡵࡓࡿあࡀこࡿࡍ

保持時間ࢆ実㝿ࡢ検知信号付加࡚ࡋ出力ࡿࡍこࠋࡓࡋ 

特ᮍ検知ࡘい࡚ࠊࡣ誤検知比較ࡾࡼࡋ発生ࢆ抑制ࡿࡍこࡀ必要ࠊࡵࡓ࡞後

述ࡿࡍ検知応答時間ࡢ㸰倍ࡢ 800  ࠋࡓࡋ秒࣑ࣜ

横断歩㐨ࢆ通過ࡿࡍ車両等ࠊࡾࡼセンࢧ部ࡢ視㔝範ᅖࢆ隠蔽ࡿࡍこࡿࡼ

ᮍ検知ࢆ減少ࡿࡍ効果ࡶあࠋࡿ 

。4) 検知応答時間 

検知応答時間ࡣ࡚ࡋ極力ࠊ短い時間ࡀ望ࡋࡲいࠊࡋࡋࠋ検知領域ࡀ広い範ᅖ࡛

あࡿこࠊ検知領域内ࡢ全࡚ࡢ存在ุࢆ定ࡿࡍこࡀ必要࡛あࠊࡵࡓࡿこࢆࢀ考慮ࡋ

現行使用さࡿࢀセンࡢࢧ最大遅延時間࡛あࡿ 400  ࠋࡓࡋ限ୖࢆ秒࣑ࣜ
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。5) 検知性能 

検知性能ࠊࡣ࡚ࡋᮍ検知ࡣ誤検知比較ࡾࡼࡋ抑制さ࡛ࡁࡿࢀあࡿこࠊࡽ

誤検知ࡢ㸯／㸰࡛あࡿ㸳％௨ୗࠋࡓࡋ 

誤検知࠾い࡚ࠊࡣ検知領域ୖ存在࣑ࢦࡿࡍや動物ࠊ車両等ࡢ検知対象࡛࡞ࡣい移

動物体ࡘい࡚ࡶ安全側配慮ࡋᮍ検知࡞ࡋいࡢࡵࡓ対応ࡿ࡞こࡀ多いࠊࡵࡓ

誤検知࡞ࡋいこࠊࡋࡋࠋࡓࡋ検知対象࡛࡞ࡣいこࠊࡽ極力検知さ࡞ࡏい

 ࠋࡿ必要࡛あࡀこࡿࡵ努うࡼ

高さ 0.75ｍ௨ୗࢆᮍ検知ࡢ対象外ࡿࡍ点ࡘい࡚ࠊࡣ歩行可能࡛あࡿ年齢㐩ࡋ

検知ࢆ等࣑ࢦࡿ対象࡛あ࡞不要ࡾࡼࢀこࠋࡓࡋこࡿࡍ検知ࢆ身長௨ୖࡢ子供ࡓ

 ࠋࡿ࡞可能ࡀこࡿࡍ極力削減ࢆこࡿࡍ

不要ࡣ࡛ୖࡿࡍ検知評価ࠊࡣい࡚ࡘ検知応答時間及び検知保持時間ࡢ述ୖࠊࡓࡲ

 ࠋࡓࡋ対象外ࡢ評価ࡽこࡿ࡞検知時間࡞

 

7.「 自己診断機能 

自己診断機能ࡣ࡚ࡋ大ࠊࡃࡁ従来ࡢ感知器ྠ様ࢻ࣮ࣁ的࡞故㞀ࡢ場合ࠕࡢ故㞀

診断機能ࠖセンࡢ࡚ࡋࢧ性能ࢆ保持࡛ࠕࡿ࡞ࡃ࡞ࡁセンࢧ出力診断機能ࠖࡢ㸰種類

こࡿࡍ極力削減ࡣ情報ࡓࡗ誤ࠊ役割ୖࡿ情報提供࡛あࡢ࣮ࣂイࣛࢻࠊࡣࢀこࠋࡓࡋ

情ࡢ࣮ࣂイࣛࢻࠊࡣい場合࡞ࡁ保持࡛ࢆ性能ࡀࢧセンࠊࡵࡓࡢこࠊࡾ必要࡛あࡀ

報提供࡞ࡋࢆいこࡢほうࡀ求࡛ࡵࡓࡿࢀࡽࡵあࠋࡿ 

7.「.1 故㞀診断機能 

故㞀ࡢ発生復ᖐࢫࢩࡀテุ࡛ୖ࣒断࡛ࡼࡿࡁうࠊ発生時ࠕࡣ異常ࠖࠋ復ᖐ時

 ࠋࡓࡋこࡿࡍ出力ࢆṇ常ࠖࠕࡣ

異常ࠖ信ࠕ㸯秒周期࡛ࡣ故㞀時うࡼࡿࡁ定ุ࡛ࡀこࡿい࡚ࡋ⥆⥅ࡀ故㞀ࠊࡓࡲ

号ࢆ出力ࡿࡍこࠋࡓࡋ 

7.「.「 センࢧ出力診断機能 

センࠊࡎࡲࠊࡣ࡚ࡋࢧ外部環境ࡾࡼ必要࡞物理㔞ࡀ得ࠊࡾ࡞ࡃ࡞ࢀࡽ性能ࢆ確保

視ࡾࡼ濃霧等ࡣ画像式࡛ࠊࡤ例えࠋࡿࡍ出力ࢆ異常ࠖࠕࡣ場合ࡓࡋ定ุい࡞ࡁ࡛

界不良ࡓࡗ࡞場合等ࡀ考えࠋࡿࢀࡽ 

そࡢࠊセンࡢࢧ物理㔞ࡀ得࡚ࢀࡽいࡶࡿ関わࠊࡎࡽ検知領域内ࡢ一部࡛異常࡞状

況ࡾࡼ異常診断ࡀ不可能࡞場合ࡶ存在ࠋࡿࡍ例えࠊࡤ街路樹等ࡀ検知領域内入ࡾ込

検知ࠊࡵࡓࡢこࠋࡿࢀࡽ考えࡀ࡞うࡲࡋ࡚ࡋ検知࡚ࡗ誤ࢆࢀ揺ࡢ街路樹ࠊ࡛こࡴ

状態ࡀ⥅⥆や異常多発ࠊࡣࡃࡋࡶࠊほࢇ検知࡛࡚ࡁい࡞い状態ࡘい࡚ࠊࡣそࡢ

検知状態࡚ࡗࡶࢆ異常診断ࢆ実施ࡿࡍこࡀ必要࡛あࠋࡿ 

ࠊࡣ場合ࡿ影響等࡛あࡿࡼ街路樹ࠊࡤ例えࠊ場合ࡓࢀ異常ุ定さࡾࡼᮏ機能ࠊࡓࡲ

街路樹ࢆ剪定ࡣࡃࡋࡶ除去ࡿࡍこࡀ必要ࠋࡿ࡞ 

ࢆ設定値ࡾࡼ状況ࡢ設置地点ࠊࡣい࡚ࡘ⥆⥅検知多発状態やᮍ検知状態ࠊࡋࡔࡓ

変動さࡿࡏこࡀ必要ࠊࡵࡓࡿ࡞設定ࢆ変更࡛ࡿࡁこࠋࡓࡋ設定値ࡢ例ࠊࡣ࡚ࡋ

検知率 90%௨ୖࡀ 1時間௨ୖ⥅⥆やᮍ検知状態ࡀ 1日௨ୖ⥅⥆ࡓࡋ場合等ࡀ考えࠋࡿࢀࡽ 

7.「.」 自己診断内容詳細出力 

ୖ記ࡢ自己診断機能ࡾࡼࠊࡾࡼ詳細࡞情報ࢆ出力ࡿࡍこࡿࡁ࡛ࡀ場合ࠊࡣ出力ࡍ
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特ࠊࡽこࡿ࡞内容࡞特᭷ࢧ各センࠊࡣ内容ࡢそࠊࡋࡔࡓࠋࡓࡋ可能ࡶこࡿ

様ୖ࡛ࡣ決ࠊࡎࡵ各センࢆࢧ提供ࡿࡍ側࡚ࡗࡼ決ࡿࡵこࠋࡓࡋこࠊࡵࡓࡢ出

力ࡿࡍ通信フ࣮ࣞࡣ࣒用意ࠊࡢࡢࡶࡃ࠾࡚ࡋ使用／不使用ࡘい࡚ࢫࢩࠊࡣテࢆ࣒運用

 ࠋࡓࡋ断ุࡢ側࡛ࡿࡍ

 

7.」 通信機能 

横断歩行者検知情報ࡢ出力周期ࡣ 100 ࡣ秒又࣑ࣜ 「00 移動比車両ࠋࡓࡋ秒࣑ࣜ

㏿度ࡢ遅い歩行者や自転車等ࡀ対象ࡿ࡞こࠊ車両比較ࡋ一定࡛࡞ࡣい動ࡀࡁ多い

歩行者検知࡛あࡿこࢆ考慮࡚ࡋ 「00  ࠋࡓࡋࡾ᭷ࡶ出力周期ࡢ秒࡛࣑ࣜ

 

8. 適用限界  

センࢧ画像式㸦可視ග㸧ࢆ用いࡿ場合ࠊࡣ設置条件ࠊ࡚ࡋ検知領域ࡢ明ࡿさࡀ夜

間 10  ࠋࡿ௨ୖ必要࡛あࢫࢡࣝ
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1. 適用範ᅖ

ᮏ検査࣐ニュࠊࡣࣝ 路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࡢ検査方法ࡘい

࡚定ࠋࡿࡵ

「. 称ྡࣝニュ࣐

ᮏ࣐ニュྡࡢࣝ称ࠊࡣ 以ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 検査࣐ニュࠖࣝ

」. 検査条件

。1) 試験回路ࠊ 使用機器ࡣ標準的ࡢࡶ࡞を記載࡚ࡋいࠊࡵࡓࡿ 実㝿ࡢ試験࡛ྠࡣ等ࡢ

機 能ࠊ性能を᭷ࡿࡍࡢ測定器等を使用࡛ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡁ

。「) タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

ᮏ࣐ニュ࣮ࢹࢺࢫࢸࠊࡣ࡛ࣝタࡘい࡚ࠊ以ୗࡾ࠾ࡢ規定ࠋࡿࡍ

㺏 ࡍを使用ࡢࡶࡓࡗ則ンࠖࣛࢻ࢞タ作成࣮ࢹ検査用ࠕࡢ㸶項ࠊࡣタ࣮ࢹࢺࢫࢸ

ࠋࡍ示前提条件をୗ記ࡢࡑࠋࡇࡿ

。㺏) 㸶項ࣛࢻ࢞ࡢン従࡚ࡗ走行ࡿࡍ車両をࠊ検査対象࡛あࡿ㹂㹑㹑㹑用車両

用感知器ࡢ検出方式応ࡓࡌ方法࡛ࠊ映像࣮ࢹタあࡿいࡣ電子࣮ࢹタ࡚ࡋ保存

タ再生装置を利用࣮ࢹࢺࢫࢸࠊࡣタ࣮ࢹࢺࢫࢸࠋࡿࡍタ࣮ࢹࢺࢫࢸをࡢࡶࡓࡋ

ࠋࡿࡍࡇࡿࡁ入力࡛㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࡿࡍ検査対象࡚ࡋ

㺐 確認装置ࠊࡣ制御機直接接⥆ࡢࡑࠊࡋ処理内容を表示ࠊ確認࡛ࡿࡁパソコン等

をいうࠋ

㺑 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸷㸦センサ部出力試験㸧ࠊ㹁－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸯㸦温度試

験㸧࡛使用ࠕࡿࡍ試験用被写体ࠖࡣセンサ部࡛認識࡛ࡿࡁ物をཷ検社࡚用意ࠊࡋ使

用ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡍ
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4. 検査項目一覧

検査項目ࠊࡣ表4.1ࠋࡇࡿࡼ

表4.1 検査項目

検査࣐ニュࣝ 立会検査
検
査 番 号 検査項目 ᮏ 標準 指定端 ᮎ 装 置
区 共 通 ﾏ ﾆ ｭ 㺏 ﾙ 項目 項目
分 ﾏ ﾆ ｭ 㺏 ﾙ

㸿 A-臨****-001 構成検査 㸨 㸨 㸨
検
査 A-臨****-00「 構造検査 㸨 㸨 㸨

B-臨****-001 耐電ᅽ 㸨 㸨

B-臨****-00「 絶縁抵抗 㸨 㸨

B-臨****-00」 車両存ᅾ検知 㸨 㸨

B-臨****-004 車種ุ定 㸨 㸨
㹀

B-臨****-005 距離計測 㸨 㸨
検

B-臨****-006 ㏿度計測 㸨 㸨

B-臨****-007 推定機能 㸨 㸨

B-臨****-008 検知除外機能 㸨 㸨

B-臨****-009 検知応答時間 㸨 㸨
査

B-臨****-010 故㞀診断機能 㸨 㸨

B-臨****-011 センサ出力診断機能 㸨 㸨

B-臨****-01「 センサ部出力 㸨 㸨

B-臨****-01」 消費電力 㸨 㸨

（-臨****-001 温度 㸨 㸨 㸨
㹁

（-臨****-00「 電源電ᅽ変動 㸨 㸨 㸨
検

（-臨****-00」 電源瞬断࣭過渡電ᅽ 㸨 㸨 㸨
査

（-臨****-004 散水 㸨 㸨

備考 㸨ࡣ適用項目を示ࠋࡍ
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5. 㸿検査方法

5.1 㸿－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸯㸦構成検査㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㸿－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸯及び

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ6.1ࡢ項ࠋࡿࡼ

5.「 㸿－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸰㸦構造検査㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㸿－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸰及び

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ6ࡢ.「項ࠋࡿࡼ
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6. 㹀検査方法

6.1 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸯 㸦耐電ᅽ試験㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㹀－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸯ࠋࡿࡼ

6.「 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸰㸦絶縁抵抗試験㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㹀－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸰ࠋࡿࡼ
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6.」 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸱㸦車両存ᅾ検知試験㸧

6.」.1 目的

車両検知動作を確認ࠋࡿࡍ

6.」.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ8.1.5項

6.」.」 使用機器

確認装置ࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࠊタ再生機器࣮ࢹࢺࢫࢸࠊタ࣮ࢹࢺࢫࢸ

6.」.4 試験回路

試験回路ࠊࡣᅗ6.1ࠋࡇࡿࡼ

制御部 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

模擬Ｉ㹒㹑路側 車道エࣜ タ࣮ࢹ 再生機器

機又ࡣ確認装置 情報 入力 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

ᅗ6.1 試験回路

6.」.5 試験方法

車両検ࡿࡅ࠾検知領域内ࠊࡋ入力タを制御部࣮ࢹࢺࢫࢸタ再生機器࡛࣮ࢹࢺࢫࢸ

知結果を模擬模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装置࡛確認ࠋࡿࡍ

6.」.6 ุ定基準

ᮍ検知時間率ࠊ誤検知時間率ࡀ表6.1࡛ࡾ࠾ࡢあࠋࡇࡿ

表6.1 検知機能ุࡢ定基準

性能指標 感知出力

ᮍ検知時間率 㸳％以ୗ

誤検知時間率 10％以ୗ

ᮍ検知時間率ࠊ࡛ࡇࡇ ＝ ᮍ検知時間㸭総存ᅾ時間

誤検知時間率 ＝ 誤検知時間㸭車両検知時間 ࠋࡿࡍ
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6.4 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸲㸦車種ุ定試験㸧

6.4.1 目的

車種ุ定動作を確認ࠋࡿࡍ

6.4.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ8.1.6項

6.4.」 使用機器

ࠊタ再生機器࣮ࢹࢺࢫࢸࠊタ࣮ࢹࢺࢫࢸ 模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装置

6.4.4 試験回路

試験回路ࠊࡣᅗ6.「ࠋࡇࡿࡼ

制御部 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

再生機器

模擬Ｉ㹒㹑路側 車道エࣜ タ࣮ࢹ タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

機又ࡣ確認装置 情報 入力

ᅗ6.「 試験回路

6.4.5 試験方法

ࡣくࡋࡶࠊ検知領域内全体ࠊࡋ入力タを制御部࣮ࢹࢺࢫࢸタ再生機器࡛࣮ࢹࢺࢫࢸ

検知領域内複数設定さࡓࢀ計測ࣛンୖ࡛ࡢ車種計測結果を模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確

認装置࡛確認ࠋࡿࡍ

6.4.6 ุ定基準

四輪車二輪車ࡀ区ูさ࡚ࢀいࠋࡇࡿ
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6.5 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸳㸦距離計測試験㸧

6.5.1 目的

距離計測動作を確認ࠋࡿࡍ

6.5.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ8.1.7項

6.5.」 使用機器

ࠊタ再生機器࣮ࢹࢺࢫࢸࠊタ࣮ࢹࢺࢫࢸ 模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装置

6.5.4 試験回路

試験回路ࠊࡣᅗ6.」ࠋࡇࡿࡼ

制御部 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

再生機器

模擬Ｉ㹒㹑路側 車道エࣜ タ࣮ࢹ タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

機又ࡣ確認装置 情報 入力

ᅗ6.」 試験回路

6.5.5 試験方法

ࡣくࡋࡶࠊ検知領域内全体ࠊࡋ入力タを制御部࣮ࢹࢺࢫࢸタ再生機器࡛࣮ࢹࢺࢫࢸ

検知領域内複数設定さࡓࢀ計測ࣛンୖ࡛ࡢ距離計測結果を模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確

認装置࡛確認ࠋࡿࡍ

6.5.6 ุ定基準

距離誤差ࡣ㸦計測値－真値㸧࡛求ࠊࡵ距離誤差ࡢ評価対象数70ࡢ％以ୖࡀみ10ｍ以ୗ

࡛あࠋࡇࡿ
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6.6 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸴㸦㏿度計測試験㸧

6.6.1 目的

㏿度計測動作を確認ࠋࡿࡍ

6.6.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ8.1.8項

6.6.」 使用機器

確認装置ࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࠊタ再生機器࣮ࢹࢺࢫࢸࠊタ࣮ࢹࢺࢫࢸ

6.6.4 試験回路

試験回路ࠊࡣᅗ6.4ࠋࡇࡿࡼ

制御部 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

再生機器

模擬Ｉ㹒㹑路側 車道エࣜ タ࣮ࢹ タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

機又ࡣ確認装置 情報 入力

ᅗ6.4 試験回路

6.6.5 試験方法

検知ࡣくࡋࡶࠊ検知領域内ࠊࡋ入力タを制御部࣮ࢹࢺࢫࢸタ再生機器࡛࣮ࢹࢺࢫࢸ

領域内設定さࡓࢀ計測ࣛンୖ࡛ࡢ計測結果を模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装置࡛確認

ࠋࡿࡍ

6.6.6 ุ定基準

。1) 70ず…/し以ୗࡢ場合ࡢ㏿度誤差ࡣ㸦計測値－真値㸧࡛求ࠊࡵ㏿度誤差ࡢ評価対象数ࡢ

95％以ୖࡀみ10ず…/し以ୗ࡛あࠋࡇࡿ

。「) 1「0ず…/し以ୖࡢ㏿度出力ࡘい࡚0」1ࠊࡣず…/し࡚ࡋ出力ࠋࡇࡿࡍ
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6.7 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸵㸦推定機能試験㸧

6.7.1 目的

推定機能を確認ࠋࡿࡍ

6.7.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ8.1.9項

6.7.」 使用機器

確認装置ࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࠊタ再生機器࣮ࢹࢺࢫࢸࠊタ࣮ࢹࢺࢫࢸ

6.7.4 試験回路

試験回路ࠊࡣᅗ6.5ࠋࡇࡿࡼ

制御部 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

再生機器

模擬Ｉ㹒㹑路側 車道エࣜ タ࣮ࢹ タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

機又ࡣ確認装置 情報 入力

ᅗ6.5 試験回路

6.6.5 試験方法

࡛ࡀ推定領域内࡛車両推定ࠊࡋ入力タを制御機࣮ࢹࢺࢫࢸタ再生機器࡛࣮ࢹࢺࢫࢸ

ࠋࡿࡍ確認装置࡛確認ࡣを模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡇࡿい࡚ࡁ

6.6.6 ุ定基準

推定領域内࡛車両推定࡛࡚ࡁいࠋࡇࡿ
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6.8 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸶㸦検知除外機能試験㸧

6.8.1 目的

検知除外機能を確認ࠋࡿࡍ

6.8.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ8.1.10項

6.8.」 使用機器

確認装置ࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࠊタ再生機器࣮ࢹࢺࢫࢸࠊタ࣮ࢹࢺࢫࢸ

6.8.4 試験回路

試験回路ࠊࡣᅗ6.6ࠋࡇࡿࡼ

制御部 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

再生機器

模擬Ｉ㹒㹑路側 車道エࣜ タ࣮ࢹ タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

機又ࡣ確認装置 情報 入力

ᅗ6.6 試験回路

6.8.5 試験方法

ࡍ⥆⥅ࡀ検知ࡾࡼ物体等ࡓࡋ㸱分以ୖ停Ṇ࡚タ再生機器࡛検知領域内࣮ࢹࢺࢫࢸ

い࡚ࢀ確認装置࡛検知除外さࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࠊࡋ入力タを制御部࣮ࢹࢺࢫࢸࡿ

ࠋࡿࡍを確認ࡇࡿ

6.8.6 ุ定基準

㸱分以ୖ停Ṇࡓࡋ物体等ࡾࡼ検知状態ࡀ㸱分⥅⥆ࡓࡋ後ࠊ検知除外さ࡚ࢀいࠋࡇࡿ

ࡋ存ᅾࡢ対象物ࡢࡑࡣ場合ࡓࢀ撤去さࡣくࡋࡶへ移動ࡀ対象物ࡓࢀ検知除外さࠊࡓࡲ

ࠋࡇࡿい࡚ࢀ解除さࡀい࡚検知除外機能࠾箇所ࡓ
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6.9 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸷㸦検知応答時間試験㸧

6.9.1 目的

検知応答時間を確認ࠋࡿࡍ

6.9.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ8.1.11項

6.9.」 使用機器

確認装置ࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࠊタ再生機器࣮ࢹࢺࢫࢸࠊタ࣮ࢹࢺࢫࢸ

6.9.4 試験回路

試験回路ࠊࡣᅗ6.7ࠋࡇࡿࡼ

制御部 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

再生機器

模擬Ｉ㹒㹑路側 車道エࣜ タ࣮ࢹ タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

機又ࡣ確認装置 情報 入力

ᅗ6.7 試験回路

6.9.5 試験方法

タを制御機࣮ࢹࢺࢫࢸࡿࡍ進入ࡀ車両ࡢ㸯ྎタ再生機器࡛検知領域内࣮ࢹࢺࢫࢸ

ࠋࡿࡍ確認装置࡛確認ࡣ検知応答時間を模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࠊࡋ入力

ᅗ6.8 検知応答時間ࡢタ࣑ンࢢ

6.9.6 ุ定基準

ࠋࡇࡿ秒以ୗ࡛あ࣑ࣜ400

 存ᅾ 非存ᅾ 

検知応答時間 

出力周期 

検知 

非検知 



1「

6.10 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸯㸮㸦故㞀診断機能㸧

6.10.1 目的

故㞀診断機能ࡢ動作を確認ࠋࡿࡍ

6.10.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ8.「.1項

6.10.」 使用機器

模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装置

6.10.4 試験回路

試験回路ࠊࡣᅗ6.9ࠋࡇࡿࡼ

制御部

感知器異常

模擬Ｉ㹒㹑路側 情 報 /車 道 エ

機又ࡣ確認装置 情報ࣜ 信号入力

センサ部

ᅗ6.9 試験回路

6.10.5 試験方法

センサ部等を故㞀状態ࠊࡋ制御部故㞀を検出さࠊࡏ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装

置࠾い࡚出力を確認ࠋࡿࡍ

6.10.6 ุ定基準

故㞀検出時ࠊࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装置࠾い࡚車道エࣜ情報ཷࡢ信ࡀ停Ṇ

ࠋࡇࡿࡍ感知器異常情報㸦㹂㹑㹑㹑感知器状態を異常㸧をཷ信ࠊࡋ
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6.11 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸯㸯㸦センサ出力診断機能㸧

6.11.1 目的

センサ出力診断機能ࡢ動作を確認ࠋࡿࡍ

6.11.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ8.「.「項

6.11.」 使用機器

確認装置ࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࠊタ再生機器࣮ࢹࢺࢫࢸࠊタ࣮ࢹࢺࢫࢸ

6.11.4 試験回路

試験回路ࠊࡣᅗ6.10ࠋࡇࡿࡼ

制御部 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

再生機器

模 擬情報中⥅ 感知器異常 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

ุ࣭定装置又ࡣ 情 報 /車 道 エ タ࣮ࢹ

確認装置 情報ࣜ 入力

ᅗ6.10 試験回路

6.11.5 試験方法

以ୗࡢ㸱種類࣮ࢹࢺࢫࢸࡢタを制御部入力ࡢࢀࡒࢀࡑࠊࡋ状態を検出さࠊࡏ模擬Ｉ

㹒㹑路側機又ࡣ確認装置࠾い࡚出力を確認ࠋࡿࡍ

。1) 気象条件࡞ᮏ装置ࡢ外部環境ࡢ要因࡛ࠊ検知必要࡞物理量ࡀ得ࠊࡎࢀࡽ性能を

確保࡛࡞ࡁい状態࣮ࢹࢺࢫࢸࡿ࡞タ

。「) 検知ࡀ多発ࡋࡶくࠊࡋ⥆⥅ࡣ通常考えうࡿ状態をୖ回ࡿ検知状態࣮ࢹࢺࢫࢸࡿ࡞

タࠋ

。」) ᮍ検知状態ࡀ連⥆的ࠊࡋ⥆⥅通常考えうࡿ状態をୖ回ࡿᮍ検知状態ࢺࢫࢸࡿ࡞

ࠋタ࣮ࢹ

6.11.6 ุ定基準

。1) 性能పୗ検出時ࠊࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装置࠾い࡚車道エࣜ情報ཷࡢ信

ࠋࡇࡿࡍ㸧をཷ信ࡿࡍ感知器異常情報㸦計測状態を異常ࠊࡋ停Ṇࡀ

。「) 性能復ᖐ検出時ࠊࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装置࠾い࡚感知器異常情報ཷࡢ信

ࠋࡇࡿࡍ停Ṇࡀ

。」) 6.11.5項。「)ࠊ。」)ࡢ検出設定値を変更࡛ࠋࡇࡿࡁ



14

6.1「 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸯㸰㸦センサ部出力試験㸧

6.1「.1 目的

センサ部ࡢࡽ信号ࡢ出力を確認ࠋࡿࡍ

6.1「.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ

6.1「.」 使用機器

出力確認装置ࠊ試験用被写体等

6.1「.4 試験回路

試験ᅗࠊࡣᅗ6.11ࠋࡇࡿࡼ

信号出力

出力確認装置

制御部 試験用被写体等

信号入力

センサ部

㸦注㸧センサ部出力確認装置を直結ࡼࡶ࡚ࡋいࠋ

ᅗ6.11 試験回路

6.1「.5 試験方法

センサ部ṇ面試験用被写体等を設置ࠋࡿࡍ

6.1「.6 ุ定基準

出力確認装置࡛試験用被写体等を示ࡍ信号を確認࡛ࠋࡇࡿࡁ
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6.1」 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸯㸮㸦消費電力試験㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㹀－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸱ࠋࡿࡼ
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7. 㹁検査方法

試験方法及びุ定基準ࠕࡣ警察交通安全施設端ᮎ装置 共通検査࣐ニュࠖࣝ及び以

ୗ示ࠋࡿࡍࡾ࠾ࡍ

7.1 㹁－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸯㸦温度試験㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㹁－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸯ࠋࡿࡼ

7.1.1 試験項目

。1) センサ部出力試験㸦㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸷㸧

。「) 車両検知試験㸦㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸱㸧

7.1.「 ุ定基準

。1) 試験項目ࡀṇ常࡛あࠋࡇࡿ

。「) 車両ࡢ検知ࡀ確認࡛ࡇࡿࡁ㸦検知性能ࡢ確認ࡣ不要㸧ࠋ

7.「 㹁－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸰㸦電源電ᅽ変動試験㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㹁－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸰ࠋࡿࡼ

7.「.1 試験項目

車両検知試験㸦㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸱㸧

7.「.「 ุ定基準

車両ࡢ検知ࡀ確認࡛ࡇࡿࡁ㸦検知性能ࡢ確認ࡣ不要㸧ࠋ

7.」 㹁－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸱㸦電源瞬断࣭過渡電ᅽ試験㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㹁－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸱ࠋࡿࡼ

7.」.1 試験項目

車両検知試験㸦㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸱㸧

7.」.「 ุ定基準

車両ࡢ検知ࡀ確認࡛ࡇࡿࡁ㸦検知性能ࡢ確認ࡣ不要㸧ࠋ

7.4 㹁－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸲㸦散水試験㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㹁－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸲ࠋࡿࡼ
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8.検査用࣮ࢹタ作成ࣛࢻ࢞ン

8.1 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸱㸦車両検知試験㸧

。1) 走行方法

単独࡛走行ࡿࡍ車両ࡀ検知対象区間ୖ流側ࡽ進入ࠊࡋ検知対象区間を規定㏿度以

ୗࡢ一定㏿度࡛走行ࠊ࡚ࡋ検知対象区間ࡢୗ流側へ通ࡾ抜ࠋࡿࡅ

。「) 走行条件

以ୗࡼࡢう走行条件を規定ࠋࡿࡍ

㺏 環境条件

昼間ࡼ࠾び夜間࣮ࢹࢺࢫࢸࡢࢀࡒࢀࡑࠊタをྲྀ得ࠋࡿࡍ

㺐 センサ部設置高さ

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ準ࠋࡿࡎ

㺑 検出方向㸦車頭㸭車尾計測㸧

検査対象࡛あࡿ㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࡀ対象࣒ࢸࢫࢩࡿࡍ準ࠋࡿࡎ

㺒 被検知車両ࡢ走行㏿度

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ準ࡿࡎ範ᅖ࡛定

㏿走行ࠊࡋࡔࡓࠋࡿࡍ車両ࡢ走行㏿度ࠊࡣ再生㏿度をୖࡿࡆ等ࡾࡼ模擬ࡇࡿࡍ

ࠋࡿࡍྍࡶ

㺓 被検知車両ࡢ車種

普通自動車ࠋࡿࡍ

8.「 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸲㸦距離計測試験㸧

ࡍ実施࡚ࡋタを利用࣮ࢹࢺࢫࢸࡌྠ㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸱㸦車両検知試験㸧ࠖࠕ

ࠋࡿ

8.」 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸳㸦㏿度計測試験㸧

ࡍ実施࡚ࡋタを利用࣮ࢹࢺࢫࢸࡌྠ㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸱㸦車両検知試験㸧ࠖࠕ

ࠋࡿ
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8.4 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸴㸦停Ṇ車両ᮎ尾置出力確認試験㸧

。1) 走行方法

走行ࡿࡍ車両ࡀ検知対象区間ୖ流側ࡽ進入ࠊࡋ検知区間内࡛停Ṇࠋࡿࡍ

。「) 走行条件

以ୗࡼࡢう走行条件を規定ࠋࡿࡍ

㺏 環境条件

昼間ࡼ࠾び夜間ࡢい࣮ࢹࢺࢫࢸ࡛ࢀࡎタをྲྀ得ࠋࡿࡍ

㺐 センサ部設置高さ

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ準ࠋࡿࡎ

㺑 検出方向㸦車頭㸭車尾計測㸧

検査対象࡛あࡿ㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࡀ対象࣒ࢸࢫࢩࡿࡍ準ࠋࡿࡎ

㺒 被検知車両ࡢ検知対象区間へࡢ進入㏿度

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 様書。臨時㸧ࠖ準ࠊࡋࡔࡓࠋࡿࡎ

車両ࡢ走行㏿度ࠊࡣ再生㏿度をୖࡿࡆ等ࡾࡼ模擬ࠋࡿࡍྍࡶࡇࡿࡍ

㺓 被検知車両ࡢ停Ṇ置

検査対象࡛あࡿ㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࡢ検知対象区間内ࠋࡿࡍ

㺔 被検知車両ࡢ車種

普通自動車ࠋࡿࡍ

8.5 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸶㸦センサ出力診断機能㸧

車両検知必要࡞物理量ࡀ得࡞ࢀࡽい状態ࡢ再現方法ࡘい࡚ࠊࡣ検査対象࡛あࡿ

㹂㹑㹑㹑用車両用感知器ࡢ検出方式応ࡓࡌ方法をཷ検社࡛決定ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ必ࡶࡋࡎ

車両ࡀ存ᅾ࡚ࡋいࡿ必要࡞ࡣいࠋࡿࡍࡢࡶ
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9. 実フࢻ࣮ࣝ評価࣮ࢹタ

実フࡿࡅ࠾ࢻ࣮ࣝ任意ࡢ地点࡛実施ࡓࡋ評価࣮ࢹタを᭷ࠊࡋ書面࡛提出࡛ࡇࡿࡁ

ࠋࡇࡿࡍ評価条件を満足ࡍ示以ୗࠊ࠾࡞ࠋ

9.1 ロ評価ࢡ࣐

。1) 評価方法

センサ部単体ࡢ計測領域ࡢ中近端ࣛン遠端ࣛンを設定ࠊࡋ 各ࣛンを通

過ࡿࡍ物体ࡘい࡚以ୗࡢ要領࡛計測を行うࠋ

㺏 計測対象

計測ࡿࡍ物体ࡣ以ୗࡢ通ࠋࡿࡍࡾ

。㺏) 車両

㺐 評価指標

評価指標ࠊ࡚ࡋ以ୗ定ࡿࡵ検出率㸦ᮍ検出率誤検出率㸧を用いࠋࡿ

ᮍ検出率＝ ᮍ検出数

車両真値数

誤検出率＝ 誤検出数

検出総数

。「) 評価環境及び評価࣮ࢹタ数

様々࡞環境条件࡛ୖ記評価指標を求ࠋࡿࡵ環境条件ࡣ࡚ࡋ表9.1示ࡍ○を付記

ࠋ評価を行うࡘࡎࢺ㸳セッ࡚ࡋࢺ車両50ྎを㸯セッࡓࡋ⥆連ࠊい࡚ࡘ条件ࡓࡋ

表9.1 環境条件表

時間ᖏ

。「)通常環境ࡢ組ࡳ合わࡏ 昼 夜 日照ࡀ徐々変化

薄暮又ࡣ薄明

天 晴ࢀ 自由流 ○

。1) 。」)候 ○ ○

× 曇ࡾ 自由流 ○

交

通 雨天 自由流 ○ ○ ―

流

注 夜間ࠊࡣ晴ࢀ曇ࡢࡾ区ู࡞ࡀいࡵࡓ㸯࣮ࣝࢢプ1。ࠋࡿࡍ)

センサ部ࡢ感知媒体࡚ࡋ画像情報を用いࡿ場合適用ࠋࡿࡍ。「)

薄暮ࠊࡣ晴ࢀ曇ࡢࡾ区ู࡞ࡀいࡵࡓ㸯࣮ࣝࢢプࠋࡿࡍ㸦雨天ࡣ対象外㸧。」)
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9.「 ロ評価ࢡ࣑

。1) 評価方法

センサ部単体ࡢ計測領域ࡿࡅ࠾評価ࣛンを通過ࡿࡍ物体ࡘい࡚以ୗࡢ要領

࡛計測を行うࠋ

ン複数ࣛࡢン及び計測領域遠端複数ࣛࡢ計測領域近端ࠊࡣン評価ࣛࠊ࠾࡞

を含ࠋࡇࡴ

㺏 計測対象

計測ࡿࡍ物体ࡣ以ୗࡢ通ࠋࡿࡍࡾ

。㺏) 車両

㺐 評価指標

評価指標ࡣ以ୗࠋࡿࡍ

置誤差㸸ᖹ均置誤差標準偏差

㏿度誤差㸸ᖹ均㏿度誤差標準偏差

。「) 評価環境及び評価࣮ࢹタ数

任意ࡢ環境条件ࡿࡅ࠾車両」0ྎ以ୖを評価ࠋࡿࡍ

手ࡢูࡣセンサࠊ真値をࡢࡵࡓࡿࡍ評価指標を算出ࡢ度誤差㏿ࠊ置誤差ࠊ࠾࡞

段を用い࡚計測ࠋࡇࡿࡍ参考ࠊ࡚ࡋ真値を計測ࡿࡍ方法ࡢ具体例を以ୗ示ࠋࡍ

㺏 試験車両設置ࠊ࡛࣓ࣛ࢝ࡓࡋ道路ୖ又ࡣ路側設置さ࣮࣐࢝ࡓࢀを撮影ࡋ

車両㏿度ࠊ置࣮࣐࢝真値をࡢ車両置ࠊࡾࡼࢀࡇࠋࡿࡍ通過時刻を記録࣮࣐࢝

ࠋࡿࡍ度㏿ࡓࡋ算出ࡾࡼ移動時間距離ࡢ間࣮࣐࢝真値をࡢ

㺐 路側等設置さࠊ࡛࣓ࣛ࢝ࡓࢀ評価ࣛンを通過ࡿࡍ車両を撮影ࠊࡋ通過時刻

を記録ࠊࡾࡼࢀࡇࠋࡿࡍ車両置ࡢ真値を࣓ࣛ࢝置ࠊ車両㏿度ࡢ真値を࣓ࣛ࢝

間ࡢ距離移動時間ࡾࡼ算出ࡓࡋ㏿度ࠋࡿࡍ

㺑 ７９０-低５８を搭載ࡓࡋ試験車両ࡢ走行軌跡情報ࠊࡾࡼ車両置車両㏿度を計測ࡍ

ࠋࡿ
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1. 適用範ᅖ

ᮏ検査࣐ニュࠊࡣࣝ路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࡢ検査方法ࡘい

࡚定ࠋࡿࡵ

「. 称ྡࣝニュ࣐

ᮏ࣐ニュྡࡢࣝ称ࠊࡣ 以ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࠕ 検査࣐ニュࠖࣝ

」. 検査条件

。1) 試験回路ࠊ 使用機器ࡣ標準的ࡢࡶ࡞を記載࡚ࡋいࠊࡵࡓࡿ 実㝿ࡢ試験࡛ྠࡣ等ࡢ

機 能ࠊ性能を᭷ࡿࡍࡢ測定器等を使用࡛ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡁ

。「) タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

ᮏ࣐ニュ࣮ࢹࢺࢫࢸࠊࡣ࡛ࣝタࡘい࡚ࠊ以ୗࡾ࠾ࡢ規定ࠋࡿࡍ

㺏 ࡍを使用ࡢࡶࡓࡗ則ンࠖࣛࢻタ作成ガ࣮ࢹ検査用ࠕࡢ㸶項ࠊࡣタ࣮ࢹࢺࢫࢸ

ࠋࡍ示前提条件をୗ記ࡢࡑࠋこࡿ

。㺏) 㸶項ࡢガࣛࢻン従࡚ࡗ移動ࡿࡍ歩行者࣭自転車等をࠊ検査対象࡛あࡿ㹂

㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࡢ検出方式応ࡓࡌ方法࡛ࠊ映像࣮ࢹタあࡿいࡣ電子࣮ࢹ

タ࡚ࡋ保存ࡢࡶࡓࡋを࣮ࢹࢺࢫࢸタ࣮ࢹࢺࢫࢸࠋࡿࡍタ࣮ࢹࢺࢫࢸࠊࡣタ再生

装置を利用࡚ࡋ検査対象ࡿࡍ㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器入力࡛ࡿࡁこࠋࡿࡍ

㺐 確認装置ࠊࡣ制御機直接接⥆ࡢࡑࠊࡋ処理内容を表示ࠊ確認࡛ࡿࡁパソコン等

をいうࠋ

㺑 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸷㸦センサ部出力試験㸧ࠊ㹁－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸯㸦温度試

験㸧࡛使用ࠕࡿࡍ試験用被写体ࠖࡣセンサ部࡛認識࡛ࡿࡁ物をཷ検社࡚用意ࠊࡋ使

用ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡍ
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4. 検査項目一覧

検査項目ࠊࡣ表4.1ࡿࡼこࠋ

表4.1 検査項目

検査࣐ニュࣝ 立会検査
検
査 番 号 検査項目 ᮏ 標準 指定端 ᮎ 装 置
区 共 通 ﾏ ﾆ ｭ 㺏 ﾙ 項目 項目
分 ﾏ ﾆ ｭ 㺏 ﾙ

㸿 A-臨****-001 構成検査 㸨 㸨 㸨
検
査 A-臨****-00「 構造検査 㸨 㸨 㸨

B-臨****-001 耐電ᅽ 㸨 㸨

B-臨****-00「 絶縁抵抗 㸨 㸨

B-臨****-00」 存ᅾ検知機能 㸨 㸨

B-臨****-004 検知除外機能 㸨 㸨

B-臨****-005 検知保持時間機能 㸨 㸨

B-臨****-006 検知応答時間 㸨 㸨
査

B-臨****-007 故㞀診断機能 㸨 㸨

B-臨****-008 センサ出力診断機能 㸨 㸨

B-臨****-009 センサ部出力 㸨 㸨

B-臨****-010 消費電力 㸨 㸨

（-臨****-001 温度 㸨 㸨 㸨
㹁

（-臨****-00「 電源電ᅽ変動 㸨 㸨 㸨
検

（-臨****-00」 電源瞬断࣭過渡電ᅽ 㸨 㸨 㸨
査

（-臨****-004 散水 㸨 㸨

備考 㸨ࡣ適用項目を示ࠋࡍ



」

5. 㸿検査方法

5.1 㸿－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸯㸦構成検査㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㸿－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸯及び

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ6.1ࡢ項ࠋࡿࡼ

5.「 㸿－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸰㸦構造検査㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㸿－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸰及び

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ6ࡢ.「項ࠋࡿࡼ
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6. 㹀検査方法

6.1 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸯 㸦耐電ᅽ試験㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㹀－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸯ࠋࡿࡼ

6.「 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸰㸦絶縁抵抗試験㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㹀－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸰ࠋࡿࡼ
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6.」 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸱㸦存ᅾ検知試験㸧

6.」.1 目的

存ᅾ検知動作を確認ࠋࡿࡍ

6.」.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ8.1.」項

6.」.」 使用機器

確認装置ࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࠊタ再生機器࣮ࢹࢺࢫࢸࠊタ࣮ࢹࢺࢫࢸ

6.」.4 試験回路

試験回路ࠊࡣᅗ6.1ࡿࡼこࠋ

制御部 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

模擬Ｉ㹒㹑路側 横断歩行者 タ࣮ࢹ 再生機器

機又ࡣ確認装置 検知情報 入力 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

ᅗ6.1 試験回路

6.」.5 試験方法

存ᅾ検ࡿけ࠾検知領域内ࠊࡋ入力タを制御部࣮ࢹࢺࢫࢸタ再生機器࡛࣮ࢹࢺࢫࢸ

知結果を模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装置࡛確認ࠋࡿࡍ

6.」.6 ุ定基準

ᮍ検知時間率ࠊ誤検知時間率ࡀ表6.1࡛ࡾ࠾ࡢあࡿこࠋ

表6.1 検知機能ุࡢ定基準

性能指標 感知出力

ᮍ検知時間率 㸳％以ୗ

誤検知時間率 10％以ୗ

ここ࡛ࠊᮍ検知時間率 ＝ ᮍ検知時間㸭総存ᅾ時間

誤検知時間率 ＝ 誤検知時間㸭検知時間 ࠋࡿࡍ
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6.4 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸲㸦検知除外機能試験㸧

6.4.1 目的

検知除外動作を確認ࠋࡿࡍ

6.4.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ8.1.」項。「)

6.4.」 使用機器

ࠊタ再生機器࣮ࢹࢺࢫࢸࠊタ࣮ࢹࢺࢫࢸ 模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装置

6.4.4 試験回路

試験回路ࠊࡣᅗ6.「ࡿࡼこࠋ

制御部 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

再生機器

模擬Ｉ㹒㹑路側 横断歩行者 タ࣮ࢹ タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

機又ࡣ確認装置 検知情報 入力

ᅗ6.「 試験回路

6.4.5 試験方法

ࡍ⥆⥅ࡀ検知ࡾࡼ物体等ࡓࡋ㸱分以ୖ停Ṇ࡚タ再生機器࡛検知領域内࣮ࢹࢺࢫࢸ

こࡿい࡚ࢀ確認装置࡛検知除外さࡣＩ㹒㹑路側機又ࠊࡋ入力タを制御部࣮ࢹࢺࢫࢸࡿ

ࠋࡿࡍを確認

6.4.6 ุ定基準

㸱分以ୖ停Ṇࡓࡋ物体等ࡾࡼ検知状態ࡀ㸱分⥅⥆ࡓࡋ後ࠊ検知除外さ࡚ࢀいࡿこࠋ

ࡋ存ᅾࡢ対象物ࡢࡑࡣ場合ࡓࢀ撤去さࡣくࡋࡶへ移動ࡀ対象物ࡓࢀ検知除外さࠊࡓࡲ

ࠋこࡿい࡚ࢀ解除さࡀい࡚検知除外機能࠾箇所ࡓ
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6.5 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸳㸦検知保持時間機能試験㸧

6.5.1 目的

検知保持時間を確認ࠋࡿࡍ

6.5.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ8.1.」項。」)

6.5.」 使用機器

確認装置ࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࠊタ再生機器࣮ࢹࢺࢫࢸࠊタ࣮ࢹࢺࢫࢸ

6.5.4 試験回路

試験回路ࠊࡣᅗ6.」ࡿࡼこࠋ

制御部 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

再生機器

模擬Ｉ㹒㹑路側 横断歩行者 タ࣮ࢹ タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

機又ࡣ確認装置 検知情報 入力

ᅗ6.」 試験回路

6.5.5 試験方法

タを࣮ࢹࢺࢫࢸࡿࡍ退出ࠊ進入ࡀ歩行者ࡢ㸯人タ再生機器࡛検知領域内࣮ࢹࢺࢫࢸ

制御部入力ࠊࡋ検知結果を模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装置࡛確認ࠋࡿࡍ

ᅗ6.4 検知保持時間ࡢタ࣑ンࢢ

6.5.6 ุ定基準

保持時間࣑ࣜ800ࡣ秒࡛あࡿこࠋ

 非検知 検知 

検知保持時間 

出力周期 

非検知 

検知出力 
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6.6 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸴㸦検知応答時間試験㸧

6.6.1 目的

検知応答時間を確認ࠋࡿࡍ

6.6.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ8.1.」。4)項

6.6.」 使用機器

確認装置ࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࠊタ再生機器࣮ࢹࢺࢫࢸࠊタ࣮ࢹࢺࢫࢸ

6.6.4 試験回路

試験回路ࠊࡣᅗ6.4ࡿࡼこࠋ

制御部 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

再生機器

Ｉ㹒㹑路側機又 横断歩行者 タ࣮ࢹ タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

確認装置ࡣ 検知情報 入力

ᅗ6.5 試験回路

6.6.5 試験方法

タを制御機࣮ࢹࢺࢫࢸࡿࡍ進入ࡀ歩行者ࡢ㸯人タ再生機器࡛検知領域内࣮ࢹࢺࢫࢸ

ࠋࡿࡍ確認装置࡛確認ࡣ検知応答時間を模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࠊࡋ入力

ᅗ6.6 検知応答時間ࡢタ࣑ンࢢ

6.6.6 ุ定基準

ࠋこࡿ秒以ୗ࡛あ࣑ࣜ400

 存ᅾ 非存ᅾ 

検知応答時間 

出力周期 

検知 

非検知 
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6.7 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸵㸦故㞀診断機能㸧

6.7.1 目的

故㞀診断機能ࡢ動作を確認ࠋࡿࡍ

6.7.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ8.「.1項

6.7.」 使用機器

模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装置

6.7.4 試験回路

試験回路ࠊࡣᅗ6.7ࡿࡼこࠋ

制御部

模擬Ｉ㹒㹑路側 横断歩行者

機又ࡣ確認装置 検知情報 信号入力

センサ部

ᅗ6.7 試験回路

6.7.5 試験方法

センサ部等を故㞀状態ࠊࡋ制御部故㞀を検出さࠊࡏ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装

置࠾い࡚出力を確認ࠋࡿࡍ

6.7.6 ุ定基準

故㞀検出時ࠊࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装置࠾い࡚横断歩行者検知情報ཷࡢ信ࡀ

停Ṇࠊࡋ感知器異常情報㸦㹂㹑㹑㹑感知器状態を異常㸧をཷ信ࡿࡍこࠋ
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6.8 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸶㸦センサ出力診断機能㸧

6.8.1 目的

センサ出力診断機能ࡢ動作を確認ࠋࡿࡍ

6.8.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ8.「.「項

6.8.」 使用機器

確認装置ࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࠊタ再生機器࣮ࢹࢺࢫࢸࠊタ࣮ࢹࢺࢫࢸ

6.8.4 試験回路

試験回路ࠊࡣᅗ6.8ࡿࡼこࠋ

制御部 タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

再生機器

模擬Ｉ㹒㹑路側 横断歩行者 タ࣮ࢹ タ࣮ࢹࢺࢫࢸ

機又ࡣ確認装置 検知情報 入力

ᅗ6.8 試験回路

6.8.5 試験方法

以ୗࡢ㸱種類࣮ࢹࢺࢫࢸࡢタを制御部入力ࡢࢀࡒࢀࡑࠊࡋ状態を検出さࠊࡏ模擬Ｉ

㹒㹑路側機又ࡣ確認装置࠾い࡚出力を確認ࠋࡿࡍ

。1) 気象条件࡞ᮏ装置ࡢ外部環境ࡢ要因࡛ࠊ検知必要࡞物理量ࡀ得ࠊࡎࢀࡽ性能を

確保࡛࡞ࡁい状態࣮ࢹࢺࢫࢸࡿ࡞タ

。「) 検知ࡀ多発ࡋࡶくࠊࡋ⥆⥅ࡣ通常考えうࡿ状態をୖ回ࡿ検知状態࣮ࢹࢺࢫࢸࡿ࡞

タࠋ

。」) ᮍ検知状態ࡀ連⥆的ࠊࡋ⥆⥅通常考えうࡿ状態をୖ回ࡿᮍ検知状態ࢺࢫࢸࡿ࡞

ࠋタ࣮ࢹ

6.8.6 ุ定基準

。1) 性能పୗ検出時ࠊࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装置࠾い࡚横断歩行者検知情報

ࠋこࡿࡍ㸧をཷ信ࡿࡍ感知器異常情報㸦計測状態を異常ࠊࡋ停Ṇࡀ信ཷࡢ

。「) 性能復ᖐ検出時ࠊࡣ模擬Ｉ㹒㹑路側機又ࡣ確認装置࠾い࡚感知器異常情報ཷࡢ信

ࠋこࡿࡍ停Ṇࡀ

。」) 6.8.5項。「)ࠊ。」)ࡢ検出設定値を変更࡛ࡿࡁこࠋ



11

6.9 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸷㸦センサ部出力試験㸧

6.9.1 目的

センサ部ࡢࡽ信号ࡢ出力を確認ࠋࡿࡍ

6.9.「 適用様書項目

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ

6.9.」 使用機器

出力確認装置ࠊ試験用被写体等

6.9.4 試験回路

試験ᅗࠊࡣᅗ6.9ࡿࡼこࠋ

信号出力

出力確認装置

制御部 試験用被写体等

信号入力

センサ部

㸦注㸧センサ部出力確認装置を直結ࡼࡶ࡚ࡋいࠋ

ᅗ6.9 試験回路

6.9.5 試験方法

センサ部ṇ面試験用被写体等を設置ࠋࡿࡍ

6.9.6 ุ定基準

出力確認装置࡛試験用被写体等を示ࡍ信号を確認࡛ࡿࡁこࠋ



1「

6.10 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸯㸮㸦消費電力試験㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㹀－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸱ࠋࡿࡼ



1」

7. 㹁検査方法

試験方法及びุ定基準ࠕࡣ警察交通安全施設端ᮎ装置 共通検査࣐ニュࠖࣝ及び以

ୗ示ࠋࡿࡍࡾ࠾ࡍ

7.1 㹁－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸯㸦温度試験㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㹁－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸯ࠋࡿࡼ

7.1.1 試験項目

。1) センサ部出力試験㸦㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸷㸧

。「) 存ᅾ検知試験㸦㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸱㸧

7.1.「 ุ定基準

。1) 試験項目ࡀṇ常࡛あࡿこࠋ

。「) 存ࡢ検知ࡀ確認࡛ࡿࡁこ㸦検知性能ࡢ確認ࡣ不要㸧ࠋ

7.「 㹁－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸰㸦電源電ᅽ変動試験㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㹁－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸰ࠋࡿࡼ

7.「.1 試験項目

存ᅾ検知試験㸦㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸱㸧

7.「.「 ุ定基準

存ᅾࡢ検知ࡀ確認࡛ࡿࡁこ㸦検知性能ࡢ確認ࡣ不要㸧ࠋ

7.」 㹁－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸱㸦電源瞬断࣭過渡電ᅽ試験㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㹁－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸱ࠋࡿࡼ

7.」.1 試験項目

存ᅾ検知試験㸦㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸱㸧

7.」.「 ุ定基準

存ᅾࡢ検知ࡀ確認࡛ࡿࡁこ㸦検知性能ࡢ確認ࡣ不要㸧ࠋ

7.4 㹁－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸲㸦散水試験㸧

警察交通安全施設端ᮎ装置ࠕ 共通検査࣐ニュࡢࠖࣝ㹁－㸯㸮㸮㸯－㸮㸮㸲ࠋࡿࡼ
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8.検査用࣮ࢹタ作成ガࣛࢻン

8.1 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸱㸦存ᅾ検知試験㸧

。1) 歩行方法

オࢪ࣮ࣝࢡョンや安全施設や付ᖏ設備遮蔽さ࡞ࢀい条件࡛15ࠊず…/し以ୗࡢ等㏿࡛ࠊ

検知領域を一定方向通行ࠊ走行ࡿࡍ単独ࡢ歩行者ࠊ自転車等ࠋࡿࡍ

。「) 歩行条件

以ୗࡼࡢう走行条件を規定ࠋࡿࡍ

㺏 環境条件

昼間ࡼ࠾び夜間࣮ࢹࢺࢫࢸࡢࢀࡒࢀࡑࠊタをྲྀ得ࠋࡿࡍ

㺐 検証時間

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࠕ 様書㸦臨時㸧ࠖ準ࠋࡿࡎ

8.「 㹀－臨㸨㸨㸨㸨－㸮㸮㸶㸦センサ出力診断機能㸧

センサ出力診断必要࡞状態ࡢ再現方法ࡘい࡚ࠊࡣ検査対象࡛あࡿ㹂㹑㹑㹑用歩行

者用感知器ࡢ検出方式応ࡓࡌ方法をཷ検社࡛決定ࠊࡓࡲࠋࡿࡍ必ࡶࡋࡎ歩行者ࡀ存ᅾ

ࠋࡿࡍࡢࡶい࡞ࡣ必要ࡿい࡚ࡋ
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9. 実フࢻ࣮ࣝ評価࣮ࢹタ

実フ࠾ࢻ࣮ࣝけࡿ任意ࡢ地点࡛実施ࡓࡋ評価࣮ࢹタを᭷ࠊࡋ書面࡛提出࡛ࡿࡁこ

ࠋこࡿࡍ評価条件を満足ࡍ示以ୗࠊ࠾࡞ࠋ

9.1 評価ࣟࢡ࣐

。1) 評価方法

センサ部単体ࡢ計測領域ࡢ中ࡢ各エࣜを通過ࡿࡍ物体ࡘい࡚以ୗࡢ要領࡛計

測を行うࠋ

㺏 評価時間

歩行者ࡀ通行可能࡞時間ᖏ㸦歩行者信号灯器ࡀ青青点滅㸧ࠋࡿࡍ

㺐 検知対象

計測ࡿࡍ物体ࡣ以ୗࡢ通ࠋࡿࡍࡾ

歩道検知エࣜ単存ᅾࡿࡍ歩行者や自転車等ࠋࡿࡍ。㺏)

。㺐) 信号機ࠊ標識等ࡢ交通安全施設やガ࣮࣮ࣝࣞࢻ等ࡢ道路付ᖏ設備又ࡣ検知エࣜ

検ࡢい領域࡞ࡏ見通ࡽセンサࠊࢀ遮蔽さ࡚ࡗࡼ車両ࡿࡍ停Ṇࡣくࡋを走行若

知対象ࡣ除外ࠋࡿࡍ

㺑 評価指標

評価指標ࠊ࡚ࡋ以ୗ定ࡿࡵ検知時間率㸦ᮍ検出時間率誤検出時間率㸧を

用いࠋࡿ

ᮍ検知時間率＝ ᮍ検知時間

総存ᅾ時間

誤検知時間率＝ 誤検知時間

検知時間

路車協調型普及版㹂㹑㹑㹑ࠕࠊࡣい࡚ࡘ条件ࡢᮍ検知時間や誤検知時間ࠊࡋࡔࡓ

用歩行者用感知器 様書㸦臨時㸧ࠖ準ࠋࡿࡎ

。「) 評価環境及び評価࣮ࢹタ数

様々࡞環境条件࡛ୖ記評価指標を求ࠋࡿࡵ環境条件ࡣ࡚ࡋ表9.1示ࡍ○を付記

連⥆ࡓࡋ総存ᅾ時間及び検知時間ࡶ対象横断歩道を㸳往復ࡓࡋࡿࡍ条件ࡘい࡚ࠊ

回数を㸯セッ࡚ࡋࢺ㸳セッࡘࡎࢺ評価を行うࠋ
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表9.1 環境条件表

時間ᖏ

。「)通常環境ࡢ組ࡳ合わࡏ 昼 夜 日照ࡀ徐々変化

薄暮又ࡣ薄明

天 晴ࢀ 自由流 ○

。1) 。」)候 ○ ○

× 曇ࡾ 自由流 ○

交

通 雨天 自由流 ○ ○ ―

流

注 夜間ࠊࡣ晴ࢀ曇ࡢࡾ区ู࡞ࡀいࡵࡓ㸯࣮ࣝࢢプ1。ࠋࡿࡍ)

センサ部ࡢ感知媒体࡚ࡋ画像情報を用いࡿ場合適用ࠋࡿࡍ。「)

薄暮ࠊࡣ晴ࢀ曇ࡢࡾ区ู࡞ࡀいࡵࡓ㸯࣮ࣝࢢプࠋࡿࡍ㸦雨天ࡣ対象外㸧。」)



 

 

 

別添㸶 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

㹇㹒㹑路側機 無線式普及版㹂㹑㹑㹑用 

通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン規格㸦案㸧 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

「016ᖺ 㸱᭶ 

 

 

一般社団法人 㹓㹒㹋㹑協会 
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1 

1. 適用範ᅖ 

1.1 適用範ᅖ 

 本規格700ࠊࡣ㹋㹆ど帯ࢆ活用ࡓࡋ㹇㹒㹑路側機ࡽ㹂㹑㹑㹑 。1)対応車載通信機提

供さࡿࢀ㹂㹑㹑㹑安全運転支援࣒ࢸࢫࢩ関ࡿࡍ情報ࢆ対象࣓ࡢࡑࠊ࡚ࡋッࡢࢪ࣮ࢭ

形式ࢆ規定࡛ࡢࡶࡓࡋあࠋࡿ 

 㹇㹒㹑路側機㹂㹑㹑㹑対応車載通信機ࠊࡣ本規格࡛規定ࡓࡋ形式基࡙い࡚通信ࢆ

 ࠋい࡞ࡽ࡞ࡤࢀけ࡞࡛ࡢࡶࡿࡍ保証ࢆ伝㐩ࡢ情報ࠊい࡚࠾ࡾ限ࡿࡍ

   本規格ࡢ適用範ᅖࢆᅗ1.1示ࠋࡍ 

    注。1)  ）三Ｎ不ＮＳＬ ８ＦＫＪ図と ８つＵＵＴ三図 ８と囲図Ｊm囲 

 

 

㹇㹒㹑路側機 

 

 

 

 

 
 

㹂㹑㹑㹑対応 

車載通信機 

 

                   太線ࠊࡣ規格ࡢ範ᅖࢆ示ࠋࡍ 

 

ᅗ1.1 適用範ᅖ 

 

1.「 制定ࡢ趣᪨及び経緯 

㹂㹑㹑㹑㸦ࣞࣝ࣋Ⅱ㸧࠾い࡚ࠊࡣගビ࣮コン࣭電波併用ࡢࡵࡓࡢ࣒ࢸࢫࢩ路車間通

信規格5.8ࠕ࡚ࡋ㹅㹆ど 帯㸭700㹋㹆ど 帯無線式㹂㹑㹑㹑用 通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン

㸦ග࣭電波実験㸧規格ࠖࡀ規定さ࡚ࢀいࠋࡿ 

本書700ࠊࡣ㹋㹆ｚ帯電波ࢆ活用ࡓࡋ㹇㹒㹑路側機適用ࡿࡍ路車間通信規格ࢆ規定ࡍ

 ࠋࡿ

 

「. 規格ྡࡢ称 

  本規格ྡࡢ称ࠊࡣ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ 

 ン規格ࠖࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉ㹇㹒㹑路側機 無線式普及版㹂㹑㹑㹑用 通信ࠕ 

 

」. 一般㡯 

本書࡛参照さࡿࢀ規格ࠕࠊࡣ㹇㹒㹑無線路側機 通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン㸦実験㸧共通

規格ࠖࢆ参照ࡢこࠋ 

 

4. インࢱフࢫ࣮࢙ 

 通信࠾けࡿ基本的࡞条件ࠕࠊࡣ㹇㹒㹑路側機 通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン㸦実験㸧共通

規格ࠖࢆ参照ࡢこࠋ 

 

5. 運用規定等 

別途ࠊ規定ࠋࡿࡍ 



 

「 

6. 情報提供ࡢ概要 

6.1 㹂㹑㹑㹑用࣓ッࡢࢪ࣮ࢭ種別 

6.1.1 㹂㹑㹑㹑用࣓ッࡢࢪ࣮ࢭ概要 

  㹇㹒㹑路側機ࡽ提供ࡿࡍ㹂㹑㹑㹑࣓ッࡢࢪ࣮ࢭ種別概要ࢆ表6.1示ࠋࡍ 

ࢪ࣮ࢭ共通࣓ッࠕࡿࢀ提供さࢫ全サ࣮ビࡢ㹂㹑㹑㹑ࠊ࠾࡞   提࡚ࡌ応ࢫサ࣮ビࠊࠖ

供さࠕࡿࢀ個別࣓ッࡀࠖࢪ࣮ࢭあࠋࡿ 

 

表6.1 ࣓ッࡢࢪ࣮ࢭ概要 

㹇㹂 

    

種別 

 

 区ศ        提供 

 ༢位  

         ࣓ッࡢࢪ࣮ࢭ概要 

 

㸯 

 

㐨路線形情報 

 

共通 

 

交差点 

 

ノ࣮ࡢࢻᗙ標情報等ࠊ㐨路関ࡿࡍ情報 

 

㸰 サ࣮ビࢫ 

支援情報 

共通 

 

交差点 

 

提供ࡢ࣒ࢸࢫࢩ内容や提供࣒ࢸࢫࢩ必要

 㐨程距離情報࡞

㸱 

 

信号情報 

 

個別 

 

交差点 

 

信号灯色やṧ秒数ࡢ情報 

 

㸲 

 

予備    

㸳 

 

規制情報 

 

個別 

 

交差点 

 

規制内容や規制条件ࡢ情報 

 

㸴 

 

車両検知情報 

 

個別 

 

 ンサࢭ

 

 情報ࡢ位置や㏿ᗘࡢ車両ࡓࡋンサ࡛検知ࢭ

 

㸵 

 

横断歩行者 

検知情報 

個別 

 

 ンサࢭ

 

 存在情報ࡢ歩行者ࡓࡋンサ࡛検知ࢭ

 

㸶～

1重 

Ⓩ録予備 － － － 

 

 

 

 

 

 



 

」 

6.1.「 㹂㹑㹑㹑࣓ッࢭࢪ࣮ࢭッࢺ 

  㹂㹑㹑㹑ࡢ提供サ࣮ビࢫศ類毎提供ࡀ必要࣓࡞ッࡢࢪ࣮ࢭ組ࡳ合わࢆࡏ㹂㹑㹑㹑࣓

ッࢭࢪ࣮ࢭッࢺ定義ࠋࡿࡍ共通࣓ッ࡛ࢪ࣮ࢭあࠕࡿ㐨路線形情報 支援ࢫサ࣮ビࠕࠊࠖ

情報ࠖ及びサ࣮ビࢫ応ࡓࡌ個別࣓ッ࣓࡚ࡗࡼࢪ࣮ࢭッࢭࢪ࣮ࢭッࢆࢺ構成ࠋࡿࡍ

提供サ࣮ビࢫศ類࣓ッࢭࢪ࣮ࢭッࡢࢺ対応ࢆ表5.「示ࠋࡍ 

㐨路線形情ࡿあ࡛ࢪ࣮ࢭ共通࣓ッࠊࡶ場合࡛ࡿࡍ提供時ྠࢆࢫサ࣮ビࡢ複数ࠊ࠾࡞ 

報  ࠋࡿࢀ提供さࡳࡢࢪ࣮ࢭ㸯࣓ッ交差点毎ࡿ提供༢位࡛あࡣ支援情報ࠖࢫサ࣮ビࠕࠊࠖ

 

表6.「 提供サ࣮ビࢫศ類࣓ッࢭࢪ࣮ࢭッࢺ 

㹂㹑㹑㹑サ࣮ビࢫศ類 㹂㹑㹑㹑࣒ࢸࢫࢩ例  㹂㹑㹑㹑࣓ッࢭࢪ࣮ࢭッࢺ 

信号情報提供サ࣮ビࢫ 

 

 

信号見落ࡋ防Ṇ支援 

 ࣒ࢸࢫࢩ

Ⓨ進遅ࢀ防Ṇ支援ࢫࢩ

 ࣒ࢸ

㐨路線形情報 

サ࣮ビࢫ支援情報 

信号情報 

規制情報提供サ࣮ビࢫ 

 

 

一時停Ṇ規制見落ࡋ

防Ṇ支援࣒ࢸࢫࢩ 

 

㐨路線形情報 

サ࣮ビࢫ支援情報 

規制情報 

車両検知情報提供サ࣮ビࢫ 

 

 

 

右折時衝突防Ṇ支援ࢩ

 ࣒ࢸࢫ

ᕥ折時衝突防Ṇ支援ࢩ

 ࣒ࢸࢫ

㐨路線形情報 

サ࣮ビࢫ支援情報 

車両検知情報 

 

歩行者検知情報提供サ࣮ビࢫ 

 

 

㸦右折ඛ㸧歩行者横断

見落ࡋ防Ṇ支援ࢫࢩ

 ࣒ࢸ

㐨路線形情報 

サ࣮ビࢫ支援情報 

横断歩行者検知情報 
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 定義ࡢ情報ࢡンࣜン࢘ࢲ .7

7.1 共通࣊ッࢲ 

各࣓ッࢪ࣮ࢭ付さࡿࢀ共通࣊ッࡢࢲ構成ࠕࡣ㹇㹒㹑無線路側機 通信࣮ࢣࣜࣉ

 ࠋこࡢ参照ࢆン㸦実験㸧共通規格ࠖࣙࢩ

 

7.「 ࣓ッࢪ࣮ࢭ固᭷情報 

7.「.1 㐨路線形情報 

㐨路線形情報ࡢ構成ࢆ表7.1示ࠋࡍ 

  

表7.1 㐨路線形情報ࡢ構成 

構成㹂㹄㸭㹂㹃 表現形式 コ࣮ࢻ 備考 

）達Ｄ提供点管理番号 

 ）道Ｄ都㐨府県コ࣮ࢻ ＧＮＳ。8) 道-「  

）道Ｄ提供点種別コ࣮ࢻ ＧＮＳ。1) 道-4  

）道Ｄ交差点I）㸭༢路I） ＧＮＳ。15) （-「  

）達Ｄ提供点ᗙ標情報 

 ）達Ｄ緯ᗘ 

 ）道Ｄ緯ᗘ㸦ᗘ㸧 ＧＮＳ。8) B-1  

 ）道Ｄ緯ᗘ㸦ศ㸧 ＧＮＳ。8) B-「  

 ）道Ｄ緯ᗘ㸦1/100秒㸧 ＧＮＳ。16) B-」  

）達Ｄ経ᗘ   

 ）道Ｄ経ᗘ㸦ᗘ㸧 ＧＮＳ。重) B-4  

 ）道Ｄ経ᗘ㸦ศ㸧 ＧＮＳ。7) B-5  

 ）道Ｄ経ᗘ㸦1/100秒㸧 ＧＮＳ。16) B-6  

）道Ｄ高ᗘ ＧＮＳ。16) B-7  

  ）道Ｄ接⥆方路数㸦㹇㸧 ＧＮＳ。8) ）-11  

  ）達Ｄ方路情報㸸㸯 

）道Ｄ方路I） ＧＮＳ。8) （-4  

）道Ｄ方路接⥆方位 ＧＮＳ。8) 達-1  

）道Ｄ流入㸭流出区ศコ࣮ࢻ ＧＮＳ。8) 道-5  

）道Ｄ流入方路情報࣏インࢱ ＧＮＳ。16) 達-「  

）道Ｄୗ流路線情報࣏インࢱ ＧＮＳ。16) 達-」  

  㸸 

）達Ｄ方路情報㸸㹇 
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方路情報㸦㸯㸧－）達Ｄ流入方路情報 

）道Ｄ方路ノ࣮ࢻ数㸦㹈㸧 ＧＮＳ。8) 達-4  

）道Ｄศ岐ノ࣮ࢻ数 ＧＮＳ。8) 達-5  

）道Ｄศ流ノ࣮ࢻ数 ＧＮＳ。8) 達-6 未使用。0ࢆ設定) 

）道Ｄ合流ノ࣮ࢻ数 ＧＮＳ。8) 達-7 未使用。0ࢆ設定) 

）達Ｄノ࣮ࢻ属性情報㸸㸯 

 ）道Ｄノ࣮ࢻI） ＧＮＳ。8) （-5  

）道Ｄノ࣮ࢻ種別コ࣮ࢻ ＧＮＳ。8) 道-6  

）達Ｄノ࣮ࢻᗙ標情報  

 ）達Ｄ緯ᗘ 

 ）達Ｄ経ᗘ 

 ）道Ｄ高ᗘ ＧＮＳ。16) B-7  

）道Ｄ進行方位 ＧＮＳ。8) 達-8  

）道Ｄ流入車線数 ＧＮＳ。8) 達-重  

）道Ｄศ岐㸭ศ流㸭合流情報࣏

インࢱ 

ＧＮＳ。16) 達-10  

）道Ｄノ࣮ࢻ属性拡張情報࣏イ

ンࢱ㸦将来用㸧 

ＧＮＳ。16) 達-11  

  㸸 

）達Ｄノ࣮ࢻ属性情報㸸㹈 

 

 

   方路情報㸦㸯㸧－流入方路情報－）達Ｄศ岐情報×㸦ศ岐ノ࣮ࢻ数＋流入路停Ṇ線ノ࣮

 㸧ࢻ

）道Ｄศ岐方路数㸦㹉㸧 ＧＮＳ。8) 達-1「  

）達Ｄศ岐方路属性情報㸸㸯 

 ）道Ｄ流入㸭流出区ศコ࣮ࢻ ＧＮＳ。8) 道-5  

）道Ｄศ岐接⥆方位 ＧＮＳ。8) 達-1」  

  㸸 

）達Ｄศ岐方路属性情報㸸㹉 
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   方路情報㸦㸯㸧－流入方路情報－）達Ｄศ流情報×㸦ศ流ノ࣮ࢻ数㸧                             

）道Ｄศ流方路数㸦㹊㸧 ＧＮＳ。8) 達-14  

）達Ｄศ流方路属性情報㸸㸯 

 ）道Ｄศ流接⥆方位 ＧＮＳ。8) 達-15  

）道Ｄ方路ノ࣮ࢻ数 㸦㹋㸧 ＧＮＳ。8) 達-4  

）道Ｄศ岐ノ࣮ࢻ数 ＧＮＳ。8) 達-5  

）達Ｄノ࣮ࢻ属性情報㸸㸯               

   㸸                               

）達Ｄノ࣮ࢻ属性情報㸸㹋               

  㸸 

）達Ｄศ流方路属性情報㸸㹊 

 

 

方路情報㸦㸯㸧－流入方路情報－）達Ｄ合流情報×㸦合流ノ࣮ࢻ数㸧 

）道Ｄ合流接⥆方位 ＧＮＳ。8) 達-16  

）道Ｄ方路ノ࣮ࢻ数 㸦㹌㸧 ＧＮＳ。8) 達-4  

）道Ｄศ岐ノ࣮ࢻ数 ＧＮＳ。8) 達-5  

）達Ｄノ࣮ࢻ属性情報㸸㸯           

㸸 

）達Ｄノ࣮ࢻ属性情報㸸㹌     

  

 

   方路情報㸦㸯㸧－）達Ｄୗ流路線情報                          

）道Ｄୗ流交差点数㸦㹍㸧 ＧＮＳ。8) 達-17  

）達Ｄୗ流交差点属性情報㸸㸯 

 ）道Ｄ交差点I） ＧＮＳ。16) （-「  

）達Ｄ流入方路情報               

  㸸 

）達Ｄୗ流交差点属性情報㸸㹍 

 

              㸸 

 

方路情報㸸㹇－）達Ｄ流入方路情報 

方路情報㸸㹇－）達Ｄୗ流路線情報 

 

。1) 㹂㹄＿提供点管理番号 

提供点ࡢ種別提供点ࢆ識別ࡢࡵࡓࡿࡍ管理番号ࢆ表ࠋࡍ 

。「) 㹂㹄＿提供点ᗙ標情報   

提供点ࡀ交差点ࡢ場合ࠊ交差点ࡢ中心位置相当ࡢ絶対ᗙ標㸦緯ᗘ࣭経ᗘ࣭高ᗘ㸧ࢆ

表ࠊࡋこࡢ位置ࢆ右折待ࡕ位置࡚ࡋ௦替ࠋࡿࡍ提供点ࡀ༢路ࡢ場合ࠊ㐨路線形情報ࡢ
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ୗ流終点ノ࣮ࡢࢻ絶対ᗙ標㸦緯ᗘ࣭経ᗘ࣭高ᗘ㸧ࢆ表ࠋࡍ 

。」) 㹂㹄＿緯ᗘ 

緯ᗘ㸦ᗘࠊศ1/100ࠊ秒㸧ࢆ表ࠋࡍ 

。4) 㹂㹄＿経ᗘ 

経ᗘ㸦ᗘࠊศ1/100ࠊ秒㸧ࢆ表ࠋࡍ 

。5) 㹂㹄＿方路情報 

対象方路ࡢ属性情報ࠊ㹂㹄＿流入方路情報及び㹂㹄＿ୗ流交差点情報ࡢ格納位置

 ࠋࡿࡍ格納ࢆ情報ࢱイン࣏ࡍ示ࢆ

。6) 㹂㹄＿流入方路情報 

流入方路属ࡿࡍノ࣮ࢻ数ࠕノ࣮ࢻ属性情報ࠖࢆ格納ࠋࡿࡍ 

い࠾場合ࡓࢀ追加㸭削除さࡢࢻノ࣮ࠊ࡚ࡗࡼ㐨路構造変ࡿࡼᕤ等ࠊ࠾࡞

 ࠋࡿࢀ格納さ㡰番ࡀ࡛ࡲࢻ停Ṇ線ノ࣮ࡽࢻ起点ノ࣮ࡢ流側ୖࡣࢻノ࣮ࠊࡶ࡚

。7) 㹂㹄＿ノ࣮ࢻ属性情報 

ノ࣮ࢻ㹇㹂ࠊノ࣮ࢻ種別コ࣮ࢻ等ࡢノ࣮ࡢࢻ属性情報ࢆ表ࠋࡍ 

。8) 㹂㹄＿ノ࣮ࢻᗙ標情報 

  ノ࣮ࡢࢻ絶対ᗙ標㸦緯ᗘ࣭経ᗘ࣭高ᗘ㸧ࢆ表ࠋࡍ 

。重) 㹂㹄＿ศ岐情報 

ࣜンࢡ途中࡛ࡢ流出入ศ岐地点ࡢ情報ࢆ表ࠊࡋศ岐方路数ࠕศ岐方路属性情報ࠖ

 ࠋࡿࡍ格納ࢆ

。10) 㹂㹄＿ศ岐方路属性情報 

ศ岐方路ࡢ属性࡚ࡋศ岐方位等ࡢ情報ࢆ表ࠋࡍ 

。11) 㹂㹄＿ศ流情報 

サ࣮ビࢫ対象方路ࡀ物理的複数ࡢサ࣮ビࢫ対象方路ศ離ࡿࡍ地点ࡢ情報ࢆ表

 ࠋࡿࡍ格納ࢆศ流方路属性情報ࠖࠕศ流方路数ࠊࡋ

。1「) 㹂㹄＿ศ流方路属性情報 

ศ流方路属ࡿࡍノ࣮ࢻ数ࠕノ࣮ࢻ属性情報ࠖࢆ格納ࠋࡿࡍ 

ศ流 方ࠊࡓࡲࠋࡿࢀ格納さ㡰番ࡽศ流路ࡢᕥ側ࡣศ流方路属性情報ࠖࠕࠊ࠾࡞

路࠾けࡿノ࣮ୖࡣࢻ流ࡽ㡰番格納さࠋࡿࢀ 

。1」) 㹂㹄＿合流情報 

サ࣮ビࢫ対象方路ࡢサ࣮ビࢫ対象方路ࡀ途中合流ࡿࡍ地点ࡢ情報ࢆ表ࠊࡋ接⥆

方位等ࡢ属性情報ࠕノ࣮ࢻ属性情報ࠖࢆ格納ࠋࡿࡍ 

。14) 㹂㹄＿ୗ流路線情報 

ୗ流路線属ࡿࡍ交差点数ࠕୗ流交差点属性情報ࠖࢆ格納ࠋࡿࡍ 

 ࠋࡿࢀ格納さ㡰番ࡽ交差点ࡢ流ୖࡣୗ流交差点属性情報ࠖࠕࠊ࠾࡞  

。15) 㹂㹄＿ୗ流交差点属性情報  

ୗ流交差点㹇㹂ୗ流交差点ࡢサ࣮ビࢫ対象方路ࠕࡢ流入方路情報ࠖࢆ表ࠋࡍ 

 ࠋࡿࡍࡳࡢ一方路ࡣ対象方路ࢫサ࣮ビࡿけ࠾ୗ流交差点ࠊ࠾࡞



 

8 

7.「.「 サ࣮ビࢫ支援情報 

サ࣮ビࢫ支援情報ࡢ構成ࢆ表7.「示ࠋࡍ 

 

表7.「 サ࣮ビࢫ支援情報ࡢ構成 

構成㹂㹄㸭㹂㹃 表現形式 コ࣮ࢻ 備考 

）達Ｄ提供点管理番号 

 ）道Ｄ都㐨府県コ࣮ࢻ ＧＮＳ。8) 道-「  

）道Ｄ提供点種別コ࣮ࢻ ＧＮＳ。1) 道-4  

）道Ｄ交差点I）㸭༢路I） ＧＮＳ。15) （-「  

）道Ｄ提供対象個別࣓ッࢪ࣮ࢭ ＧＮＳ。16) G-1  

）道Ｄサ࣮ビࢫ方路数㸦㹇㸧 ＧＮＳ。8) ）-1「  

）達Ｄサ࣮ビࢫ方路情報㸸㸯  

 ）道Ｄ方路I） ＧＮＳ。8) （-4  

）道Ｄ予備㸶 ＧＮＳ。8) ）-8  

 ）道Ｄ流入㸭流出区ศコ࣮ࢻ ＧＮＳ。8) 道-5  

 ）道Ｄ予備㸶 ＧＮＳ。8) ）-8  

 ）道Ｄサ࣮ビࢫ起点ノ࣮ࢻI） ＧＮＳ。8) G-」  

）道Ｄ方路対応サ࣮ビࢫ内容情

報࣏インࢱ 

ＧＮＳ。16) G-4  

）道Ｄ方路対応サ࣮ビࢫ距離情

報࣏インࢱ 

ＧＮＳ。16) G-5  

  㸸 

）達Ｄサ࣮ビࢫ方路情報㸸㹇 

                           

 

   サ࣮ビࢫ方路情報㸦㸯㸧－）達Ｄ方路対応サ࣮ビࢫ内容情報                          

）道Ｄ方路提供サ࣮ビࢫ数㸦㹈㸧 ＧＮＳ。8) G-6  

）達Ｄサ࣮ビࢫ情報㸸㸯  

 ）道Ｄ࣒ࢸࢫࢩ種別コ࣮ࢻ ＧＮＳ。8) 道-8  

）道Ｄ࣒ࢸࢫࢩ関連情報 ＧＮＳ。8) G-7  

 㸸 

）達Ｄサ࣮ビࢫ情報㸸㹈 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

重 

      サ࣮ビࢫ方路情報㸦㸯㸧－）達Ｄ方路対応サ࣮ビࢫ距離情報                          

  ）道Ｄサ࣮ビࢫ距離情報数㸦㹉㸧 ＧＮＳ。8) G-8  

  ）達Ｄサ࣮ビࢫ距離情報㸸㸯 

 ）道Ｄサ࣮ビࢫ距離種別コ࣮ࢻ ＧＮＳ。8) 道-重  

  ）達Ｄ対象点情報 

   ）道Ｄ対象点ノ࣮ࢻI） ＧＮＳ。8) G-重  

  ）達Ｄノ࣮ࢻᗙ標情報 

   ）達Ｄ緯ᗘ 

   ）道Ｄ緯ᗘ㸦ᗘ㸧 ＧＮＳ。8) B-1  

  ）道Ｄ緯ᗘ㸦ศ㸧 ＧＮＳ。8) B-「  

  ）道Ｄ緯ᗘ㸦1/100秒㸧 ＧＮＳ。16) B-」  

  ）達Ｄ経ᗘ 

   ）道Ｄ経ᗘ㸦ᗘ㸧 ＧＮＳ。重) B-4  

  ）道Ｄ経ᗘ㸦ศ㸧 ＧＮＳ。7) B-5  

  ）道Ｄ経ᗘ㸦1/100秒㸧 ＧＮＳ。16) B-6  

  ）道Ｄ予備㸶 ＧＮＳ。16) ）-8  

  ）道Ｄ㐨程距離情報 ＧＮＳ。16) G-10  

  㸸 

）達Ｄサ࣮ビࢫ距離情報㸸㹉 

 

            㸸 

 

サ࣮ビࢫ方路情報㸸㹇－）達Ｄ方路対応サ࣮ビࢫ内容情報 

サ࣮ビࢫ方路情報㸸㹇－）達Ｄ方路対応サ࣮ビࢫ距離情報 

                            

。1) 㹂㹄＿提供点管理番号 

提供点ࡢ種別提供点ࢆ識別ࡢࡵࡓࡿࡍ管理番号ࢆ表ࠋࡍ 

。「) 㹂㹄＿サ࣮ビࢫ方路情報 

対象方路ࡢ属性情報ࠊ対象方路ࡽ提供さࡿࢀサ࣮ビࡢࢫ起点情報及び対応ࡿࡍ㹂

㹄＿方路対応サ࣮ビࢫ内容情報㹂㹄＿方路対応サ࣮ビࢫ距離情報ࡢ格納位置ࢆ示ࡍ

 ࠋࡍ表ࢆ情報ࢱイン࣏

。」) 㹂㹄＿方路対応サ࣮ビࢫ内容情報 

対象方路ࡽ提供さࡢ࣒ࢸࢫࢩࡿࢀ数提供࣒ࢸࢫࢩ種別ࢆ識別ࡢࡵࡓࡿࡍ情報ࢆ

表ࠋࡍ 

。4) 㹂㹄＿サ࣮ビࢫ情報 

提供ࡢ࣒ࢸࢫࢩ種別コ࣮ࢻ及び࣒ࢸࢫࢩ対応ࡓࡋ個別࣓ッࢆࢪ࣮ࢭ識別ࡵࡓࡿࡍ

 ࠋࡍ表ࢆ関連情報࣒ࢸࢫࢩࡢ

。5) 㹂㹄＿方路対応サ࣮ビࢫ距離情報 

対象方路ࡢ提供ࡀ࣒ࢸࢫࢩ必要ࡿࡍサ࣮ビࢫ距離情報ࢆ表ࠋࡍ 

対ࠕࡽ位置ࢻノ࣮ࡿࢀ格納さ起点情報ࠖࢫサ࣮ビࠕࠊࡣ距離情報ࢫサ࣮ビࠊ࠾࡞
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象点情報ࠖ格納さࡿࢀノ࣮ࢻ位置ࡢ࡛ࡲ㐨程距離࣒ࢸࢫࢩࠋࡿࡍ対応ࡓࡋサ࣮

ビࢫ距離情報ࡢ種別ࡘい࡚ࡣศ冊ࢆ参照ࡢこࠋ 

。6) 㹂㹄＿サ࣮ビࢫ距離情報 

サ࣮ビࢫ距離情報ࡢ種別コ࣮ࢻ及びࠕ対象点情報ࠖࢆ格納ࠋࡿࡍ 

。7) 㹂㹄＿対象点情報 

サ࣮ビࢫ距離情報ࡢ目標ࡿ࡞対象点ノ࣮ࡢࢻ属性情報ࢆ表ࠋࡍ 

。8) 㹂㹄＿ノ࣮ࢻᗙ標情報 

対象点ノ࣮ࡢࢻ絶対ᗙ標情報㸦緯ᗘ࣭経ᗘ࣭高ᗘ㸧ࢆ表ࠋࡍ対象点ࡀ㐨路線形情報

交差点中心位置ࠕࡿ࡞無効値ࡀ㹇㹂ࢻ㸦ノ࣮ࢻいノ࣮࡞ࢀ格納さ 位ࡕ右折待ࠕࠊࠖ

置 横断歩㐨手前ࠕࡣ操舵開始地点ࠖ又ࠕࠊࠖ 減㏿目標ࣛイン位置ࠕࠊࠖ 㸧ࠖࡢ場合絶対ᗙ

標情報ࢆ格納ࠋࡿࡍ 

ࡍ格納ࢆ無効値ࠊࡣ省略時ࠊࡋ省略ྍࢆ格納ࡢ絶対ᗙ標情報ࠊࡣ場合ࡢࡢࡑ

 ࠋࡿ
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7.「.」 信号情報 

信号情報ࡢ構成ࢆ表7.」示ࠋࡍ 

 

表7.」 信号情報ࡢ構成 

構成㹂㹄㸭㹂㹃 表現形式 コ࣮ࢻ 備考 

）達Ｄ提供点管理番号 

 ）道Ｄ都㐨府県コ࣮ࢻ ＧＮＳ。8) 道-「  

）道Ｄ提供点種別コ࣮ࢻ ＧＮＳ。1) 道-4  

）道Ｄ交差点I）㸭༢路I） ＧＮＳ。15) （-「  

）道Ｄ予備㸶 ＧＮＳ。8) ）-8  

）道Ｄ࣒ࢸࢫࢩ状態 ＧＮＳ。8) H-1  

）道Ｄイ࣋ンࢺカ࢘ンࢱ ＧＮＳ。8) H-「  

）道Ｄ車灯器数 ＧＮＳ。8) H-」  

）道Ｄ歩灯器数 ＧＮＳ。8) H-4  

）道Ｄ接⥆方路数㸦㹇㸧 ＧＮＳ。8) ）-11  

）道Ｄサ࣮ビࢫ方路数㸦㹈㸧 ＧＮＳ。8) ）-1「  

）達Ｄサ࣮ビࢫ方路信号情報㸸㸯  

 ）道Ｄ方路I） ＧＮＳ。8) （-4  

）道Ｄ信号通行方向情報᭷無 

フࣛࢢ 

ＧＮＳ。1) H-5  

）道Ｄ予備㸵 ＧＮＳ。7) ）-7  

）道Ｄ信号通行方向情報 ＧＮＳ。8) H-6  

）道Ｄ車灯器情報࣏インࢱ㸸㸯 ＧＮＳ。16) H-7  

 㸸 

）道Ｄ車灯器情報࣏インࢱ㸸㹇 ＧＮＳ。16) H-7  

）道Ｄ歩灯器情報࣏インࢱ㸸㸯 ＧＮＳ。16) H-8  

 㸸 

）道Ｄ歩灯器情報࣏インࢱ㸸㹇 ＧＮＳ。16) H-8  

    㸸 

 ）達Ｄサ࣮ビࢫ方路信号情報㸸㹈 

 

 



 

1「 

  ）達Ｄ車灯器情報㸦ェ車灯器数㸧 

）道Ｄ車灯器I） ＧＮＳ。4) （-6  

）道Ｄ灯色出力変数㸦㹉㸧 ＧＮＳ。4) H-重  

）達Ｄ車両灯器情報㸦㸯㸧 

 ）道Ｄ丸信号灯色表示 ＧＮＳ。8) H-10  

）道Ｄ青矢信号表示方向 ＧＮＳ。8) H-11  

）道Ｄカ࢘ン࢘ࢲࢺン停Ṇフࣛ

 ࢢ

ＧＮＳ。1) H-1「  

）道Ｄ最小ṧ秒数㸦0.1秒㸧 ＧＮＳ。15) H-1」  

）道Ｄ最大ṧ秒数㸦0.1秒㸧 ＧＮＳ。16) H-14  

 㸸 

）達Ｄ車両灯器情報㸸㹉 

 

）達Ｄ歩灯器情報㸦ェ歩灯器数㸧 

）道Ｄ歩灯器I） ＧＮＳ。4) （-7  

）道Ｄ灯色出力変数㸦㹊㸧 ＧＮＳ。4) H-重  

）達Ｄ歩行者灯器情報㸸㸯 

 ）道Ｄ歩行者信号表示 ＧＮＳ。8) H-15  

）道Ｄカ࢘ン࢘ࢲࢺン停Ṇフࣛ

 ࢢ

ＧＮＳ。1) H-1「  

）道Ｄ最小ṧ秒数㸦0.1秒㸧 ＧＮＳ。15) H-1」  

）道Ｄ最大ṧ秒数㸦0.1秒㸧 ＧＮＳ。16) H-14  

 㸸 

）達Ｄ歩行者灯器情報㸸㹊 

 

。1) 㹂㹄＿提供点管理番号 

提供点ࡢ種別提供点ࢆ識別ࡢࡵࡓࡿࡍ管理番号ࢆ表ࠋࡍ 

。「) 㹂㹄＿サ࣮ビࢫ方路信号情報 

対象方路ࢆ識別ࡢࡵࡓࡿࡍ情報及び対象方路ࡢ信号情報ࢆ格納ࠋࡿࡍ 

。」) 㹂㹄＿車灯器情報 

車灯器㹇㹂ࠕ   格納ࢆ車両灯器情報ࠖࠕࡢ灯色出力変数ࠖ及び灯色出力変数ศࠕࠊࠖ

 ࠋࡿࡍ

。4) 㹂㹄＿車両灯器情報 

対象車両灯器ࡢ信号灯色表示ࠊ表示秒数等ࢆ格納ࠋࡿࡍ 

。5) 㹂㹄＿歩灯器情報 

歩灯器㹇㹂ࠕ 格ࢆ歩行者灯器情報ࠖࠕࡢ灯色出力変数ࠖ及び灯色出力変数ศࠕࠊࠖ

納ࠋࡿࡍ 

。6) 㹂㹄＿歩行者灯器情報 

対象歩行者灯器ࡢ信号灯色表示ࠊ表示秒数等ࢆ格納ࠋࡿࡍ 
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7.「.4 規制情報 

 規制情報ࡢ構成ࢆ表7.4示ࠋࡍ 

 

表7.4 規制情報ࡢ構成 

構成㹂㹄㸭㹂㹃 表現形式 コ࣮ࢻ 備考 

）達Ｄ提供点管理番号 

 ）道Ｄ都㐨府県コ࣮ࢻ ＧＮＳ。8) 道-「  

）道Ｄ提供点種別コ࣮ࢻ ＧＮＳ。1) 道-4  

）道Ｄ交差点I）㸭༢路I） ＧＮＳ。15) （-「  

）道Ｄ予備㸶 ＧＮＳ。8) ）-8  

）道Ｄ࣒ࢸࢫࢩ状態 ＧＮＳ。8) ／-1  

）道Ｄ提供規制情報数 ＧＮＳ。8) ／-「  

）道Ｄサ࣮ビࢫ方路数㸦㹇㸧 ＧＮＳ。8) ）-1「  

）達Ｄ方路規制情報㸸㸯 

 ）道Ｄ方路I） ＧＮＳ。8) （-4  

 ）道Ｄ方路規制情報数㸦㹈㸧 ＧＮＳ。8) ／-」  

 ）道Ｄ規制情報࣏インࢱ㸸㸯 ＧＮＳ。16) ／-4  

  㸸 

 ）道Ｄ規制情報࣏インࢱ㸸㹈 ＧＮＳ。16) ／-4  

 㸸 

  ）達Ｄ方路規制情報㸸㹇 

 

 

  ）達Ｄ規制情報 㸦ェ提供規制情報数㸧 

）道Ｄ規制I） ＧＮＳ。8) （-8   

）達Ｄ規制区間 

 ）道Ｄ方路I） ＧＮＳ。8) （-4  

 ）道Ｄ規制対象接⥆方路 ＧＮＳ。8) ／-5  

 ）道Ｄ規制開始端ノ࣮ࢻI） ＧＮＳ。8) ／-6  

 ）道Ｄ規制開始端ノ࣮ࡽࢻ規

制開始位置ࡢ࡛ࡲ㐨程距離 

ＧＮＳ。16) ／-7  

 ）道Ｄ規制終了端ノ࣮ࢻI） ＧＮＳ。8) ／-8  

 ）道Ｄ規制終了端ノ࣮ࡽࢻ規

制終了位置ࡢ࡛ࡲ㐨程距離 

ＧＮＳ。16) ／-重  

）達Ｄ規制内容 

 ）道Ｄ識別番号 ＧＮＳ。重) ／-10  

 ）道Ｄ補助番号 ＧＮＳ。4) ／-11  

 ）道Ｄ補助記号 ＧＮＳ。」) ／-1「  

 ）道Ｄ標識数値ࢱ࣮࣓ࣛࣃ ＧＮＳ。8) ／-1」  

）道Ｄ規制対象車種㸯 ＧＮＳ。8) ／-14  
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）道Ｄ規制対象車種㸰 ＧＮＳ。8) ／-15  

）道Ｄ規制対象車種㸱 ＧＮＳ。8) ／-16  

）道Ｄ規制対象条件数㸦㹉㸧 ＧＮＳ。8) ／-17  

）達Ｄ規制対象条件㸸㸯 

 ）道Ｄ規制条件㡯目 ＧＮＳ。8) ／-18  

 ）道Ｄ条件㡯目数値ࢱ࣮࣓ࣛࣃ ＧＮＳ。8) ／-1重  

 㸸 

）達Ｄ規制対象条件㸸㹉 

）道Ｄ規制対象期間数㸦㹊㸧 ＧＮＳ。8) ／-「0  

）達Ｄ規制対象期間㸸㸯 

 ）道Ｄ規制対象日種別  ＧＮＳ。8) ／-「1  

 ）道Ｄ規制対象曜日 ＧＮＳ。8) ／-「「  

 ）道Ｄ規制指定日 ＧＮＳ。8) ／-「」  

 ）達Ｄ規制開始日時 

  ）道Ｄᖺ ＧＮＳ。16) A-1  

  ）道Ｄ᭶ ＧＮＳ。8) A-「  

  ）道Ｄ日 ＧＮＳ。8) A-」  

  ）道Ｄ時刻㸦時㸧 ＧＮＳ。8) A-4  

  ）道Ｄ時刻㸦ศ㸧 ＧＮＳ。8) A-5  

 ）達Ｄ規制終了日時 

  ）道Ｄᖺ ＧＮＳ。16) A-1  

  ）道Ｄ᭶ ＧＮＳ。8) A-「  

  ）道Ｄ日 ＧＮＳ。8) A-」  

  ）道Ｄ時刻㸦時㸧 ＧＮＳ。8) A-4  

  ）道Ｄ時刻㸦ศ㸧 ＧＮＳ。8) A-5  

 㸸 

 ）達Ｄ規制対象期間㸸㹊 

� � � � �  

。1) 㹂㹄＿提供点管理番号 

提供点ࡢ種別提供点ࢆ識別ࡢࡵࡓࡿࡍ管理番号ࢆ表ࠋࡍ 

。「) 㹂㹄＿方路規制情報 

方路㹇㹂ࠊ対象方路対応ࡿࡍ規制情報数及び規制情報ࡢ格納位置ࢆ表ࡍ規制情報

 ࠋࡿࡍ格納ࢆࢱイン࣏

。」) 㹂㹄＿規制区間 

規制対象区間ࢆ表ࠋࡍ 

。4) 㹂㹄＿規制内容 

規制ࡢ種別ࢆ表ࠋࡍ 

。5) 㹂㹄＿規制対象条件 

㔜㔞制限や高さ制限等ࠕࡢ規制条件㡯目ࠖ及びࠕ条件㡯目数値ࢆࠖࢱ࣮࣓ࣛࣃ格納ࡍ

 ࠋࡿ
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。6) 㹂㹄＿規制対象期間 

規制ࡀ適用さࡿࢀ期間ࢆ表ࠋࡍ 

。7) 㹂㹄＿規制開始日時 

規制ࢆ適用開始ࡿࡍ日時ࢆ表ࠋࡍ日時ࡢ指定ࡀ無い場合ࠊࡣ無効値ࢆ格納ࠋࡿࡍ 

。8) 㹂㹄＿規制終了日時 

規制ࢆ適用終了ࡿࡍ日時ࢆ表ࠋࡍ日時ࡢ指定ࡀ無い場合ࠊࡣ無効値ࢆ格納ࠋࡿࡍ 
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7.「.5 車両検知情報 

 車両検知情報ࡢ構成ࢆ表7.5示ࠋࡍ 

 

表7.5 車両検知情報ࡢ構成 

構成㹂㹄㸭㹂㹃 表現形式 コ࣮ࢻ 備考 

）達Ｄ提供点管理番号 

 ）道Ｄ都㐨府県コ࣮ࢻ ＧＮＳ。8) 道-「  

）道Ｄ提供点種別コ࣮ࢻ ＧＮＳ。1) 道-4  

）道Ｄ交差点I）㸭༢路I） ＧＮＳ。15) （-「  

）道ＤࢭンサI） ＧＮＳ。8) （-重  

）道Ｄ࣒ࢸࢫࢩ状態 ＧＮＳ。8) ０-1  

）道Ｄࢭンサࣙࢪ࣮ࣂン ＧＮＳ。8) ０-「  

）道Ｄ位置種別 ＧＮＳ。1) ０-」  

）道Ｄ࣒ࢸࢫࢩ設計遅延時間 ＧＮＳ。7) ０-4  

）道Ｄ再送遅延時間 ＧＮＳ。8) ０-5  

）達Ｄ車㐨検知࢚ࣜ情報 

 ）道Ｄ方路I） ＧＮＳ。8) （-4  

）道Ｄ基点ノ࣮ࢻI） ＧＮＳ。8) ０-6  

）道Ｄ基点ࡽ近端ࡢ࡛ࡲ㐨程

距離 

ＧＮＳ。16) ０-7  

）道Ｄ基点ࡽ㐲端ࡢ࡛ࡲ㐨程

距離 

ＧＮＳ。16) ０-8  

）道Ｄ車㐨検知࢚ࣜ༢位数㸸㹇 ＧＮＳ。8) ０-重  

）達Ｄ車㐨検知࢚ࣜ༢位㸸㸯 

 
）道Ｄ検知対象車線 ＧＮＳ。16) ０-10  

）道Ｄ四輪車存在᭷無 ＧＮＳ。1) ０-11  

）道Ｄ輪車存在᭷無 ＧＮＳ。1) ０-1「  

）道Ｄ予備㸴 ＧＮＳ。6) ）-6  

）道Ｄ予備㸶 ＧＮＳ。8) ）-8  

）道Ｄ予備㸶 ＧＮＳ。8) ）-8  

）道Ｄ四輪検知数ୖ限フࣛࢢ ＧＮＳ。1) ０-1」  

）道Ｄ四輪情報格納数㸸㹈 ＧＮＳ。7) ０-14  

）達Ｄ四輪車両情報㸸㸯 

 ）道Ｄ㏿ᗘ  ＧＮＳ。8) ０-15  

）道Ｄ基点ࡢࡽ㐨程距離 ＧＮＳ。16) ０-16  

）道Ｄ拡張領域サイࢬ ＧＮＳ。16) ０-17  

㸦拡張領域㸧 

        㸸 

）達Ｄ四輪車両情報㸸㹈 

）道Ｄ輪検知ୖ限フࣛࢢ ＧＮＳ。1) ０-18  
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）道Ｄ輪情報格納数㸸㹉 ＧＮＳ。7) ０-1重  

）達Ｄ輪車両情報㸸㸯    

 ）道Ｄ㏿ᗘ ＧＮＳ。8) ０-15  

）道Ｄ基点ࡢࡽ㐨程距離 ＧＮＳ。16) ０-16  

）道Ｄ拡張領域サイࢬ ＧＮＳ。16) ０-17  

㸦拡張領域㸧 

㸸 

）達Ｄ輪車両情報㸸㹉 

        㸸 

）達Ｄ車㐨検知࢚ࣜ༢位㸸㹇 

 

。1) 㹂㹄＿提供点管理番号 

提供点ࡢ種別提供点ࢆ識別ࡢࡵࡓࡿࡍ管理番号ࢆ表ࠋࡍ 

。「) 㹂㹄＿車㐨検知࢚ࣜ情報 

車両ࢭンサࡢ検知対象ࢆ࢚ࣜ表ࠋࡍ検知対象ࡢ方路㹇㹂ࠊ位置表現ࡢ基点ࡿ࡞

ノ࣮ࢻ㹇㹂ࠊ基点ࡢࡽ近端㸭㐲端ࡢࢀࡒࢀࡑ㐨程距離等ࢆ格納ࠋࡿࡍ 

。」) 㹂㹄＿車㐨検知࢚ࣜ༢位 

車㐨検知࢚ࣜ༢位毎ࡢ検知結果ࢆ表ࠋࡍ検知対象車線ࠊ㹂㹄＿四輪車両情報ࠊ㹂

㹄＿輪車両情報等ࢆ格納ࠋࡿࡍ 

。4) 㹂㹄＿四輪車両情報 

四輪࡚ࡋ検知ࡓࡋ車両ࡢ情報ࢆ表ࠋࡍ㏿ᗘࠊ基点ࡢࡽ㐨程距離情報等ࢆ格納ࡍ

 ࠋࡿ

。5) 㹂㹄＿輪車両情報 

輪࡚ࡋ検知ࡓࡋ車両ࡢ情報ࢆ表ࠋࡍ㏿ᗘࠊ基点ࡢࡽ㐨程距離情報等ࢆ格納ࡍ

 ࠋࡿ
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7.「.6 横断歩行者検知情報 

 横断歩行者検知情報ࡢ構成ࢆ表7.6示ࠋࡍ 

 

表7.6 横断歩行者検知情報 

構成㹂㹄㸭㹂㹃 表現形式 コ࣮ࢻ 備考 

）達Ｄ提供点管理番号 

 ）道Ｄ都㐨府県コ࣮ࢻ ＧＮＳ。8) 道-「  

）道Ｄ提供点種別コ࣮ࢻ ＧＮＳ。1) 道-4  

）道Ｄ交差点I）㸭༢路I） ＧＮＳ。15) （-「  

）道ＤࢭンサI） ＧＮＳ。8) （-重  

）道Ｄ࣒ࢸࢫࢩ状態 ＧＮＳ。8) ０-1  

）道Ｄࢭンサࣙࢪ࣮ࣂン ＧＮＳ。8) ０-「  

）道Ｄ予備㸯 ＧＮＳ。1) ）-1  

）道Ｄ࣒ࢸࢫࢩ設計遅延時間 ＧＮＳ。7) ０-4  

）道Ｄ再送遅延時間 ＧＮＳ。8) ０-5  

）道Ｄ横断歩㐨所属方路I） ＧＮＳ。8) ０-「0  

）道Ｄ 歩 㐨 検 知 ࢚ ࣜ  ༢ 位 数

㸦㹇㸧 

ＧＮＳ。8) ０-「1  

）達Ｄ歩㐨検知࢚ࣜ༢位㸸㸯 

 ）道Ｄ歩㐨検知࢚ࣜ区ศ ＧＮＳ。8) ０-「「  

）道Ｄ歩行者存在᭷無 ＧＮＳ。1) ０-「」  

）道Ｄ予備㸵 ＧＮＳ。7) ）-7  

）道Ｄ拡張領域サイࢬ ＧＮＳ。16) ０-17  

㸦拡張領域㸧 

        㸸 

）達Ｄ歩㐨検知࢚ࣜ༢位㸸㹇 

 

。1) 㹂㹄＿提供点管理番号 

提供点ࡢ種別提供点ࢆ識別ࡢࡵࡓࡿࡍ管理番号ࢆ表ࠋࡍ 

。「) 㹂㹄＿歩㐨検知࢚ࣜ༢位 

歩㐨検知࢚ࣜ༢位毎ࡢ検知結果ࢆ表ࠋࡍ歩㐨検知対象区ศࠊ歩行者存在᭷無等ࢆ

格納ࠋࡿࡍ 

 

 

 



 

1重 

 定義ࡢ㡯目ࢱ࣮ࢹ .8

各ࢱ࣮ࢹ㡯目ࡢ定義ࢆ表8.1～表8.11示ࠋࡍ 

 

表8.1 時刻表現用ࢱ࣮ࢹ㡯目 

コ࣮ࢻ ）道ྡ称 定義 

A-1 ）道Ｄᖺ 西暦ᖺࢆ示ࠋࡍ㹀㹁㹂形式࡛表現ࠋࡿࡍ 

明ࠊ無効時ࡣフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

A-「 ）道Ｄ᭶ ᭶㸦㸯～1「㸧ࢆ示ࠋࡍ㹀㹁㹂形式࡛表現ࠋࡿࡍ 

明ࠊ無効時ࡣフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

A-」 ）道Ｄ日 日㸦㸯～」1㸧ࢆ示ࠋࡍ㹀㹁㹂形式࡛表現ࠋࡿࡍ 

明ࠊ無効時ࡣフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

A-4 ）道Ｄ時刻㸦時㸧 時間㸦㸮～「」㸧ࢆ示ࠋࡍ㹀㹁㹂形式࡛表現ࠋࡿࡍ 

明ࠊ無効時ࡣフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

A-5 ）道Ｄ時刻㸦ศ㸧 ศ㸦㸮～5重㸧ࢆ示ࠋࡍ㹀㹁㹂形式࡛表現ࠋࡿࡍ 

明ࠊ無効時ࡣフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

A-6 ）道Ｄ時刻㸦秒㸧 秒㸦㸮～5重㸧ࢆ示ࠋࡍ㹀㹁㹂形式࡛表現ࠋࡿࡍ 

明ࠊ無効時ࡣフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

A-7 ）道Ｄ時刻㸦100m囲㸧 100m囲༢位ࡢ時間ࢆ㸦㸮～㸷㸧ࡢ数値࡛示ࠋࡍ 

明ࠊ無効時ࡣフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

A-8 ）道Ｄサࢱ࣮࣐イ࣒指定 サࢱ࣮࣐イ࣒実施中否ࢆ示ࠋࡍサࢱ࣮࣐イ࣒

未実施ࠕ㸮  ࠋࡿࡍ㸯ࠖࠕ実施࣒イࢱ࣮࣐サࠊࠖ

A-重 ）道Ｄ休日指定 情 報 提 供 日 ࡀ 休 日 ࡛あ ࡿ  否  ࢆ 示 ࡍ ᖹࠋ 日 ࡣ

 (1。ࠋࡿࡍ㸯ࠖࠕࡣ日⚃日ࠊ㸮ࠖࠕ

A-10 ）道Ｄ曜日 ࠕ曜日ࠖࢆ示ࠋࡍ 

㸱㸸水曜ࠖࠕ㸰㸸火曜ࠖࠕ㸯㸸᭶曜ࠖࠕ㸮㸸明ࠖࠕ

㸵㸸日曜ࠖࠕ㸴㸸土曜ࠖࠕ㸳㸸金曜ࠖࠕ㸲㸸木曜ࠖࠕ

ࠋࡿࡍ  

注 ࡿࡍ装置࡛対応ࡢ࡚ࡍࠊࡵࡓい࡞ࡁ࡛ࡀこࡿࡍ対応ࠊࡣ構成࡛ࢫ࣮ࣞࢱンࢭ  (1。

 ࠋい࡞ࡣ࡛ࡢࡶ



 

「0 

表8.「 位置表現用ࢱ࣮ࢹ㡯目 

コ࣮ࢻ ）道ྡ称 定義 

B-1 

 

 

）道Ｄ緯ᗘ㸦ᗘ㸧 

 

 

緯ᗘ࣭ᗘ㸦－重0～重0㸧ࢆ表ࠋࡍṇ㸦㸮～＋重0㸧ࢆ

緯ࠊ負㸦－㸯～－重0㸧ࢆ༡緯ࠋࡿࡍ 

ṇࡣ無効時ࠊ明ࠊࡋ補数࡛表ࡢ㸰ࡣ負値ࠊ࠾࡞

 ࠋࡿࡍ格納ࢆ最大値ࡢ

B-「 ）道Ｄ緯ᗘ㸦ศ㸧 緯ᗘ࣭ศ㸦㸮～5重㸧ࢆ表ࠋࡍ 

明ࠊ無効時ࡣフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

B-」 ）道Ｄ緯ᗘ㸦1/100秒㸧 緯ᗘ࣭1/100秒㸦㸮～5重重重㸧ࢆ表ࠋࡍ 

明ࠊ無効時ࡣフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

B-4 

 

 

）道Ｄ経ᗘ㸦ᗘ㸧 

 

 

経ᗘ࣭ᗘ㸦－180～180㸧ࢆ表ࠋࡍṇ㸦㸮～ ＋

180㸧ࢆ東経ࠊ負㸦－㸯～－180㸧ࢆ西経ࠋࡿࡍ 

ṇࡣ無効時ࠊ明ࠊࡋ補数࡛表ࡢ㸰ࡣ負値ࠊ࠾࡞

 ࠋࡿࡍ格納ࢆ最大値ࡢ

B-5 ）道Ｄ経ᗘ㸦ศ㸧 経ᗘ࣭ศ㸦㸮～5重ศ㸧ࢆ表ࠋࡍ 

明ࠊ無効時ࡣフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

B-6 ）道Ｄ経ᗘ㸦1/100秒㸧 経ᗘ࣭1/100秒㸦㸮～5重重重㸧ࢆ表ࠋࡍ 

明ࠊ無効時ࡣフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

B-7 

 

）道Ｄ高ᗘ 

 

0.1ｍ༢位ࡢ距離㸦－」「76.8～ 」「76.6ｍ㸧ࢆ表

 ࠋࡍ

ṇࡣ無効時ࠊ明ࠊࡋ補数࡛表ࡢ㸰ࡣ負値ࠊ࠾࡞

 ࠋࡿࡍ格納ࢆ最大値ࡢ

備考 緯ᗘ࣭経ᗘࠊࡣ世界測地系ࡿࡼ地域࣓ッࣗࢩコ࣮ࢆࢻ適用ࠋࡿࡍ 

 



 

「1 

表8.」 管理番号表現用ࢱ࣮ࢹ㡯目 

コ࣮ࢻ ）道ྡ称 定義 

（-1 

 

）道Ｄ無線機I） 

 

無線機ࡢ管理番号㸦㸯～655」5㸧ࢆ表ࠋࡍ 

都㐨府県༢位࡛ࣘニ࣮࡞ࢡ番号ࠋࡿࡍ 

（-「 

 

 

 

）道Ｄ交差点I）㸭༢路I） 

 

 

 

提供点ࡢ管理番号㸦㸯～」「767㸧ࢆ表ࠋࡍ 

交差点I）ࢆ表ࡍ場合ࠊࡣ都㐨府県༢位࡛ࣘニ࣮ࢡ

ࢀ格納さ㐨路線形情報ࠊࡋࡔࡓࠋࡿࡍ番号࡞

࠾ୗ流交差点ࡢ終端ࡿけ࠾各ୗ流路線情報ࡿ

い࡚ࠊࡣ交差点I）＝㸮ࡢࡑࠊ࡚ࡋ流入方路情報

 ࠋࡿࢀ格納さࡀࡳࡢࢻ終点ノ࣮ࡣ

༢路I）ࢆ表ࡍ場合ࠊࡣ無線機༢位࡛ࣘニ࣮࡞ࢡ番

号ࠋࡿࡍ 

（-」 

 

 

 

 

）道Ｄ࣓ッࢪ࣮ࢭI） 

 

 

 

 

࣓ッࢪ࣮ࢭ種別毎ࡢ管理番号㸦㸯～1「7㸧ࢆ表ࠋࡍ 

㸯㸸㐨路線形情報ࠕ  支援情報ࠖࢫ㸰㸸サ࣮ビࠕࠖ

㸱㸸信号情報ࠕ  㸲㸸予備ࠖࠕࠖ

㸳㸸規制情報ࠕ  㸴㸸車両検知情報ࠖࠕࠖ

㸵㸸横断歩行者検知情報ࠕ  㸶～「0㸸予備ࠖࠕࠖ

 ௨外࡛使用࣒ࠖࢸࢫࢩ7㸸㹂㹑㹑㹑」1～1」ࠕ

（-4 

 

 

 

 

）道Ｄ方路I） 

 

 

 

 

提供点接⥆ࡿࡍ方路ࡢ管理番号㸦㸯～㸶㸧ࢆ表

 ࠋࡍ

ࡀ値ࡢ方路接⥆方位ࡿけ࠾㐨路線形情報ࠊ࠾࡞

最ࡶ小さい方路㸦方向㸧ࢆ方路I）＝㸯ࠊ࡚ࡋ

時計回ࡾ㡰番番号ࢆ付ࠋࡿࡍ 

（-5 

 

）道Ｄノ࣮ࢻI） 

 

㐨路線形情報格納さࡿࢀノ࣮ࡢࢻ管理番号㸦㸯

～「54㸧ࢆ表ࠋࡍ 

㐨路線形情報༢位࡛ࣘニ࣮࡞ࢡ番号ࠋࡿࡍ 

（-6 

 

）道Ｄ車灯器I） 

 

車両用灯器ࡢ管理番号㸦㸯～1「㸧ࢆ表ࠋࡍ 

信号情報༢位࡛ࣘニ࣮࡞ࢡ番号ࠋࡿࡍ 

（-7 

 

）道Ｄ歩灯器I） 

 

歩行者用灯器ࡢ管理番号㸦㸯～㸲㸧ࢆ表ࠋࡍ 

信号情報༢位࡛ࣘニ࣮࡞ࢡ番号ࠋࡿࡍ 

（-8 ）道Ｄ規制I） 規制情報ࡢ管理番号㸦㸯～16㸧ࢆ表ࠋࡍ交差点༢

位࡛ࣘニ࣮࡞ࢡ番号ࠋࡿࡍ 

（-重 

 

 

）道ＤࢭンサI） 

 

 

～管理番号㸦㸯ࡢンサ㸦車両用㸭歩行者用㸧ࢭ 

㸶㸧ࢆ表ࠋࡍ交差点༢位࡛ࣘニ࣮࡞ࢡ番号ࡍ

 ࠋࡿ

 



 

「「 

表8.4 数値表現用ࢱ࣮ࢹ㡯目 

コ࣮ࢻ  ）道ྡ称 定義 

）-1 ）道Ｄ予備㸯 㸯ビッࢺ予備領域 

）-「 ）道Ｄ予備㸰 㸰ビッࢺ予備領域 

）-」 ）道Ｄ予備㸱 㸱ビッࢺ予備領域 

）-4 ）道Ｄ予備㸲 㸲ビッࢺ予備領域 

）-5 ）道Ｄ予備㸳 㸳ビッࢺ予備領域 

）-6 ）道Ｄ予備㸴 㸴ビッࢺ予備領域 

）-7 ）道Ｄ予備㸵 㸵ビッࢺ予備領域 

）-8 ）道Ｄ予備㸶 㸶ビッࢺ予備領域 

）-重 

 

 

 

）道Ｄイン࣓ࣜࢡンࢺカ࢘

ンࢱ 

 

 

 ࠋࡍ表ࢆ値㸦㸯～「55㸧ࢱン࢘カࣉ࣮ࣝ

無線機࣓ッࡀࢪ࣮ࢭⓏ録さࡓࢀ場合及び無線機

自身࡛࣓ッࢪ࣮ࢭ固᭷情報ࡢ編集ࢆ実行ࡓࡋ場合

 ࠋࡿࡍࣉッࢺン࢘カ

）-10 

 

）道Ｄ࣓ッࢪ࣮ࢭサイࢬ 

 

配信制御情報及び共通࣊ッࢲ部ࢆ除い࣓ࠊࡓッࢭ

 ࠋࡍ表ࢆ数㸦㸯～4000㸧ࢺイࣂࡢ固᭷情報ࢪ࣮

）-11 

 

）道Ｄ接⥆方路数 

 

提供点࠾けࡿ物理的࡞接⥆方路数㸦㸯～㸶㸧ࢆ

表ࠋࡍ 

 ࠋࡿࡍ㸯方路扱いࡣ༢路ࠊ࠾࡞

）-1「 

 

）道Ｄサ࣮ビࢫ方路数 

 

提供点࠾けࡿ物理的࡞接⥆方路ࡢ内࡛サ࣮ビࢫ

対象ࡿ࡞方路数㸦㸮～㸶㸧ࢆ表ࠋࡍ 

）-14 ）道Ｄ予備16 16ビッࢺ予備領域 

）-15 ）道Ｄ予備「4 「4ビッࢺ予備領域 

）-16 ）道Ｄ࣓ッࣙࢪ࣮ࣂࢪ࣮ࢭ

ン 

࣓ッࢪ࣮ࢭ㹇㹂࡛識別さࡿࢀ当該࣓ッࣂࡢࢪ࣮ࢭ

ࣂࡓࡋ本規格࡛規定ࠋࡍ表ࢆン㸦㸯～15㸧ࣙࢪ࣮

 ࠋࡿࡍ㸯ࠖࠕࢆンࣙࢪ࣮

 

 



 

「」 

表8.5 コ࣮ࢻ㸭フࣛࢢ表現用ࢱ࣮ࢹ㡯目 

コ࣮ࢻ  ）道ྡ称 定義 

道-1 

 

）道Ｄ࣓ッࢪ࣮ࢭ種別コ࣮

 ࢻ

 

࣓ッࡢࢪ࣮ࢭ種別ࢆ示ࠋࡍ 

 ࠖࢪ࣮ࢭ㸰㸸路車間通信࣓ッࠕ

道-「 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

）道Ｄ都㐨府県コ࣮ࢻ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

㹈㹇㹑都㐨府県コ࣮ࢆࢻ表ࠋࡍ 

01野海㐨 0「野青森県 0」野岩手県 04野宮城県 

05野秋⏣県 06野山形県 07野福島県 08野茨城県 

0重野栃木県 10野群馬県 11野埼玉県 1「野千葉県 

1」野東京都 14野⚄奈川県 15野新潟県 16野富山県 

17野石川県 18野福県 1重野山梨県 「0野長㔝県 

「1野岐阜県 「「野静岡県 「」野愛知県 「4野୕㔜県 

「5野滋賀県 「6野京都府 「7野大阪府 「8野兵庫県 

「重野奈良県 」0野和歌山県 」1野鳥取県 」「野島根県 

」」野岡山県 」4野広島県 」5野山口県 」6野徳島県 

」7野香川県 」8野愛媛県 」重野高知県 40野福岡県 

41野佐賀県 4「野長崎県 4」野熊本県 44野大ศ県 

45野宮崎県 46野鹿児島県 47野沖縄県 

道-」 ）道Ｄ運用区ศコ࣮ࢻ 運用状態ࡢ区ศࢆ表ࠋࡍ 

㸮㸸調整中ࠕ  㸯㸸運用中ࠖࠕࠖ

内容や整合ࡢࢱ࣮ࢹ提供ࠊ場合ࡢ㸮㸸調整中ࠖࠕ

性ࡣ保証さ࡞ࢀいࠋ 

道-4 ）道Ｄ提供点種別コ࣮ࢻ 提供点ࡢ種別ࢆ表ࠋࡍ 

㸮㸸交差点ࠕ  㸯㸸༢路ࠖࠕࠖ

道-5 

 

）道Ｄ流入㸭流出区ศコ࣮

 ࢻ

 

対象方路ࡢ種別ࠊ࡚ࡋ一方通行ࠊ対面通行ࡢ区

ศࢆ表ࠋࡍ 

㸮㸸流出専用ࠕ 㸯㸸流入専用ࠕࠖ  㸰㸸流出入ࠖࠕࠖ

道-6 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

）道Ｄノ࣮ࢻ種別コ࣮ࢻ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ノ࣮ࡢࢻ種別ࢆ表ࠋࡍ 

㸧ࠖࡋ㸦連携ගビ࣮コン無ࢻ㸯㸸 起点ノ࣮ࠕ  

ගビ࣮コンࡀ無い流入方路࠾けࡿ㐨路線形情報

 ࠋࡍ表ࢆ௦表起点位置ࢡンࣜࡢ

㸧ࠖࡾ㸦連携ගビ࣮コン᭷ࢻ㸰㸸起点ノ࣮ࠕ  

㐨路線形情報ࡢ流入方路ࡢ起点ࡿ࡞ගビ࣮コン

 ࠋࡍ表ࢆ௦表位置ࢡンࣜࡢ

ගビ࣮コンࠊࡣ絶対ᗙ標情報ࡢࢻ本ノ࣮ࠊ࠾࡞

情報－ගビ࣮コン位置情報࣒ࢸࢫࢩࡿࢀ提供さࡽ

 ࠋࡿࡍ値ࡌྠ格納ᗙ標ࢻッ࣊௦表ࡢ

 ࠖࢻ㸱㸸経⏤ノ࣮ࠕ

㐨路沿ࡓࡗ経⏤点ࣜࡢンࢡ௦表位置ࢆ表ࠋࡍ各

ノ࣮ࢻ間ࡢ距離ࡀ流入方路࡛0「ࡣｍࠊ流出方路࡛

 ࠋࡿࢀ設定さ適宜うࡼࡿ࡞50ｍ௨ୗࡣ



 

「4 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ࠖࢻ㸲㸸ศ岐ノ࣮ࠕ

起点ノ࣮ࡾࡼࢻୗ流区間࠾けࠊࡿ途中流入及び

途中流出ࡢศ岐ࡀⓎ生ࣜࡿࡍンࢡ௦表位置ࢆ表

 ࠋࡍ

 ࠖࢻ㸳㸸ศ流ノ࣮ࠕ

サ࣮ビࢫ対象㐨路ࡀศ離帯等࡛複数ࡢサ࣮ビࢫ対

象㐨路物理的構造ࡀศࣜࡿࢀンࢡ௦表位置

 ࠋࡍ表ࢆ

 ࠖࢻ㸴㸸合流ノ࣮ࠕ

起点ノ࣮ࢆࢻ᭷ࡿࡍサ࣮ビࢫ対象方路ࡀ交差点流

入方路合流ࣜࡿࡍンࢡ௦表位置ࢆ表ࠋࡍ 

 ࠖࢻ㸵㸸流入路停Ṇ線ノ࣮ࠕ

提供交差点流入路࠾けࡿ停Ṇ線ࣜࡢンࢡ௦表位

置ࢆ表ࠋࡍ 

 ࠖࢻ㸶㸸ୗ流交差点停Ṇ線ノ࣮ࠕ

ୗ流交差点停Ṇ線ࣜࡢンࢡ௦表位置ࢆ表ࠋࡍ 

 ࠖࢻ㸷㸸ୗ流交差点起点ノ࣮ࠕ

各ୗ流交差点ࡢ流入路ࡢ起点ࣜࡿ࡞ンࢡ௦表位

置ࢆ表ࠋࡍ反対車線ࡢ停Ṇ線ࡢ延長線ୖࡢ位置

ࡼ࠾ࡽࡾ隅ษࠊࡣ場合ࡢࢡ流出専用ࣜンࠋࡿࡍ

 ࠋࡿࡍ10ｍୗ流位置ࡑ

 ࠖࢻ10㸸終点ノ࣮ࠕ

流出方路ࡢ終点ࣜࡿ࡞ンࢡ௦表位置ࢆ表ࠋࡍ 

各ୗ流路線情報ࡢ終端ࡿ࡞ୗ流交差点࠾けࡿ

 ࠋࡿࡍ位置ࡢ相当ࠖࢻୗ流交差点起点ノ࣮ࠕ

道-7 未定義 未定義 

道-8 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

）道Ｄ࣒ࢸࢫࢩ種別コ࣮ࢻ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

サ࣮ビࢫ対応ࡢ࣒ࢸࢫࢩࡓࡋ種別ࢆ表ࠋࡍ 

 ࠖࢫ01H㸸信号情報提供サ࣮ビࠕ

 H㸸予備ࠖ」0ࠕ

 ࣒ࠖࢸࢫࢩ防Ṇ支援ࡋH㸸一時停Ṇ規制見落「0ࠕ

 ࣒ࠖࢸࢫࢩ11H㸸ᕥ折時衝突防Ṇ支援ࠕ

 ࣒ࠖࢸࢫࢩH㸸右折時衝突防Ṇ支援」1ࠕ

 ࣒ࠖࢸࢫࢩ0H㸸追突防Ṇ支援」ࠕ

ࢸࢫࢩH㸸ᕥ接近車出会い頭衝突故防Ṇ支援「「ࠕ

㸦非優ඛ㐨路㸧࣒ࠖ  

ࢸࢫࢩ4H㸸右接近車出会い頭衝突故防Ṇ支援「ࠕ

㸦非優ඛ㐨路㸧࣒ࠖ  

ࢩ防Ṇ支援ࡋ51H㸸㸦ᕥ折ඛ㸧歩行者横断見落ࠕ

 ࣒ࠖࢸࢫ

ࢩ防Ṇ支援ࡋH㸸㸦右折ඛ㸧歩行者横断見落」5ࠕ

 ࣒ࠖࢸࢫ



 

「5 

ࢩ防Ṇ支援ࡋH㸸㸦自方路㸧歩行者横断見落「5ࠕ

 ࣒ࠖࢸࢫ

道-重 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

）道Ｄサ࣮ビࢫ距離種別コ

 ࢻ࣮

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 㐨程距離ࡢ種別ࢆ表ࠋࡍ 

㐨ࡢ࡛ࡲ減㏿目標ࣛインࡽ起点ࢫ㸯㸸サ࣮ビࠕ

程距離ࠖ 

 㐨程距離ࠖࡢ࡛ࡲ停Ṇ線ࡽ起点ࢫ㸰㸸サ࣮ビࠕ

㐨程距ࡢ࡛ࡲ交差点中心ࡽ起点ࢫ㸱㸸サ࣮ビࠕ

離ࠖ 

㐨程ࡢ࡛ࡲ操舵開始地点ࡽ起点ࢫ㸲㸸サ࣮ビࠕ

距離ࠖ 

ᕥ折ඛ終点㸦ୗ流交差点ࡽ起点ࢫ㸳㸸サ࣮ビࠕ

起点位置㸧ࡢ࡛ࡲ㐨程距離ࠖ 

㐨ࡢ࡛ࡲᕥ折ඛ横断歩㐨ࡽ起点ࢫ㸴㸸サ࣮ビࠕ

程距離ࠖ 

㐨程ࡢ࡛ࡲ位置ࡕ右折待ࡽ起点ࢫ㸵㸸サ࣮ビࠕ

距離ࠖ 

右折ඛ終点㸦ୗ流交差点ࡽ起点ࢫ㸶㸸サ࣮ビࠕ

起点位置㸧ࡢ࡛ࡲ㐨程距離ࠖ 

㐨ࡢ࡛ࡲ右折ඛ横断歩㐨ࡽ起点ࢫ㸷㸸サ࣮ビࠕ

程距離ࠖ 

࡛ࡲ右折࣮ࣞン開始位置ࡽ起点ࢫ10㸸サ࣮ビࠕ

支援用㸧ࠖࢳ࣮ࣟࣉ㐨程距離㸦ࡢ  

 11㸸予備ࠖࠕ

࡛ࡲୗ流交差点停Ṇ線ࡽ起点ࡢ㸸流出方路」1ࠕ

 㐨程距離ࠖࡢ
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表8.6 㐨路線形情報用ࢱ࣮ࢹ㡯目 

コ࣮ࢻ ）道ྡ称 定義 

達-1 

 

 

 

 

 

 

 

 

）道Ｄ方路接⥆方位 

 

 

 

 

 

 

 

 

提供点㸦交差点㸧接⥆ࡿࡍ方路ࡢ接⥆角ᗘࡋ

～絶対方位㸦1.5ᗘ༢位㸸㸮ࡓࡋ㸮ᗘࢆ真ࠊ࡚

「」重㸧ࢆ表ࠋࡍ 

方路接⥆部ࡢୗ流交差点起点ノ࣮ࢻ位置相当ࡽ

10m௨ୖୖࡢ流㐳ࡓࡗ任意ࡢ点ࢆ結ࡔࢇ直線ࡢ角

ᗘࠋࡿࡍ 

 

 

達-「 

 

 

 

 

 

）道Ｄ流入方路情報࣏イン

 ࢱ

 

 

 

 

流入方路ࡢ属性情報ࢆ格納ࡿࡍ位置ࠊ࡚ࡋ配信

制御情報及び共通࣊ッࢲ部ࢆ除い࣓ࠊࡓッࢪ࣮ࢭ

固᭷情報ࡢඛ頭位置ࠊࡽ指定ࣂࡢ࡛ࡲࢱ࣮ࢹイ

 ࠋࡍ表ࢆ数㸦㸮～4000㸧ࢺ

流出専用方路や流入方路情報ࢆ格納࡞ࡋい場合

 ࠋࡿࡍ格納ࢆࢺフࣝビッ࡚ࡋ無効値ࠊࡣ

達-」 

 

 

 

 

 

）道Ｄୗ流路線情報࣏イン

 ࢱ

 

 

 

 

ୗ流路線ࡢ属性情報ࢆ格納ࡿࡍ位置ࠊ࡚ࡋ配信

制御情報及び共通࣊ッࢲ部ࢆ除い࣓ࠊࡓッࢪ࣮ࢭ

固᭷情報ࡢඛ頭位置ࠊࡽ指定ࣂࡢ࡛ࡲࢱ࣮ࢹイ

 ࠋࡍ表ࢆ数㸦㸮～4000㸧ࢺ

提供点ࡀ༢路ࡢ場合ࠊ対象方路ࡀ流入専用方路࡛

ୗ流路線情報ࢆ格納࡞ࡋい方路ࡢ場合ࠊࡣ無効値

 ࠋࡿࡍ格納ࢆࢺフࣝビッ࡚ࡋ

達-4 ）道Ｄ方路ノ࣮ࢻ数 対象方路情報格納さࡿࢀノ࣮ࢻ数㸦㸮～64㸧ࢆ

表ࠋࡍ 

起点ノ࣮ࡽࢻ途中ࡢ各ノ࣮ࢻ㸦経⏤ノ࣮ࠊࢻศ

岐ノ࣮ࠊࢻศ流ノ࣮ࢻ㸧ࢆ経࡚停Ṇ線ノ࣮ࢻ至

 ࠋࡿ数࡛あࢻ合計ノ࣮ࡢ࡛ࡲࡿ

ୗ流側ノ࣮ࡾࡼࢻศ流ノ࣮ࠊࡣศ流方路࡛ࠊ࠾࡞

 ࠋࡿ࡞数ࢻノ࣮ࡢ࡛ࡲࢻ停Ṇ線ノ࣮ࡽࢻ

合流方路࡛ࠊࡣ起点ノ࣮ࡽࢻ合流ノ࣮ୖࡢࢻ流

側ノ࣮ࡢ࡛ࡲࢻノ࣮ࢻ数ࠋࡿ࡞ 
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達-5 ）道Ｄศ岐ノ࣮ࢻ数 対象方路情報格納さࡿࢀノ࣮ࢻ内࠾けࡿศ岐

ノ࣮ࢻ数㸦㸮～16㸧ࢆ表ࠋࡍ 

達-6 ）道Ｄศ流ノ࣮ࢻ数 対象方路情報格納さࡿࢀノ࣮ࢻ内࠾けࡿศ流

ノ࣮ࢻ数㸦㸮～16㸧ࢆ表ࠋࡍ 

達-7 ）道Ｄ合流ノ࣮ࢻ数 対象方路情報格納さࡿࢀノ࣮ࢻ内࠾けࡿ合流

ノ࣮ࢻ数㸦㸮～16㸧ࢆ表ࠋࡍ 

達-8 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

）道Ｄ進行方位 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

進行方位ࠊࡣ当該ノ࣮ࢻ㐨路線形情報࡛定義さ

真ࠊ࡚ࡋ方位ࡔࢇ直線࡛結ࢆࢻୗ流ノ࣮ࡿࢀ

ࢆ絶対方位㸦1.5ᗘ༢位㸸㸮～「」重㸧ࡓࡋ㸮ᗘࢆ

表ࠋࡍ 

い࠾ࢻ及び終点ノ࣮ࢻ流入路停Ṇ線ノ࣮ࠊ࠾࡞

格納ࢆࢺフࣝビッࠊ࡚ࡋ無効ࢆ進行方位ࠊࡣ࡚

流入路ࡢศ流元ࠊࡣい࡚࠾ࢻศ流ノ࣮ࠋࡿࡍ

 ࠋࡿࡍ格納ࢆ進行方位ࡢࢻୗ流ノ࣮ࡿけ࠾

 

 

 

達-重 ）道Ｄ流入車線数 当該ノ࣮ࢻ位置࡛ࡢ車線数㸦㸯～㸶㸧ࢆ表ࠋࡍ 

達-10 ）道Ｄศ岐㸭ศ流㸭合流情

報࣏インࢱ 

ノ࣮ࢻ種別対応ࡓࡋ属性情報ࢆ格納ࡿࡍ位置

ࠊࡓ除いࢆ部ࢲッ࣊配信制御情報及び共通ࠊ࡚ࡋ

࣓ッࢪ࣮ࢭ固᭷情報ࡢඛ頭位置ࠊࡽ指定ࢱ࣮ࢹ

 ࠋࡍ表ࢆ数㸦㸮～4000㸧ࢺイࣂࡢ࡛ࡲ

ノ࣮ࢻ種別ࡀศ岐ノ࣮ࠊࢻ流入路停Ṇ線ノ࣮ࢻ及

びୗ流交差点停Ṇ線ノ࣮ࡢࢻ場合ࠊࡣ対応ࡿࡍ）達Ｄ

ศ岐情報ࡢ格納位置ࢆ表ࠋࡍ 

ノ࣮ࢻ種別ࡀศ流ノ࣮ࡢࢻ場合ࠊࡣ対応ࡿࡍ）達Ｄศ

流情報ࡢ格納位置ࢆ表ࠋࡍ 

ノ࣮ࢻ種別ࡀ合流ノ࣮ࡢࢻ場合ࠊࡣ対応ࡿࡍ）達Ｄ合

流情報ࡢ格納位置ࢆ表ࠋࡍ 

フ࡚ࣝࡋ無効値ࠊࡣ場合ࡢ種別ࢻノ࣮ࡢࡢࡑ

ビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 
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達-11 ）道Ｄノ࣮ࢻ属性拡張情報

 ࢱイン࣏

ノ࣮ࢻ属性拡張情報ࢆ格納ࡿࡍ位置ࠊ࡚ࡋ配信

制御情報及び共通࣊ッࢲ部ࢆ除い࣓ࠊࡓッࢪ࣮ࢭ

固᭷情報ࡢඛ頭位置ࠊࡽ指定ࣂࡢ࡛ࡲࢱ࣮ࢹイ

 ࠋࡍ表ࢆ数㸦㸮～4000㸧ࢺ

将来ࡢ予約領域ࠊ࡚ࡋノ࣮ࢻ属性情報ࢆ拡張ࡍ

フࣝビ࡚ࡋ無効値ࠊࡣ現状ࠋࡿࡍ使用場合ࡿ

ッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

達-1「 ）道Ｄศ岐方路数 当該地点ࡽサ࣮ビࡿࡍࢺ࢘ࢫ途中流出方路及

びサ࣮ビࢫインࡿࡍ途中流入方路ࡢ数㸦㸯～㸶㸧

 ࠋࡍ表ࢆ

交差点ࠊࡣい࡚࠾ࢻ流入路停Ṇ線ノ࣮ࠊ࠾࡞

接⥆ࡿࡍ方路数ࢆ示ࠋࡍ 

達-1」 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

）道Ｄศ岐接⥆方位 

 

 

 

 

 

 

 

 

ศ岐ノ࣮ࢻศ岐方路10ࢆm௨ୖୖ流㐳ࡓࡗ任意

ࡋ㸮ᗘࢆ真ࠊ࡚ࡋ方位ࡔࢇ直線࡛結ࢆ点ࡢ

 ࠋࡍ表ࢆ絶対方位㸦1.5ᗘ༢位㸸㸮～「」重㸧ࡓ

及びୗ流交差点停Ṇ線ࢻ流入路停Ṇ線ノ࣮ࠊ࠾࡞

ノ࣮࠾ࢻけࡿศ岐接⥆方位ࡣ交差点ࡢ方路接

⥆方位相当ࢆ格納ࠋࡿࡍ 

 

 

達-14 ）道Ｄศ流方路数 当該ノ࣮ࡽࢻศࡿࢀศ流方路数㸦㸯～㸶㸧ࢆ

表ࠋࡍ 

達-15 ）道Ｄศ流接⥆方位 ศ流ノ࣮ࢻศ流方路10ࢆm௨ୖୖ流㐳ࡓࡗ任意

ࡋ㸮ᗘࢆ真ࠊ࡚ࡋ方位ࡔࢇ直線࡛結ࢆ点ࡢ

 ࠋࡍ表ࢆ絶対方位㸦1.5ᗘ༢位㸸㸮～「」重㸧ࡓ

㸦ศ岐接⥆方位ࢆ参照㸧 

達-16 ）道Ｄ合流接⥆方位 合流ノ࣮ࢻ合流方路10ࢆm௨ୖୖ流㐳ࡓࡗ任意

ࡋ㸮ᗘࢆ真ࠊ࡚ࡋ方位ࡔࢇ直線࡛結ࢆ点ࡢ

 ࠋࡍ表ࢆ絶対方位㸦1.5ᗘ༢位㸸㸮～「」重㸧ࡓ

㸦ศ岐接⥆方位ࢆ参照㸧 

達-17 ）道Ｄୗ流交差点数 ୗ流路線࠾けࡿ格納対象交差点数㸦㸯～16㸧ࢆ

表ࠋࡍ 



 

「重 

表8.7 サ࣮ビࢫ支援情報用ࢱ࣮ࢹ㡯目 

コ࣮ࢻ ）道ྡ称 定義 

G-1 

 

）道Ｄ提供対象個別࣓ッࢭ

 ࢪ࣮

提供対象ࠕࡢ個別࣓ッࢆࠖࢪ࣮ࢭ示ࠋࡍ対応ビッ

 ࠋࡿࡍ４３ࢆࢺ

ＧＮ図15㸸信号情報 

ＧＮ図14㸸予備 

ＧＮ図1」㸸規制情報 

ＧＮ図1「～ＧＮ図5㸸車両検知情報又ࡣ歩行者検知情報 

※情報ࢆ出力ࢭࡿࡍンサI）ࡢ番号㡰㸦㸯～㸶㸧 

ＧＮ図4～ＧＮ図0㸸予備 

ࡣ࡛ࡢࡶࡍ示ࢆ状態࡞動的ࡢ送信周期毎ࠊࡋࡔࡓ

 ࠋい࡞

G-「 未定義 未定義 

G-」 ）道Ｄサ࣮ビࢫ起点ノ࣮ࢻ

I） 

対象方路ࡢサ࣮ビࢫ距離情報ࡢ起点位置ࠊ࡚ࡋ

㐨路線形情報࠾けࡿノ࣮ࢻI）㸦㸯～「54㸧ࢆ表

 ࠋࡍ

流入㸭流出区ศコ࣮ࠕࡀࢻ流入ࠖࡢ場合ࠊࡣ流入

路ࠕࡢ起点ノ࣮ࠋࡿࡍࠖࢻ㸦合流方路ࡢ起点ノ࣮

 㸧ࠋࡿࡍ対象外ࡣࢻ

流入㸭流出区ศコ࣮ࠕࡀࢻ流出ࠖࡢ場合ࠊࡣ提供

点流出部࠾けࠕࡿୗ流交差点起点ノ࣮ࡍࠖࢻ

 ࠋࡿ

G-4 

 

 

 

）道Ｄ方路対応サ࣮ビࢫ内

容情報࣏インࢱ 

 

 

対象方路ࡽ提供さࡿࢀサ࣮ビࢫ内容情報ࢆ格納

部ࢲッ࣊配信制御情報及び共通ࠊ࡚ࡋ位置ࡿࡍ

ࠊࡽඛ頭位置ࡢ固᭷情報ࢪ࣮ࢭッ࣓ࠊࡓ除いࢆ

指定ࣂࡢ࡛ࡲࢱ࣮ࢹイࢺ数㸦㸮～4000㸧ࢆ表ࠋࡍ 

G-5 

 

 

 

）道Ｄ方路対応サ࣮ビࢫ距

離情報࣏インࢱ 

 

 

対象方路ࡽ提供供さࡿࢀサ࣮ビࢫ関連ࡓࡋ㐨

程距離情報ࢆ格納ࡿࡍ位置ࠊ࡚ࡋ配信制御情報

及び共通࣊ッࢲ部ࢆ除い࣓ࠊࡓッࢪ࣮ࢭ固᭷情報

数㸦㸮ࢺイࣂࡢ࡛ࡲࢱ࣮ࢹ指定ࠊࡽඛ頭位置ࡢ

～4000㸧ࢆ表ࠋࡍ 

G-6 

 

）道Ｄサ࣮ビࢫ数 

 

対象方路ࡽ提供ࡿࡍサ࣮ビࡢࢫ数㸦㸯～㸶㸧ࢆ

表ࠋࡍ 

G-7 

 

 

 

 

 

 

）道Ｄサ࣮ビࢫ関連情報 

 

 

 

 

 

 

対象サ࣮ビ࣒ࢸࢫࢩࡢࢫ種別コ࣮ࡀࢻ車両検知情

報提供サ࣮ビࢫ及び歩行者検知情報提供サ࣮ビࢫ

ࡍ識別ࢆࢪ࣮ࢭッ࣓ࡿࡍ対応ࢫサ࣮ビࠊ場合ࡢ

 ࠋࡍ表ࢆࠖ（ンサIࢭࠕ࡚ࡋ関連情報ࡢࡵࡓࡿ

ࢆࢺフࣝビッࡿ無効値࡛あࡣ࡛ࢫサ࣮ビࡢࡢࡑ

格納ࠋࡿࡍ 
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G-8 

 

）道Ｄサ࣮ビࢫ距離情報数 提供ࡿࡍサ࣮ビࢫ距離情報ࡢ数㸦㸯～64㸧ࢆ表

 ࠋࡍ

G-重 

 

）道Ｄ対象点ノ࣮ࢻI） サ࣮ビࢫ距離種別対応ࡿࡍ目標ࡢ対象点ࡋ

ࢆI）㸦㸯～「54㸧ࢻノ࣮ࡿけ࠾㐨路線形情報ࠊ࡚

表ࠋࡍ 

㐨路線形情報対象ࡿ࡞ノ࣮ࡀࢻ存在࡞ࡋい場

合ࠊࡣ無効値࡚ࡋフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

G-10 

 

 

）道Ｄ㐨程距離情報 

 

 

サ࣮ビࢫ起点位置ࡽ対象点至ࡿ各ノ࣮ࢆࢻ最

短距離࡛辿ࡓࡗ合計ࡢ㐨程距離0.1ࢆｍ༢位㸦㸯～

655」5㸧࡛表ࠋࡍ 
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表8.8 信号情報用ࢱ࣮ࢹ㡯目 

コ࣮ࢻ ）道ྡ称 定義 

H-1 ）道Ｄ࣒ࢸࢫࢩ状態 本࣓ッࡢࢪ࣮ࢭ状態ࢆ表ࠋࡍ 

㸮㸸無効ࠕ  㸯㸸᭷効ࠖࠕࠖ

࣮ࢭッ࣓ࠊࡣ場合ࡓࢀ設定さࡀ㸮㸸無効ࠖࠕࠊ࠾࡞

㡯ࢱ࣮ࢹ本ࠊ替えࡾษࢆイࣝフࣟࣉࢱ࣮ࢹࡢࢪ

目௨降ࡢ全ࢱ࣮ࢹ㡯目ࡀ格納さ࡞ࢀいࠋ 

H-「 

 

 

）道Ｄイ࣋ンࢺカ࢘ンࢱ 

 

 

 ࠋࡍ表ࢆ値㸦㸮～「55㸧ࢱン࢘カࣉ࣮ࣝ

カ࢘ン࢘ࢲࢺン停Ṇフࣛ４ࡀࢢ達達ࡓࡗ࡞４３ࡽ場

合ࠊ感応制御࡚ࡗࡼ現在灯色ࡀ変ࡓࡋ場合ࠊ

現在灯色ࡢṧ秒数ࠊࡀ確定ࡽ確定変わࡓࡗ

場合ࠊ明ࡓࡗ࡞場合ࠊ明ࡽ復ᪧࡓࡋ場合

及び灯色変数ࡀ増加ࡓࡋ場合カ࢘ンࢺッࣉ

さࠋࡿࢀ 

H-」 ）道Ｄ車灯器数 本࣓ッࢪ࣮ࢭ格納さࡿࢀ車灯器数㸦㸮～1「㸧ࢆ

表ࠋࡍ 

H-4 ）道Ｄ歩灯器数 本࣓ッࢪ࣮ࢭ格納さࡿࢀ歩灯器数㸦㸮～㸲㸧ࢆ

表ࠋࡍ 

H-5 ）道Ｄ信号通行方向情報  

᭷無フࣛࢢ 

信号通行方向情報ࡢ᭷無ࢆ表ࠋࡍ 

㸮㸸無効ࠕ  㸯㸸᭷効ࠖࠕࠖ

H-6 ）道Ｄ信号通行方向情報 ࣓ッࢪ࣮ࢭ作成時点ࡢ青丸灯器青矢灯器ࡢ表示状

態応࡚ࡌ対応ࡿࡍ通行許ྍ方向㸦㸶方向㸧ࡢビッ

 ࠋࡿࡍ㹍㹌ࢆࢺ

青丸灯器及び閃ග時ࡢ黄点滅灯器ࡀ表示さ࡚ࢀいࡿ

場合ࠊࡣ全㸶方向ࢆ通行許ྍ方向ࠋࡿࡍ 

青矢灯器ࡢ場合ࠊࡣ青矢灯器ࡀ示ࡍ方向ࢆ㹍㹌ࡍ

 ࠋࡿ

ＧＮ図5㸸ᕥ斜ࠕＧＮ図6㸸ᕥࠖࠕࠖࢁ後ࡵＧＮ図7㸸ᕥ斜ࠕ

ࡵ 前 ࠖ ࠕ ＧＮ図4 㸸 直 進 ࠖ ࠕ ＧＮ図」 㸸 右 斜 ࡵ 前 ࠖ

ࢱＧＮ図0㸸㹓ࠕࠖࢁ後ࡵＧＮ図1㸸右斜ࠕＧＮ図「㸸右ࠖࠕ

࣮ンࠖ 

方向ࡍ示ࡀ青矢灯器ࠊࡎࡽࡼ形状ࡢ交差点ࠊ࠾࡞

 ࠋࡿࡍ
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H-7 ）道Ｄ車灯器情報࣏インࢱ サ࣮ビࢫ対象方路ࡢࡽ各流出方路対応ࡓࡋ車

灯器情報ࢆ格納ࡿࡍ位置ࠊ࡚ࡋ配信制御情報及

び共通࣊ッࢲ部ࢆ除い࣓ࠊࡓッࢪ࣮ࢭ固᭷情報ࡢ

ඛ頭位置ࠊࡽ指定ࣂࡢ࡛ࡲࢱ࣮ࢹイࢺ数㸦㸮～

4000㸧ࢆ表ࠋࡍ 

࡛ࡾ時計回ࠊ㡰番ࡽ自方路向け車灯器ࠊ࠾࡞

交差点方路数ศࢆ格納ࠋࡿࡍ 

自方路ࡣ㹓࣮ࢱン方向ࢆ表ࠋࡍ㐨路標示࣭灯器࣭

案内標識࣭待機࣮࣐カ等ࡾࡼ㹓࣮ࢱンࢆ意ᅗࡍ

フࣝビッ࡚ࡋ無効ࠊࡣい場合࡞ࡋ存在ࡀ車線ࡿ

常ࠊ方路やࡢ常時ᕥ折ྍࠊࡢࡑࠋࡿࡍ格納ࢆࢺ

時進入禁Ṇࡢ方路ࠊ流出ࣜンࡀࢡ存在࡞ࡋい等ࠊ

流出方路対応ࡿࡍ車灯器ࡀ無い場合ࡣフࣝビッ

 ࠋࡿࡍ格納ࢆࢺ

H-8 ）道Ｄ歩灯器情報࣏インࢱ サ࣮ビࢫ対象方路ࡢࡽ各流出方路対応ࡓࡋ歩

灯器情報ࢆ格納ࡿࡍ位置ࠊ࡚ࡋ配信制御情報及

び共通࣊ッࢲ部ࢆ除い࣓ࠊࡓッࢪ࣮ࢭ固᭷情報ࡢ

ඛ頭位置ࠊࡽ指定ࣂࡢ࡛ࡲࢱ࣮ࢹイࢺ数㸦㸮～

4000㸧ࢆ表ࠋࡍ 

࡛ࡾ時計回ࠊ㡰番ࡽ自方路向け歩灯器ࠊ࠾࡞

交差点方路数ศࢆ格納ࠋࡿࡍ 

流出方路対応ࡿࡍ歩灯器ࡀ無い等ࠊ無効ࡢ場合

 ࠋࡿࡍ格納ࢆࢺフࣝビッࡣ

H-重 ）道Ｄ灯色出力変数 各車灯器㸭歩灯器情報࡛格納さࡿࢀ灯色情報数

㸦㸯～1「㸧ࢆ表ࠋࡍ表示㡰格納ࠋࡿࡍ 

灯色ࡢ次ࠊ࡚ࡗࡼン࢘ࢲࢺン࢘ṧ秒数カࠊ࠾࡞

ࢀ減算さࡣ灯色出力変数ࠊࡣ場合ࡓࡋ遷移

 ࠋࡿ

H-10 ）道Ｄ丸信号灯色表示 丸灯器ࡢ表示灯色ࢆ表ࠋࡍ 

㸱㸸赤ࠖࠕ㸰㸸黄ࠖࠕ㸯㸸青ࠖࠕ㸮㸸明ࠖࠕ

 㸴㸸滅灯ࠖࠕ㸳㸸赤点滅ࠖࠕ㸲㸸黄点滅ࠖࠕ

ࡣ保安動作中等ࡢ異常時ࠊ手動動作中ࠊ࠾࡞

ࠋࡿࡍ㸮㸸明ࠖࠕ  

H-11 ）道Ｄ青矢信号表示方向 青矢灯器ࡢ表示方向ࢆ表ࠊࡋ対象方向ࡢビッࢆࢺ㹍㹌

 ࠋࡿࡍ

ࡵＧＮ図5㸸ᕥ斜ࠕＧＮ図6㸸ᕥࠖࠕࠖࢁ後ࡵＧＮ図7㸸ᕥ斜ࠕ

前ࠖࠕＧＮ図4㸸直進ࠖࠕＧＮ図」㸸右斜ࡵ前ࠖࠕＧＮ図「㸸

右ࠖࠕＧＮ図1㸸右斜ࡵ後ࠕࠖࢁＧＮ図0㸸㹓࣮ࢱンࠖ 

方向ࡍ示ࡀ青矢灯器ࠊࡎࡽࡼ形状ࡢ交差点ࠊ࠾࡞

 ࠋࡿࡍ

 



 

」」 

 

H-1「 ）道Ｄカ࢘ン࢘ࢲࢺン停Ṇ

フࣛࢢ 

現在灯色㸦車両灯器情報㸦㸯㸧及び歩行者灯器情

報㸦㸯㸧㸧ࡢ最小ṧ秒数ࠊࡀ時間経過応࡚ࡌカ࢘

ン࢘ࢲࢺンさ࡚ࢀいく否ࢆ示ࠋࡍ  

ン実行中ࠖ࢘ࢲࢺン࢘㸮㸸カࠕ  

 ン停Ṇ中ࠖ࢘ࢲࢺン࢘㸯㸸カࠕ

達Ｄ車両灯器情報㸦㸰㸧及び）達Ｄ歩行者灯器情（ࠊ࠾࡞

報㸦㸰㸧௨降࠾い࡚ࠊࡣ本領域ࠕࡣ予備ࠖࡢ扱い

 ࠋࡿࡍ

H-1」 ）道Ｄ最小ṧ秒数 当該灯色ࡢ予定⥅⥆ࡢ最小秒数㸦0.1秒༢位㸸0.0

～「40.0秒㸧ࢆ示ࠋࡍṧ秒数ࡀ確定࡚ࡋいࡿ場合

ࡍ格納ࢆ値ࡌྠ最大ṧ秒数最小ṧ秒数ࠊࡣ

 ࠋࡿ

感応制御等࡛ṧ秒数ྍࡀ変ࡢ場合ࠊࡣ信号機ࡢ設

定等࡛実行ࡀ保証さࡿࢀ最小ṧ秒数ࢆ格納ࠋࡿࡍ 

手動動作中ࠊ異常時ࡢ保安動作中ࠊ達A８９制御実行

中等࡛ࠊ最小ṧ秒数ࡀ明ࡢ場合ࡣフࣝビッࢺ

 ࠋࡿࡍ格納ࢆ

H-14 ）道Ｄ最大ṧ秒数 当該灯色ࡢ予定⥅⥆ࡢ最大秒数㸦0.1秒༢位㸸0.0

～「40.0秒㸧ࢆ示ࠋࡍṧ秒数ࡀ確定࡚ࡋいࡿ場合

ࡍ格納ࢆ値ࡌྠ最大ṧ秒数最小ṧ秒数ࠊࡣ

 ࠋࡿ

感応制御等࡛ṧ秒数ྍࡀ変ࡢ場合ࠊࡣ信号機ࡢ設

定等ࡾࡼ実行ࡋ得ࡿ最大ṧ秒数ࢆ格納ࠋࡿࡍ 

手動動作中ࠊ異常時ࡢ保安動作中ࠊ達A８９制御実行

中等࡛ࠊ最大ṧ秒数ࡀ明ࡢ場合ࡣフࣝビッࢺ

 ࠋࡿࡍ格納ࢆ

H-15 ）道Ｄ歩行者信号表示 歩灯器ࡢ表示灯色ࢆ表ࠋࡍ 

㸮㸸明ࠕ 㸯㸸青ࠕࠖ 㸰㸸青点滅ࠕࠖ 㸱㸸赤ࠖࠕࠖ

 㸲㸸滅灯ࠖࠕ

ࠊ手動動作中ࠊ࠾࡞ 異常時ࡢ保安動作中 等ࡣ

 ࠋࡿࡍ㸮㸸明ࠖࠕ
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表8.重    規制情報用ࢱ࣮ࢹ㡯目 

コ࣮ࢻ ）道ྡ称 定義 

／-1 ）道Ｄ࣒ࢸࢫࢩ状態 規制情報ࡢ状態ࢆ表ࠋࡍ 

㸮㸸無効ࠕ  㸯㸸᭷効ࠖࠕࠖ

࣮ࢭッ࣓ࠊࡣ場合ࡓࢀ設定さࡀ㸮㸸無効ࠖࠕࠊ࠾࡞

㡯ࢱ࣮ࢹ本ࠊ替えࡾษࢆイࣝフࣟࣉࢱ࣮ࢹࡢࢪ

目௨降ࡢ全ࢱ࣮ࢹ㡯目ࡀ格納さ࡞ࢀいࠋ 

／-「 ）道Ｄ提供規制情報数 本࣓ッ࡛ࢪ࣮ࢭ提供ࡿࡍ規制情報数㸦㸯～16㸧ࢆ

表ࠋࡍ 

／-」 ）道Ｄ方路規制情報数 対象サ࣮ビࢫ方路࠾けࡿ規制情報数㸦㸯～㸶㸧ࢆ

表ࠋࡍ 

／-4 ）道Ｄ規制情報࣏インࢱ 対象規制情報ࢆ格納ࡿࡍ位置ࠊ࡚ࡋ配信制御情

報及び共通࣊ッࢲ部ࢆ除い࣓ࠊࡓッࢪ࣮ࢭ固᭷情

報ࡢඛ頭位置ࠊࡽ指定ࣂࡢ࡛ࡲࢱ࣮ࢹイࢺ数

㸦㸮～4000㸧ࢆ表ࠋࡍ 

／-5 ）道Ｄ規制対象接⥆方路 提供点ࡢ接⥆方路࠾い࡚ࠊ当該流入路ࡢࡽ進

入ࢆ禁Ṇࡿࡍ規制㸦通行Ṇࠊࡵ車両進入禁Ṇࠊ指

定方向外通行禁Ṇ等㸧ࡀあࡿ場合࠾い࡚ࠊ規制

対象ࡢ接⥆方路ࢆ示ࠋࡍ当該方路ࡽ時計回ࡾ㡰

ࢆࢺビッࡢ対象接⥆方路ࡿあࡢ規制ࡢ進入禁Ṇ

ࡍ接⥆方路㸯ࢆ接⥆方路ࡢ㸦ᕥ隣ࠋࡿࡍ４３

 㸧ࠋࡿ

フࣝビࠊࡣ場合ࡢ規制௨外ࡿࡍ禁Ṇࢆ進入ࠊ࠾࡞

ッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

 ࠊン㸧࣮ࠖࢱ：ＧＮ図7㸸自方路㸦ࠕ

ＧＮ図6㸸接⥆方路㸯ࠕ ＧＮ図5㸸接⥆方路㸰ࠕࠊࠖ  ࠊࠖ

ＧＮ図4㸸接⥆方路㸱ࠕ ＧＮ図」㸸接⥆方路㸲ࠕࠊࠖ  ࠊࠖ

ＧＮ図「㸸接⥆方路㸳ࠕ ＧＮ図1㸸接⥆方路㸴ࠕࠊࠖ  ࠊࠖ

 ＧＮ図0㸸接⥆方路㸵ࠖࠕ

／-6 

 

 

）道Ｄ規制開始端ノ࣮ࢻ

I） 

規制開始位置最ࡶ近いୖ流ノ࣮ࢻ番号ࠊ࡚ࡋ

㐨路線形情報࠾けࡿノ࣮ࢻ管理番号㸦㸯～254㸧

ࠋࡍ表ࢆ  

規制対象ࡀ停Ṇ線等ࠊ区間࡛࡞く地点ࡢ場合ࠊࡣ

無効値࡚ࡋフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ  

／-7 

 

）道Ｄ規制開始端ノ࣮ࢻ

ࡢ࡛ࡲ規制開始位置ࡽ

㐨程距離 

規制終了ノ࣮ࡽࢻ規制終了地点࡛ࡲ㐨程距離

㸦0.1ｍ༢位㸸0.0～655」.4ｍ㸧ࢆ示ࠋࡍ 

規制対象ࡀ停Ṇ線等ࠊ区間࡛࡞く地点ࡢ場合ࠊࡣ

無効値࡚ࡋフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 
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／-8 

 

 

）道Ｄ規制終了端ノ࣮ࢻ

I） 

規制終了位置最ࡶ近いୖ流ノ࣮ࢻ番号ࠊ࡚ࡋ

㐨路線形情報࠾けࡿノ࣮ࢻ管理番号㸦㸯～「54㸧

 ࠋࡍ表ࢆ

規制対象ࡀ停Ṇ線等ࠊ区間࡛࡞く地点ࡢ場合ࠊࡣ

無効値࡚ࡋフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

／-重 

 

）道Ｄ規制終了端ノ࣮ࢻ

࡛ࡲ規制終了位置ࡽ

 㐨程距離ࡢ

規制終了ノ࣮ࡽࢻ規制終了地点࡛ࡲ㐨程距離

㸦0.1ｍ༢位㸸0.0～655」.4ｍ㸧ࢆ示ࠋࡍ 

規制対象ࡀ停Ṇ線等ࠊ区間࡛࡞く地点ࡢ場合ࠊࡣ

無効値࡚ࡋフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 

／-10 

 

 

）道Ｄ識別番号 㐨路標識ࠊ区画線及び㐨路標示関ࡿࡍ命௧基࡙

く標識種別ࡢ番号ࢆ示ࠋࡍ 

 ࠋࡿࡍ制定番号ࡢᖹ成「0ᖺ㸱᭶」1日時点ࠊ࠾࡞

㸦例㸸進行方向別通行区ศ＝」「7ࡢ㸵－㸿～㹂㸧 

／-11 ）道Ｄ補助番号 標識種別ࡢ補助番号㸦㸯～15㸧ࢆ示ࠋࡍ補助番号

 ࠋࡿࡍ格納ࢆ㸮ࠖࠕࡣ場合࡞要ࡀ

 ࠋࡿࡍ制定番号ࡢᖹ成「0ᖺ㸱᭶」1日時点ࠊ࠾࡞

㸦例㸸進行方向別通行区ศ＝」「7  㸵－㸿～㹂㸧ࡢ

／-1「 ）道Ｄ補助記号 標識種別ࡢ補助記号㸦㸿～㹅㸧ࢆ示ࠋࡍ補助記号ࡀ

要࡞場合ࠕࡣ㸮ࠖࢆ格納ࠕࠋࡿࡍ㸯㸸㸿ࠖࠕ㸰㸸

㹀ࠖ～ࠕ㸵㸸㹅ࠖࠋࡿࡍ 

 ࠋࡿࡍ制定番号ࡢᖹ成「0ᖺ㸱᭶」1日時点ࠊ࠾࡞

㸦例㸸進行方向別通行区ศ＝」「7  㸵－㸿～㹂㸧ࡢ

／-1」 ）道Ｄ標識数値ࢱ࣮࣓ࣛࣃ 規制標識ࡢ数値ࢆࢱ࣮࣓ࣛࣃ示ࡍ㸦例㸸㏿ᗘ規制

 ࠋ㸧࡞制限㏿ᗘ60ずm/Ｍࡢ

数値規定ࡀ無い等ࠊ無効時ࡣフࣝビッࢆࢺ格納ࡍ

 ࠋࡿ

／-14 ）道Ｄ規制対象車種㸯 補助標識等࡛表現さࡿࢀ対象車両ࡢ種別㸦歩行者ࠊ

自転車ࠊ軽車両除く㸧ࢆ示ࠋࡍ 

㸦種別－㸯㸧 

ＧＮ図1㸸普通自動輪ࠕＧＮ図0㸸原動機付自転車ࠖࠕ

車ࠖࠕＧＮ図「㸸大型自動輪車ࠖࠕＧＮ図」㸸小型特Ṧ

自動車ࠖࠕＧＮ図4㸸軽自動車ࠖࠕＧＮ図5㸸普通乗用

車ࠖࠕＧＮ図6㸸普通貨物車ࠖࠕＧＮ図7㸸大型特Ṧ自動

車ࠖ 
 

／-15 ）道Ｄ規制対象車種㸰 㸦種別－㸰㸧 

 ＧＮ図0㸸大型乗用自動車ࠖࠕ

 大型乗用自動車ࠖࡢＧＮ図1㸸定員」0ྡ௨ୖࠕ

ࣂ࣮ࣜࣟࢺ㸸「ＧＮ図ࠕ㸸大型貨物自動車ࠖ」ＧＮ図ࠕ

 ࠖࢫࣂＧＮ図5㸸路線ࠕࠖࢫࣂࣟࢡイ࣐ＧＮ図4㸸ࠕࠖࢫ

 引ࠖࢇＧＮ図7㸸けࠕ࣮ࠖࢩࢡࢱＧＮ図6㸸ࠕ
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／-16 ）道Ｄ規制対象車種㸱 㸦種別－㸱㸧 

 ＧＮ図1㸸中型貨物自動車ࠖࠕＧＮ図0㸸中型乗用車ࠖࠕ

 ＧＮ図「㸸特定中型乗用車ࠖࠕ

 ＧＮ図」野特定中型貨物自動車ࠖࠕ

 ＧＮ図4～ＧＮ図7㸸予約領域ࠖࠕ

／-17 ）道Ｄ規制対象条件数 規制対象車両ࡢ条件㡯目数㸦㸮～㸶㸧ࢆ示ࠋࡍ

 ࠋࡿࡍࡋ࡞条件ࡣ場合ࡢ㸮ࠖࠕ

／-18 ）道Ｄ規制条件㡯目 規制対象車両ࡢ条件㡯目ࢆ示ࠋࡍ 

 ＧＮ図1㸸高さ制限ࠖࠕＧＮ図0㸸㔜㔞制限ࠖࠕ

 㸸最大積載㔞ࠖ「ＧＮ図ࠕ㸸横幅制限ࠖ」ＧＮ図ࠕ

 ＧＮ図4㸸危険物積載車ࠖࠕ

／-1重 ）道Ｄ条件㡯目数値࣓ࣛࣃ

 ࢱ࣮

規制条件㡯目対応ࡓࡋ数値ࢆࢱ࣮࣓ࣛࣃ示ࠋࡍ 

㔜㔞制限及び最大積載㔞0.1ࡣｔ༢位ࠊ高さ制限及

び横幅制限0.1ࡣｍ༢位ࠋࡿࡍ 

／-「0 ）道Ｄ規制対象期間数 規制対象期間ࡢ条件㡯目数㸦㸮～㸶㸧ࢆ示ࠋࡍ 

 ࠋࡿࡍ常時規制ࡣ場合ࡢ㸮ࠖࠕ

／-「1 ）道Ｄ規制対象日種別  規制対象ࡿࡍ日種別ࢆ示ࠋࡍ 

ࡍ規制対象ࢆ㸸ᖹ日ࠖࢢＧＮ図7㸸ᖹ日規制フࣛࠕ

 ࠋࡿ

ࡍ規制対象ࢆ㸸休日ࠖࢢＧＮ図6㸸休日規制フࣛࠕ

 ࠋࡿ

規制対象ࢆ㸸十日ࠖࢢＧＮ図5㸸十日規制フࣛࠕ

 ࠋࡿࡍ

規制ࡢ㸸対象日種別ࠖࢢフࣛࡾࡀࡓࡲＧＮ図4㸸日ࠕ

 ࠋࡍ示ࢆ場合ࡿࡀࡓࡲࢆ日ࡀ

／-「「 ）道Ｄ規制対象曜日 規制対象ࡢ曜日ࢆ示ࠋࡍ 

 ＧＮ図5㸸水曜ࠖࠕＧＮ図6㸸火曜ࠖࠕＧＮ図7㸸᭶曜ࠖࠕ

 ＧＮ図「㸸土曜ࠖࠕＧＮ図」㸸金曜ࠖࠕＧＮ図4㸸木曜ࠖࠕ

 ࠋࡿࡍＧＮ図1㸸日曜ࠖࠕ

曜日指定ࡀ無い場合ࠊࡣＧＮ図7～ＧＮ図1ࡢ全ビッࢆࢺ

㹍㹄㹄ࠋࡿࡍ 

／-「」 ）道Ｄ規制指定日 規制対象ࡢ特定日㸦㸯～」1㸧ࢆ示ࠋࡍ指定࡞ࡀい

場合ࡣフࣝビッࢆࢺ格納ࠋࡿࡍ 
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表8.10    車両㸭歩行者検知情報用ࢱ࣮ࢹ㡯目 

コ࣮ࢻ ）道ྡ称 定義 

０-1 ）道Ｄ࣒ࢸࢫࢩ状態 本࣓ッࡢࢪ࣮ࢭ状態ࢆ表ࠋࡍ 

㸮㸸無効ࠕ  㸯㸸᭷効ࠖࠕࠖ

ࢭッ࣓ࠊࡣ場合ࡓࢀ設定さࡀ㸮㸸無効ࠖࠕࠊ࠾࡞

ࢱ࣮ࢹ本ࠊ替えࡾษࢆイࣝフࣟࣉࢱ࣮ࢹࡢࢪ࣮

㡯目௨降ࡢ全ࢱ࣮ࢹ㡯目ࢆ格納࡞ࡋいࠋ 

０-「 ）道Ｄࢭンサࣙࢪ࣮ࣂン 適用さࡿࢀ様応ࢭࡓࡌンサࡢ世௦番号㸦㸯～

「55㸧ࢆ示ࠋࡍ 

０-」 ）道Ｄ位置種別 車両計測ࡢ対象位置ࢆ表ࠋࡍ 

㸮㸸ඛ端部ศࠕ  㸯㸸後端部ศࠖࠕࠖ

計測対象ࡀ車頭計測ࡢ場合ࡣඛ端部ศࠊ車尾計測

 ࠋࡿࡍ後端部ศࡣ場合ࡢ

０-4 ）道Ｄ࣒ࢸࢫࢩ設計遅延時

間 

象Ⓨ生ࡽ路車間࣓ッ࡚ࡋࢪ࣮ࢭ出力さࡿࢀ

～遅延時間㸦0.1秒༢位㸸0.0ࡢ設計ୖࡢ࡛ࡲ

1「.7秒㸧ࢆ示ࠋࡍ 

０-5 ）道Ｄ再送遅延時間 ࣓ッࢆࢪ࣮ࢭ再送ࡓࡋ場合ࡢ遅延時間ࠊ࡚ࡋ

ࢆ送信周期㸦設定値㸧ェ再送回数ࠖࢪ࣮ࢭッ࣓ࠕ

格納ࠋࡿࡍ㸦0.1秒༢位㸸0.0～「5.5秒㸧 

０-6 ）道Ｄ基点ノ࣮ࢻI） 車両位置ࢆ表現ࡿࡍ基点ࢆ識別ࡿࡍこࢆ目的

管理番号㸦㸯ࢻノ࣮ࡿけ࠾㐨路線形情報ࠊ࡚ࡋ

～「54㸧ࢆ表ࠋࡍ 

 ࠋࡍ表ࢆ交差点中心ࠊࡣ場合ࡢ㸮ࠖࠕࠊ࠾࡞

０-7 ）道Ｄ基点ࡽ近端ࡢ࡛ࡲ

㐨程距離 

基点ノ࣮ࡽࢻ検知ࡢ࢚ࣜ近端ࡢ࡛ࡲ㐨程距離

㸦0.1ｍ༢位㸸－」「76.8～」「76.6ｍ㸧ࢆ示ࠋࡍ 

負値ࡣ㸰ࡢ補数࡛表ࠋࡍ 

０-8 ）道Ｄ基点ࡽ㐲端ࡢ࡛ࡲ

㐨程距離 

基点ࡽ検知ࡢ࢚ࣜ㐲端ࡢ࡛ࡲ㐨程距離㸦0.1

ｍ༢位㸸－」「76.8～」「76.6ｍ㸧ࢆ示ࠋࡍ 

負値ࡣ㸰ࡢ補数࡛表ࠋࡍ 

０-重 ）道Ｄ車㐨検知࢚ࣜ༢位

数 

車両検知情報ࡢ出力༢位ࡿ࡞車㐨検知࢚ࣜ༢

位数㸦1～㸳㸧ࢆ示ࠋࡍ 

０-10 ）道Ｄ検知対象車線 車㐨検知࢚ࣜ༢位ࡢ対象車線ࢆ示ࠋࡍ該当ࡿࡍ

ビッࢆࢺ㸯ࠋࡿࡍ 

ＧＮ図15㸸ᕥ歩㐨ࠕ ＧＮ図14㸸ᕥ路側帯ࠕࠖ ～「ＧＮ図1ࠕࠖ

ＧＮ図6㸸車線㸦ᕥ歩㐨側ࡽ㡰㸶車線ࢆ割ࡾ付

けࠋࡿ㸧ࠖࠕＧＮ図5㸸中央ศ離帯 ＧＮ図4㸸対向㸯車ࠕࠖ

線 ＧＮ図」㸸右路側帯ࠕࠖ   ＧＮ図「㸸右歩㐨ࠖࠕࠖ

方向ࡓ見ࡽ車両進行方向ࡣ定義ࡢᕥ右ࠊ࠾࡞

 ࠋࡿࡍ
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０-11 ）道Ｄ四輪車存在᭷無 右折時衝突防Ṇ支援࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࠊࡣ検知対

象車線࠾けࡿ車両ࡢ᭷無ࢆ示ࠋࡍ  

ᕥ折時衝突防Ṇ支援࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࠊࡣ検知対

象車線࠾けࡿ四輪車両ࡢ᭷無ࢆ示ࠋࡍ  

㸮㸸無ࠕ 㸯㸸᭷ࠖࠕࠖ  

０-1「 ）道Ｄ輪車存在᭷無 右折時衝突防Ṇ支援࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࠕࠊࡣ㸮ࠖ

ࠋࡿࡍ格納ࢆ  

ᕥ折時衝突防Ṇ支援࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࠊࡣ検知対

象車線࠾けࡿ輪車両ࡢ᭷無ࢆ示ࠋࡍ  

㸮㸸無ࠕ 㸯㸸᭷ࠖࠕࠖ  

０-1」 ）道Ｄ四輪検知数ୖ限フࣛ

 ࢢ

検知対象車線࣒ࢸࢫࢩ毎定ࡓࡵ所定ྎ数௨ୖ

ࢆࢢ検知ୖ限フࣛࠊ場合ࡿࡍ存在ࡀ四輪車両ࡢ

ࠋࡿࡍ㸯ࠖࠕ  

０-14 ）道Ｄ四輪情報格納数 出力ࡿࡍ四輪車両障害物数㸦㸮～㸳㸧ࢆ示ࠋࡍ 

 

０-15 ）道Ｄ㏿ᗘ 㐨程方向沿ࡓࡗ移動㏿ᗘ㸦ずm/Ｍ༢位㸸-1「0～

1「0ずm/Ｍ㸧ࢆ示1」1ࠋࡍずm/Ｍ௨ୖ0」1ࡣずm/Ｍ

ࡣ無効時ࠊ明等ࠋࡿࡍ意味ࢆ逆走ࡣ値ࡢ負ࠊࡋ

ṇࡢ最大値ࢆ格納ࠋࡿࡍ 

 

 

 



 

」重 

０-16 ）道Ｄ基点ࡢࡽ㐨程距離 基点ࡽ障害物ࡢ指定さࡓࢀ位置種別ࡢ࡛ࡲ㐨程

距離㸦0.1ｍ༢位㸸－」「76.8～」「76.6ｍ㸧ࢆ示

無効ࠊ明等ࠊࡋ補数࡛表ࡢ㸰ࡣ負値ࠊ࠾࡞ࠋࡍ

時ࡣṇࡢ最大値ࢆ格納ࠋࡿࡍ 

０-17 ）道Ｄ拡張領域サイࢬ 拡張用ࣂࡢࢱ࣮ࢹイࢺ数㸦㸮～4000㸧ࢆ格納ࡍ

 ࠋࡿࡍ格納ࢆ㸮ࠖࠕࡣ現状ࠋࡿ

０-18 ）道Ｄ輪検知ୖ限フࣛࢢ 検知対象車線࣒ࢸࢫࢩ毎定ࡓࡵ所定ྎ数௨ୖ

ࢆࢢ検知ୖ限フࣛࠊ場合ࡿࡍ存在ࡀ輪車両ࡢ

 ࠋࡿࡍ㸯ࠖࠕ

０-1重 ）道Ｄ輪情報格納数 出力ࡿࡍ輪車両障害物数㸦㸮～㸳㸧ࢆ示ࠋࡍ 

 

０-「0 ）道Ｄ横断歩㐨所属方路I） 横断歩㐨ࡀ所属ࡿࡍ方路ࢆ識別ࡿࡍこࢆ目的

方路ID㸦㸯～㸶㸧ࡿけ࠾㐨路線形情報ࠊ࡚ࡋ

ࠋࡍ表ࢆ  

０-「1 ）道Ｄ歩㐨検知࢚ࣜ༢位

数 

歩行者検知情報ࡢ出力༢位ࡿ࡞歩㐨検知࢚ࣜ

༢位数㸦㸯～㸳㸧ࢆ示ࠋࡍ  

０-「「 ）道Ｄ歩㐨検知࢚ࣜ区ศ 歩㐨検知࢚ࣜ༢位ࡢ種別ࢆ表ࠋࡍ 

 

࢚ࣜ㸯㸸流出側待機ࠕ  ࠊࠖ

㸰㸸流出側横断歩㐨ࠕ  ࠊࠖ

㸱㸸中央ศ離帯ࠕ  ࠊࠖ

㸲㸸流入側横断歩㐨ࠕ  ࠊࠖ

 ࢚ࠖࣜ㸳㸸流入側待機ࠕ

 

 

 

０-「」 ）道Ｄ歩行者存在᭷無 歩㐨検知࢚ࣜ༢位࠾けࡿ歩行者ࡢ存在᭷無ࢆ

表ࠋࡍ  

㸮㸸無ࠕ 㸯㸸᭷ࠖࠕࠊࠖ  
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1

1. 適用範ᅖ

ᮏ規格ࠊࡣ路車協調型普及版Ｄ㹑㹑㹑用車両用感知器㸦௨ୗࠕࠊＤ㹑㹑㹑用感知器ࠖ

通信規格ࡢࣝ࣋ンࣞࣙࢩーࢣࣜࣉࡢ情報交換を行う㝿ࡢ㹇㹒㹑路側機間㸧ࠋいう

ࠋࡍ示適用範ᅖをᅗ1.1ࡢᮏ規格ࠋࡿࡍい࡚規ᐃࡘ

㹇㹒㹑路側機 Ｄ㹑㹑㹑用感知器

備考 太線ࠊࡣ規格ࡢ範ᅖを示ࠋࡍ

ᅗ1.1 適用範ᅖ

「. 規格ྡ称

ᮏ規格ྡࡢ称ࠊࡣ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ

路車協調型普及版Ｄ㹑㹑㹑用車両用感知器ࠕ 通信ࢣࣜࣉーࣙࢩン規格ࠖ

」. イン࢙ࣇࢱーࢫ

通信࠾けࡿ共通的࡞条件ࠊࡣ別途規ᐃさࠕࡿࢀ㹑10形イン࢙ࣇࢱーࢫ規格ࠖࡿࡼ

こࠋ

4. 基ᮏ手㡰

4.1 基ᮏ構成࣒ーࣞࣇ

ࠋࡍ示基ᮏ構成を表4.1ࡢ࣒ーࣞࣇ

表4.1 基ᮏ構成࣒ーࣞࣇ

分類 㡯目 バイࢺ数

規格番号 㸯

ᐄ先ࢫࣞࢻ 㸯

Ⓨ信元ࢫࣞࢻ 㸯

サࢫࣞࢻࣈ 㸯

㹓形伝送࣊ッࢲ 優先ࣞࣝ࣋ 㸯

10バイࢺ 通番 㸯

端ᮎ種別 㸯

情報種別 㸯

分割番号 㸯

長ࢱーࢹ 㸯

部ࢱーࢹ ࢱーࢹ 㸮～「46



「

4.「 㹇㹒㹑路側機ࡢࡽ受信ࣞࣇー࣒

㹇㹒㹑路側機ࡽ受信ࣞࣇࡿࡍー࣒を表4.「示ࠋࡍ

表4.「 㹇㹒㹑路側機ࡢࡽ受信ࣞࣇー࣒

規 ᐄ Ⓨ サ 優 通 端 情 分 ࢹ

格 先 信 ࣈ 先 番 ᮎ 報 割 ｜

番  元  ࣞ 種 種 番 ࢱ

称ྡ࣒ーࣞࣇ 号 ࢻ  ࢻ ࣋ 別 別 号 長

ࣞ ࢻ ࣞ ࣝ

ࢫ ࣞ ࢫ

ࢫ

Ｄ㹑㹑㹑時刻修ṇ 00H 01H 00H 0「H 07H 49H 81H 08H㸦㸯㸧 㸦㸰㸧

注 予備㸦㸯㸧

イン࣓ࣜࢡンࢹࢺーࢱ㸦㸰㸧

備考1. Ⓨ信元ࢫࣞࢻ 㸮㸯㹆㸸㹇㹒㹑路側機

「. 優先ࣞࣝ࣋ 㸮㸮㹆㸸最ୖ位ࣞࠊࣝ࣋㸮㸯㹆㸸ࣞࣝ࣋㸯

㸮㸰㹆㸸ࣞࣝ࣋㸰ࠊ㸮㸱㹆㸸最ୗ位ࣞࣝ࣋

」. 分割番号 㸶㸯㹆㸸第㸯ࣞࣇーࡘ࣒最終ࣞࣇー࣒



」

4.」 Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡢࡽ送信ࣞࣇー࣒

Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡽ送信ࣞࣇࡿࡍー࣒を表4.」示ࠋࡍ

表4.」 Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡢࡽ送信ࣞࣇー࣒

規 ᐄ Ⓨ サ 優 通 端 情 分 ࢹ

格 先 信 ࣈ 先 番 ᮎ 報 割 ｜

番  元  ࣞ 種 種 番 ࢱ

称ྡ࣒ーࣞࣇ 号 ࢻ  ࢻ ࣋ 別 別 号 長

ࣞ ࢻ ࣞ ࣝ

ࢫ ࣞ ࢫ

ࢫ

車両検知情報 00H 00H 00H 01H 07H 5「H 可変㸦㸯㸧 㸦㸰㸧

電波用Ｄ㹑㹑㹑感知器状態 51H 81H 04H

情報

注 予備㸦㸯㸧

イン࣓ࣜࢡンࢹࢺーࢱ㸦㸰㸧

備考1. Ⓨ信元ࢫࣞࢻ 㸮㸮㹆㸸不明

「. 優先ࣞࣝ࣋ 㸮㸮㹆㸸最ୖ位ࣞࠊࣝ࣋㸮㸯㹆㸸ࣞࣝ࣋㸯

㸮㸰㹆㸸ࣞࣝ࣋㸰ࠊ㸮㸱㹆㸸最ୗ位ࣞࣝ࣋

」. 分割番号 㸶㸯㹆㸸第㸯ࣞࣇーࡘ࣒最終ࣞࣇー࣒
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4.4 㹇㹒㹑路側機Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡢ通信手㡰

㹇㹒㹑路側機Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡢ通信手㡰を表4.4示ࠋࡍ

㹑10ࠕࡿࢀ別途規ᐃさࠊࡣ手㡰ࡢ場合ࡿを超えࢺ46バイ」ࡀࢬサイࡢ部ࢱーࢹࠊ࠾࡞

形通信ࢣࣜࣉーࣙࢩン共通規格ࠖࣇࡢイࣝ分割処理ࡿࡼこࠋ

表4.4 㹇㹒㹑路側機Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡢ通信手㡰

㹇㹒㹑路側機 情報ࡢ方向 Ｄ㹑㹑㹑用感知器

Ｄ㹑㹑㹑時刻修ṇ

車両検知情報

電波用Ｄ㹑㹑㹑感知器状態情報

4.5 共通事㡯ࡿけ࠾ᐃ義ࢱーࢹ

。1〃 ᮍ使用

ᮍ使用ࠊࡣ関連ࡿࡍ他ࡢ規格ࡢ兼ࡡ合い等ࠊࡽビッࢺ又ࢹࡣー࢚ࣜࢱをあࡽ

ࢹࡣ又ࢺビッࡢᮍ使用ࠋࡿࡍ使用禁Ṇを意味ࡣᮏ規格࡛ࠊࡀࡿあࡀ必要ࡿࡍ確保ࡵࡌ

ーࠊࡣ࢚ࣜࢱ送信側ࠕ࡚㸮ࠖࠋࡿࡍ

。「〃 予備

予備ࠊࡣ将来ࡢ機能拡張等備えࡢࡵࡓࡿ純粋࡞予備࡛あࠋࡿ予備ࡢビッࢺ又ࢹࡣ

ーࡣ࢚ࣜࢱ不ᐃࠊࡋ受信側ࠕࡣ㸯ࠖ㸦又ࠕࡣ㸮ࠖ௨外ࡢ値㸧ࡶ࡚ࡗ࡞支㞀࡞ࡢい

処理を行うࠋ

。」〃 Ⓩ録予備

Ⓩ録予備ࠊࡣ関連ࡿࡍ他ࡢ規格ࡢ兼ࡡ合い及び将来規ᐃࡿࡍ可能性ࡢ高い機能

対ࠊࡋ予ࡵ使用ࡿࡍビッࢺ又ࢹࡣー࢚ࣜࢱを確保࡛ࡢࡶࡓࡋあࠋࡿⓏ録予備ࡢビッࢺ

又ࢹࡣーࠊࡣ࢚ࣜࢱ予備ࡢ場合ྠ様ࠋࡿࡍ
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5. 情報ࡢ構成機能

各情報ࢹࡢーࢱ部ࡢ構成機能をᅗ5.1ࠊᅗ5.「示ࠋࡍ

各情報を構成ࡿࡍ個々ࡢ情報ࡢ伝送ࠊࡣ㸯バイࢺ単位࡛ୖ位バイࡽࢺୗ位バイࡢࢺ

㡰送信ࠋࡿࡍ

２８B １８B ２８B １８B

）15 ）14 ）1」 ）1「 ）11 ）10 ）09 ）08 ）07 ）06 ）05 ）04 ）0」 ）0「 ）01 ）00

情 報

← ୖ位バイࢺ → ← ୗ位バイࢺ →

ᅗ5.1 㸰バイࢺ情報ࡢ送信

２８B １８B ２８B １８B

）15 ）14 ）1」 ）1「 ）11 ）10 ）09 ）08 ）07 ）06 ）05 ）04 ）0」 ）0「 ）01 ）00

情 報

㸯 㸰

㸱 㸲

備考 数値ࡢ小さいバイୖࡀࢺ位バイࠊࡋࢺ数値ࡢ㡰࡛送信さࡿࢀ

ᅗ5.「 㸲バイࢺ情報ࡢ送信
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5.1 Ｄ㹑㹑㹑時刻修ṇ

Ｄ㹑㹑㹑時刻修ṇࢹࡢーࢱ構成をᅗ5.」示ࠋࡍ

Ｄ㹑㹑㹑時刻修ṇࠊࡣＤ㹑㹑㹑用感知器ࡢ時刻を設ᐃ及び修ṇࡢࡵࡓࡿࡍ指௧࡛あࠋࡿ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

。1〃 㹇㹒㹑路側機ࡢ日付㸦ᖺ㸧

ࠌ 㸦月㸧

ࠌ 㸦日㸧

。「〃 㹇㹒㹑路側機ࡢ日種

。」〃 㹇㹒㹑路側機ࡢ時刻㸦時㸧

ࠌ 㸦分㸧

ࠌ 㸦秒㸧

ࠌ 㸦100࣑ࣜ秒㸧

ᅗ5.」 Ｄ㹑㹑㹑時刻修ṇࡢ構成

。1〃 㹇㹒㹑路側機ࡢ日付㸦㸱バイࢺ㸧

㹇㹒㹑路側機ࡢ日付ࢹࡢーࢱ構成をᅗ5.4示ࠋࡍ

㹇㹒㹑路側機ࡢ日付を示ࠋࡍ日付000」ࠊࡣᖺ㸯月㸯日～「099ᖺ1「月」1日ࠋࡿࡍ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

ᖺ㸸10位 ᖺ㸸㸯位 㸦㸮～99㸧

月㸸10位 月㸸㸯位 㸦㸯～1「㸧

日㸸10位 日㸸㸯位 㸦㸯～」1㸧

ᅗ5.4 㹇㹒㹑路側機ࡢ日付ࢹࡢーࢱ構成

。「〃 㹇㹒㹑路側機ࡢ日種㸦㸯バイࢺ㸧

㹇㹒㹑路側機ࡢ日種ࢹࡢーࢱ構成をᅗ5.5示ࠋࡍ

㹇㹒㹑路側機ࡢ日種を示ࠋࡍ

否ࡿい࡚ࡋ対応࣒イࢱー࣐サࡀ時刻ࡿࡍ㸸情報を提供ࠖࢢࣛࣇ࣒イࢱー࣐サࠕ

を示ࠋࡍᮍ対応ࠕ㸮ࠖࠊサ࣐ーࢱイ࣒対応時刻ࠕ㸯ࠖࠋࡿࡍ

ࡣ日祝日ࠊ㸮ࠖࠕࡣᖹ日ࠋࡍを示否ࡿ休日࡛あࡀ㸸情報提供日ࠖࢢࣛࣇ休日ࠕ

ࠋࡿࡍ㸯ࠖࠕ

㸲ࠕ㸱㸸水曜ࠖࠕ㸰㸸火曜ࠖࠕ㸯㸸月曜ࠖࠕࠋࡍ曜日を示ࡢ曜日ࠖ㸸情報提供日ࠕ



7

㸸木曜ࠖࠕ㸳㸸金曜ࠖࠕ㸴㸸土曜ࠖࠕ㸵㸸日曜ࠖࠋࡿࡍ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

曜日 予備

休日ࢢࣛࣇ

サ࣐ーࢱイࢢࣛࣇ࣒

ᅗ5.5 㹇㹒㹑路側機ࡢ日種ࢹࡢーࢱ構成

。」〃 㹇㹒㹑路側機ࡢ時刻㸦㸲バイࢺ㸧

㹇㹒㹑路側機ࡢ時刻ࢹࡢーࢱ構成をᅗ5.6示ࠋࡍ

㹇㹒㹑路側機ࡢ時刻を示ࠋࡍ時刻ࠊࡣ㸮時㸮分㸮秒㸮࣑ࣜ秒～「」時59分59秒900࣑ࣜ

秒ࠋࡿࡍ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

時㸸10位 時㸸㸯位 㸦㸮時～「」時㸧

分㸸10位 分㸸㸯位 㸦㸮分～59分㸧

秒㸸10位 秒㸸㸯位 㸦㸮秒～59秒㸧

予備 秒㸸㸯位࣑ࣜ100 㸦㸮࣑ࣜ秒～
秒㸧࣑ࣜ900

ᅗ5.6 㹇㹒㹑路側機ࡢ時刻ࢹࡢーࢱ構成
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5.「 電波用Ｄ㹑㹑㹑感知器状態情報

Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡀ異常又ࡣ計測不能状態㸦௨ୗࠕࠊ異常状態ࠖいうࠋ㸧ࡓࡗ࡞

場合又ࡣ異常状態ࡽṇ常状態復帰ࡓࡋ場合ࠊそࡢ時点࡛Ｄ㹑㹑㹑用感知器異常を

㹇㹒㹑路側機あ࡚Ⓨ信ࠋࡿࡍまࠊࡓ異常状態࡚ࡋ⥆⥅ࡀいࡿ場合ࠊࡣ異常状 態を

Ⓨ信ࢱࡓࡋイ࣑ンࡽࢢ㸯秒周期࡛自動Ⓨ信ࠋࡿࡍ

電波用Ｄ㹑㹑㹑感知器状態情報ࡢ構成をᅗ5.7示ࠋࡍ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

。1〃 提供点管理番号 㸦㸰バイࢺ㸧

。「〃 㸧ࢺンサ㹇Ｄ㸦㸯バイࢭ

。」〃 感知器動作状況 㸦㸯バイࢺ㸧

ᅗ5.7 電波用Ｄ㹑㹑㹑感知器状態情報ࢹࡢーࢱ構成

。1〃 提供点管理番号㸦㸰バイࢺ㸧

提供点管理番号ࢹࡢーࢱ構成をᅗ5.8示ࠋࡍ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

交差点㹇Ｄ㸭単路㹇Ｄ

提供点種別コーࢻ

ᅗ5.8 提供点管理番号ࢹࡢーࢱ構成

。a〃 提供点種別コーࢻ

提供点ࡢ種別を表5.1示ࠋࡍ

表5.1 提供点ࡢ種別

設ᐃ値 意 味

㸮 交差点

㸯 単路

。継〃 交差点㹇Ｄ㸭単路㹇Ｄ

提供点ࡢ管理番号㸦㸯～」「767㸧を表ࠋࡍ提供点種別ࡀ交差点ࡢ場合ࠊࡣ都道府県単

位࡛ࣘニー࡞ࢡ番号ࠋࡿࡍ提供点種別ࡀ単路ࡢ場合ࠊࡣ無線機単位࡛ࣘニー࡞ࢡ番号
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ࠋࡿࡍ

。「〃 㸧ࢺンサ㹇Ｄ㸦㸯バイࢭ

Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡢ識別番号㸦㸯～㸶㸧を示ࠋࡍ

。」〃 感知器動作状況㸦㸯バイࢺ㸧

Ｄ㹑㹑㹑用感知器動作状況ࡢ構成をᅗ5.9示ࠋࡍ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

Ⓩ録予備 Ⓩ録予備

Ｄ㹑㹑㹑用
計測状態 感知器状態

ᅗ5.9 感知器動作状況ࢹࡢーࢱ構成

計測状態及びＤ㹑㹑㹑用感知器状態ࠊࡣ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ

㸯㸸異常ࠖࠕࠊ㸮㸸ṇ常ࠖࠕ

まࠊࡓⓏ録予備ࠊࡣ自己診断内容詳細出力機能࡚ࡋ使用可能ࠋࡿࡍ

5.」 車両検知情報

車両検知情報ࢹࡢーࢱ構成をᅗ5.10示ࠋࡍ

向高度化ࡢ㸦Ｄ㹑㹑㹑㸧࣒ࢸࢫࢩ安全運転支援ࡓࡋ電波を活用ࠕࠕࠊࡣ構成ࢱーࢹ

けࡓ調査研究報告書࡛ࠖ規ᐃさࠕࡿࢀ車両検知情報ࠖࡿࡼこ࣒ࢸࢫࢩࠕࠊࡋࡔࡓࠋ

設計遅延時間ࠖ及びࠕ再送遅延時間ࠖࠕࡣ㸮ࠖを格納ࡿࡍこࠋ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

。1〃 車両検知情報㸦可変長㸧

ᅗ5.10 車両検知情報ࢹࡢーࢱ構成
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1. 適用範ᅖ

ᮏ規格ࠊࡣ路車協調型電波Ｄ㹑㹑㹑用歩行者用感知器㸦௨ୗࠕࠊＤ㹑㹑㹑用感知器ࠖ

通信規格ࡢࣝ࣋ンࣞࣙࢩーࢣࣜࣉࡢ情報交換を行う㝿ࡢ㹇㹒㹑路側機間㸧ࠋいう

ࠋࡍ示適用範ᅖをᅗ1.1ࡢᮏ規格ࠋࡿࡍい࡚規ᐃࡘ

㹇㹒㹑路側機 Ｄ㹑㹑㹑用感知器

備考 太線ࠊࡣ規格ࡢ範ᅖを示ࠋࡍ

ᅗ1.1 適用範ᅖ

「. 規格ྡ称

ᮏ規格ྡࡢ称ࠊࡣ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ

路車協調型普及版Ｄ㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࠕ 通信ࢣࣜࣉーࣙࢩン規格ࠖ

」. イン࢙ࣇࢱーࢫ

通信࠾けࡿ共通的࡞条件ࠊࡣ別途規ᐃさࠕࡿࢀ㹑10形イン࢙ࣇࢱーࢫ規格ࠖࡿࡼ

こࠋ

4. 基ᮏ手㡰

4.1 基ᮏ構成࣒ーࣞࣇ

ࠋࡍ示基ᮏ構成を表4.1ࡢ࣒ーࣞࣇ

表4.1 基ᮏ構成࣒ーࣞࣇ

分類 㡯目 バイࢺ数

規格番号 㸯

ᐄ先ࢫࣞࢻ 㸯

Ⓨ信元ࢫࣞࢻ 㸯

サࢫࣞࢻࣈ 㸯

㹓形伝送࣊ッࢲ 優先ࣞࣝ࣋ 㸯

10バイࢺ 通番 㸯

端ᮎ種別 㸯

情報種別 㸯

分割番号 㸯

長ࢱーࢹ 㸯

部ࢱーࢹ ࢱーࢹ 㸮～「46



「

4.「 㹇㹒㹑路側機ࡢࡽ受信ࣞࣇー࣒

㹇㹒㹑路側機ࡽ受信ࣞࣇࡿࡍー࣒を表4.「示ࠋࡍ

表4.「 㹇㹒㹑路側機ࡢࡽ受信ࣞࣇー࣒

規 ᐄ Ⓨ サ 優 通 端 情 分 ࢹ

格 先 信 ࣈ 先 番 ᮎ 報 割 ｜

番  元  ࣞ 種 種 番 ࢱ

称ྡ࣒ーࣞࣇ 号 ࢻ  ࢻ ࣋ 別 別 号 長

ࣞ ࢻ ࣞ ࣝ

ࢫ ࣞ ࢫ

ࢫ

Ｄ㹑㹑㹑時刻修ṇ 00H 01H 00H 0「H 08H 49H 81H 08H㸦㸯㸧 㸦㸰㸧

注 予備㸦㸯㸧

イン࣓ࣜࢡンࢹࢺーࢱ㸦㸰㸧

備考1. Ⓨ信元ࢫࣞࢻ 㸮㸯㹆：㹇㹒㹑路側機

「. 優先ࣞࣝ࣋ 㸮㸮㹆：最ୖ位ࣞࠊࣝ࣋㸮㸯㹆：ࣞࣝ࣋㸯

㸮㸰㹆：ࣞࣝ࣋㸰ࠊ㸮㸱㹆：最ୗ位ࣞࣝ࣋

」. 分割番号 㸶㸯㹆：第㸯ࣞࣇーࡘ࣒最終ࣞࣇー࣒



」

4.」 Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡢࡽ送信ࣞࣇー࣒

Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡽ送信ࣞࣇࡿࡍー࣒を表4.」示ࠋࡍ

表4.」 Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡢࡽ送信ࣞࣇー࣒

規 ᐄ Ⓨ サ 優 通 端 情 分 ࢹ

格 先 信 ࣈ 先 番 ᮎ 報 割 ｜

番  元  ࣞ 種 種 番 ࢱ

称ྡ࣒ーࣞࣇ 号 ࢻ  ࢻ ࣋ 別 別 号 長

ࣞ ࢻ ࣞ ࣝ

ࢫ ࣞ ࢫ

ࢫ

横断歩行者検知情報 00H 00H 00H 01H 08H 5」H 可変㸦㸯㸧 㸦㸰㸧

電波用Ｄ㹑㹑㹑感知器状態 51H 81H 04H

情報

注 予備㸦㸯㸧

イン࣓ࣜࢡンࢹࢺーࢱ㸦㸰㸧

備考1. Ⓨ信元ࢫࣞࢻ 㸮㸮㹆：不明

「. 優先ࣞࣝ࣋ 㸮㸮㹆：最ୖ位ࣞࠊࣝ࣋㸮㸯㹆：ࣞࣝ࣋㸯

㸮㸰㹆：ࣞࣝ࣋㸰ࠊ㸮㸱㹆：最ୗ位ࣞࣝ࣋

」. 分割番号 㸶㸯㹆：第㸯ࣞࣇーࡘ࣒最終ࣞࣇー࣒
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4.4 㹇㹒㹑路側機Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡢ通信手㡰

㹇㹒㹑路側機Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡢ通信手㡰をࠊ表4.4示ࠋࡍ

㹑10ࠕࡿࢀ別途規ᐃさࠊࡣ手㡰ࡢ場合ࡿを超えࢺ46バイ」ࡀࢬサイࡢ部ࢱーࢹࠊ࠾࡞

形通信ࢣࣜࣉーࣙࢩン共通規格ࠖࣇࡢイࣝ分割処理ࡿࡼこࠋ

表4.4 㹇㹒㹑路側機Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡢ通信手㡰

㹇㹒㹑路側機 情報ࡢ方向 Ｄ㹑㹑㹑用感知器

Ｄ㹑㹑㹑時刻修ṇ

横断歩行者検知情報

電波用Ｄ㹑㹑㹑感知器状態情報

4.5 共通事㡯ࡿけ࠾ᐃ義ࢱーࢹ

。1〃 ᮍ使用

ᮍ使用ࠊࡣ関連ࡿࡍ他ࡢ規格ࡢ兼ࡡ合い等ࠊࡽビッࢺ又ࢹࡣー࢚ࣜࢱをあࡽ

ࢹࡣ又ࢺビッࡢᮍ使用ࠋࡿࡍ使用禁Ṇを意味ࡣᮏ規格࡛ࠊࡀࡿあࡀ必要ࡿࡍ確保ࡵࡌ

ーࠊࡣ࢚ࣜࢱ送信側ࠕ࡚㸮ࠖࠋࡿࡍ

。「〃 予備

予備ࠊࡣ将来ࡢ機能拡張等備えࡢࡵࡓࡿ純粋࡞予備࡛あࠋࡿ予備ࡢビッࢺ又ࢹࡣ

ーࡣ࢚ࣜࢱ不ᐃࠊࡋ受信側ࠕࡣ㸯ࠖ㸦又ࠕࡣ㸮ࠖ௨外ࡢ値㸧ࡶ࡚ࡗ࡞支㞀࡞ࡢい

処理を行うࠋ

。」〃 Ⓩ録予備

Ⓩ録予備ࠊࡣ関連ࡿࡍ他ࡢ規格ࡢ兼ࡡ合い及び将来規ᐃࡿࡍ可能性ࡢ高い機能

対ࠊࡋ予ࡵ使用ࡿࡍビッࢺ又ࢹࡣー࢚ࣜࢱを確保࡛ࡢࡶࡓࡋあࠋࡿⓏ録予備ࡢビッࢺ

又ࢹࡣーࠊࡣ࢚ࣜࢱ予備ࡢ場合ྠ様ࠋࡿࡍ
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5. 情報ࡢ構成機能

各情報ࢹࡢーࢱ部ࡢ構成機能をᅗ5.1ࠊᅗ5.「示ࠋࡍ

各情報を構成ࡿࡍ個々ࡢ情報ࡢ伝送ࠊࡣ㸯バイࢺ単位࡛ୖ位バイࡽࢺୗ位バイࡢࢺ

㡰送信ࠋࡿࡍ

２８B １８B ２８B １８B

）15 ）14 ）1」 ）1「 ）11 ）10 ）09 ）08 ）07 ）06 ）05 ）04 ）0」 ）0「 ）01 ）00

情 報

← ୖ位バイࢺ → ← ୗ位バイࢺ →

ᅗ5.1 㸰バイࢺ情報ࡢ送信

２８B １８B ２８B １８B

）15 ）14 ）1」 ）1「 ）11 ）10 ）09 ）08 ）07 ）06 ）05 ）04 ）0」 ）0「 ）01 ）00

情 報

㸯 㸰

㸱 㸲

備考 数値ࡢ小さいバイୖࡀࢺ位バイࠊࡋࢺ数値ࡢ㡰࡛送信さࡿࢀ

ᅗ5.「 㸲バイࢺ情報ࡢ送信
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5.1 Ｄ㹑㹑㹑時刻修ṇ

Ｄ㹑㹑㹑時刻修ṇࢹࡢーࢱ構成をᅗ5.」示ࠋࡍ

Ｄ㹑㹑㹑時刻修ṇࠊࡣＤ㹑㹑㹑用感知器ࡢ時刻を設ᐃ及び修ṇࡢࡵࡓࡿࡍ指௧࡛あࠋࡿ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

。1〃 㹇㹒㹑路側機ࡢ日付㸦ᖺ㸧

ࠌ 㸦月㸧

ࠌ 㸦日㸧

。「〃 㹇㹒㹑路側機ࡢ日種

。」〃 㹇㹒㹑路側機ࡢ時刻㸦時㸧

ࠌ 㸦分㸧

ࠌ 㸦秒㸧

ࠌ 㸦100࣑ࣜ秒㸧

ᅗ5.」 Ｄ㹑㹑㹑時刻修ṇࡢ構成

。1〃 㹇㹒㹑路側機ࡢ日付㸦㸱バイࢺ㸧

㹇㹒㹑路側機ࡢ日付ࢹࡢーࢱ構成をᅗ5.4示ࠋࡍ

㹇㹒㹑路側機ࡢ日付を示ࠋࡍ日付000」ࠊࡣᖺ㸯月㸯日～「099ᖺ1「月」1日ࠋࡿࡍ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

ᖺ：10位 ᖺ：㸯位 㸦㸮～99㸧

月：10位 月：㸯位 㸦㸯～1「㸧

日：10位 日：㸯位 㸦㸯～」1㸧

ᅗ5.4 㹇㹒㹑路側機ࡢ日付ࢹࡢーࢱ構成

。「〃 㹇㹒㹑路側機ࡢ日種㸦㸯バイࢺ㸧

㹇㹒㹑路側機ࡢ日種ࢹࡢーࢱ構成をᅗ5.5示ࠋࡍ

㹇㹒㹑路側機ࡢ日種を示ࠋࡍ

否ࡿい࡚ࡋ対応࣒イࢱー࣐サࡀ時刻ࡿࡍ情報を提供：ࠖࢢࣛࣇ࣒イࢱー࣐サࠕ

を示ࠋࡍᮍ対応ࠕ㸮ࠖࠊサ࣐ーࢱイ࣒対応時刻ࠕ㸯ࠖࠋࡿࡍ

ࡣ日祝日ࠊ㸮ࠖࠕࡣᖹ日ࠋࡍを示否ࡿ休日࡛あࡀ情報提供日：ࠖࢢࣛࣇ休日ࠕ

ࠋࡿࡍ㸯ࠖࠕ

㸲ࠕ㸱：水曜ࠖࠕ㸰：火曜ࠖࠕ㸯：月曜ࠖࠕࠋࡍ曜日を示ࡢ曜日ࠖ：情報提供日ࠕ
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：木曜ࠖࠕ㸳：金曜ࠖࠕ㸴：土曜ࠖࠕ㸵：日曜ࠖࠋࡿࡍ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

曜日 予備

休日ࢢࣛࣇ

サ࣐ーࢱイࢢࣛࣇ࣒

ᅗ5.5 㹇㹒㹑路側機ࡢ日種ࢹࡢーࢱ構成

。」〃 㹇㹒㹑路側機ࡢ時刻㸦㸲バイࢺ㸧

㹇㹒㹑路側機ࡢ時刻ࢹࡢーࢱ構成をᅗ5.6示ࠋࡍ

㹇㹒㹑路側機ࡢ時刻を示ࠋࡍ時刻ࠊࡣ㸮時㸮分㸮秒㸮࣑ࣜ秒～「」時59分59秒900࣑ࣜ

秒ࠋࡿࡍ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

時：10位 時：㸯位 㸦㸮時～「」時㸧

分：10位 分：㸯位 㸦㸮分～59分㸧

秒：10位 秒：㸯位 㸦㸮秒～59秒㸧

予備 秒：㸯位࣑ࣜ100 㸦㸮࣑ࣜ秒～
秒㸧࣑ࣜ900

ᅗ5.6 㹇㹒㹑路側機ࡢ時刻ࢹࡢーࢱ構成
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5.「 電波用Ｄ㹑㹑㹑感知器状態情報

Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡀ異常又ࡣ計測不能状態㸦௨ୗࠕࠊ異常状態ࠖいうࠋ㸧ࡓࡗ࡞

場合又ࡣ異常状態ࡽṇ常状態復帰ࡓࡋ場合ࠊそࡢ時点࡛Ｄ㹑㹑㹑用感知器異常を

㹇㹒㹑路側機あ࡚Ⓨ信ࠋࡿࡍまࠊࡓ異常状態࡚ࡋ⥆⥅ࡀいࡿ場合ࠊࡣ異常状 態を

Ⓨ信ࢱࡓࡋイ࣑ンࡽࢢ㸯秒周期࡛自動Ⓨ信ࠋࡿࡍ

電波用Ｄ㹑㹑㹑感知器状態情報ࡢ構成をᅗ5.7示ࠋࡍ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

。1〃 提供点管理番号 㸦㸰バイࢺ㸧

。「〃 㸧ࢺンサ㹇Ｄ㸦㸯バイࢭ

。」〃 感知器動作状況 㸦㸯バイࢺ㸧

ᅗ5.7 電波用Ｄ㹑㹑㹑感知器状態情報ࢹࡢーࢱ構成

。1〃 提供点管理番号㸦㸰バイࢺ㸧

提供点管理番号ࢹࡢーࢱ構成をᅗ5.8示ࠋࡍ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

交差点㹇Ｄ㸭単路㹇Ｄ

提供点種別コーࢻ

ᅗ5.8 提供点管理番号ࢹࡢーࢱ構成

。a〃 提供点種別コーࢻ

提供点ࡢ種別を表5.1示ࠋࡍ

表5.1 提供点ࡢ種別

設ᐃ値 意 味

㸮 交差点

㸯 単路

。継〃 交差点㹇Ｄ㸭単路㹇Ｄ

提供点ࡢ管理番号㸦㸯～」「767㸧を表ࠋࡍ提供点種別ࡀ交差点ࡢ場合ࠊࡣ都道府県単

位࡛ࣘニー࡞ࢡ番号ࠋࡿࡍ提供点種別ࡀ単路ࡢ場合ࠊࡣ無線機単位࡛ࣘニー࡞ࢡ番号
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ࠋࡿࡍ

。「〃 㸧ࢺンサ㹇Ｄ㸦㸯バイࢭ

Ｄ㹑㹑㹑用感知器ࡢ識別番号㸦㸯～㸶㸧を示ࠋࡍ

。」〃 感知器動作状況㸦㸯バイࢺ㸧

Ｄ㹑㹑㹑用感知器動作状況ࡢ構成をᅗ5.9示ࠋࡍ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

Ⓩ録予備 Ⓩ録予備

Ｄ㹑㹑㹑用
計測状態 感知器状態

ᅗ5.9 感知器動作状況ࢹࡢーࢱ構成

計測状態及びＤ㹑㹑㹑用感知器状態ࠊࡣ௨ୗࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ

㸯：異常ࠖࠕࠊ㸮：ṇ常ࠖࠕ

まࠊࡓⓏ録予備ࠊࡣ自己診断内容詳細出力機能࡚ࡋ使用可能ࠋࡿࡍ

5.」 横断歩行者検知情報

横断歩行者検知情報ࢹࡢーࢱ構成をᅗ5.10示ࠋࡍ

向高度化ࡢ㸦Ｄ㹑㹑㹑㸧࣒ࢸࢫࢩ安全運転支援ࡓࡋ電波を活用ࠕࠕࠊࡣ構成ࢱーࢹ

けࡓ調査研究報告書࡛ࠖ規ᐃさࠕࡿࢀ横断歩行者検知情報ࠖࡿࡼこࢩࠕࠊࡋࡔࡓࠋ

ࠋこࡿࡍ㸮ࠖを格納ࠕࡣ再送遅延時間ࠖࠕ設計遅延時間ࠖ及び࣒ࢸࢫ

２８B １８B
）7 ）6 ）5 ）4 ）」 ）「 ）1 ）0

。1〃横断歩行者検知情報㸦可変長㸧

ᅗ5.10 横断歩行者両検知情報ࢹࡢーࢱ構成
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路側センサ 

1. 適用範ᅖ 

 ᮏ規定ࠊࡣ都㐨府県警察ࡿࡅ࠾ 路車協調࣒ࢸࢫࢩ㸦電波ࢆ活用ࡓࡋᏳ全運転支援

㸦普及版㹂㹑㹑㹑㸧࣒ࠖࢸࢫࢩ路車協調ࠕࠊ㸦㹂㹑㹑㹑㸧㸧㸦以降࣒ࢸࢫࢩ 計ࡢ㸧ࠋࡿす

画ࠊ調㐩ࠊ維持管理ࠊ移設ࡼ࠾び廃棄等ࡢ各運用࡛ࢬ࣮࢙ࣇ必要ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡿ࡞運

用管理ࡢ業務ࡘ࣮ࣟࣇい࡚適用すࠋࡿ 

 ᮏࣛࢻ࢞ンࡀ運用ࡢ対象すࡢ࣒ࢸࢫࢩࡿ構成㸦案㸧ࢆᅗ 1.1  ࠋ示す

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 1.1  ᮏ規定ࡀ運用ࡢ対象すࡢ࣒ࢸࢫࢩࡿ構成 

 

「. 規定ྡࡢ称 

ᮏ規定ྡࡢ称ࠊࡣ以ୗࡾ࠾ࡢすࠋࡿ 

 㸦普及版㹂㹑㹑㹑㸧運用管理規定 概要編࣒ࠖࢸࢫࢩ路車協調ࠕ

 

」. 用語ࡢ定義 

。1) 路車協調࣒ࢸࢫࢩ 

電波ࢆ活用ࡓࡋᏳ全運転支援࣒ࢸࢫࢩ。㹂㹑㹑㹑 : ）ちiviＳざ Saさe図と SつＵＵＴち図 

Sと囲図em囲)ࠋ 

。「) Ｉ㹒㹑路側機 

路車協調࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࠊ㐨路線形情報ࠊ信ྕ情報ࠊ車両や歩行者ࡢ検知情報࡞

 ࠋグ述路側機ࠊ以ୗࠋ機器ࡿ無線伝送࡛提供す࡚ࡋ対車載機ࢆ

。」) 㐨路線形情報 

路車協調࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࠊサ࣮ビࢆࢫ提供すࡿ対象交差点࣭㐨路ࡢ物理構造ࢆ表

現࡚ࡋいࠋࢱ࣮ࢹࡿ 

。4) 路側ࢭンサ 

㹂㹑㹑㹑用車両用感知器及び㹂㹑㹑㹑用歩行者用感知器ࡢ総称ࠋ 

。5) 交通管制ࢭン࣮ࢱ中央装置 

交通管制ࢭンࡢ࣮ࢱ運用ࡿࡅ࠾主集中制御方式ࡢ信ྕ機や関連機器ࢆ管理࣭制

Ｉ䠰䠯無線路側機 

端末対応䝴ニット 

端末対応装置 

信号制御䝤ロック、交通情報䝤ロック等 交
通
管
制
セ
ン
タ
ー 

中
央
装
置 

電話回線等 

車載機 信号制御機 

交
差
点
機
器 



 

「 

御࡚ࡋいࡿ中央装置ࠋ路車協調ࠊࡣ࡛࣒ࢸࢫࢩ㐨路線形情報や路側機送信期間㸦ࣟࢫ

ッࢺ㸧ࢆ設定ࠊࡋＩ㹒㹑路側機࢘ࢲン࣮ࣟࢻすࡿほࠊ交差点機器ࡢ運用状態ࣔࢆ

ニࠊࡋࢱ運用停Ṇ操作ࢆ行う機能ࢆ実装すࡢࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡓࡲࠋࡿ運用管理

 ࠋࡿ実装すࡶ機能ࡿ

 種別࣒ࢸࢫࢩ (6。

路車協調ࡿࡅ࠾࣒ࢸࢫࢩ各交差点࣭ 方路࠾い࡚サ࣮ビࡢ࣒ࢸࢫࢩࡿࢀࡉࢫ種別ࠋ

㹂㹑㹑㹑信ྕ情報活用ࠊ࣒ࢸࢫࢩ右折時衝突防Ṇ支援ࠊ࣒ࢸࢫࢩ右折先歩行者横断時

衝突防Ṇ支援࣒ࢸࢫࢩࡢ࡞࣒ࢸࢫࢩ種別ࡀ想定ࠋࡿࢀࡉ 

 情報運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭ (7。

路車協調ࡿࡅ࠾࣒ࢸࢫࢩ通信ࢸࣜࣗ࢟ࢭ㸦傍ཷ防Ṇࡾ࡞ࠊすࡋࡲ防Ṇࠊ改ࢇࡊ

防Ṇ等㸧ࢆ確保すࢸࣜࣗ࢟ࢭࡵࡓࡿ技術ࡢ規格ࢆ策定ࢀࡇࠊࡋ使用すࡿ暗ྕ鍵

等ࡢ各種電子ࢱ࣮ࢹ㸦以ୗࠊ総称ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠕ࡚ࡋ情報ࠖいうࠋ㸧ࡢ発行ࡿྖࢆ団

体ࡢࡽࢀࡇࡣࡓࡲࠊ役割ࢆ果ࡓす複数ࡢ団体群ࠋ 

Ｉ㹒㹑 （ＴＳＳe止図ࠊࡣ࡛ࡇࡇ 推進協議会㸦以ୗࠕ協議会ࠖいうࠋ㸧ࡼ࠾び協議会ࡀ

認定ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡓࡋ情報発行業務機関ࡢ総称ࢆ指すࠋ 

。8) 認定車載機࣓࣮࣮࢝ 

当該ࠊࢀࡽࡵ認ࢆ開示ࡢ規格書等ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡽ情報運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

規格書等準拠ࡓࡋ車載機ࢆ開発࣭製造ࢆ行う企業ࠋ 

。9) 認定路側機࣓࣮࣮࢝ 

当該ࠊࢀࡽࡵ認ࢆ開示ࡢ規格書等ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡽ情報運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

規格書等準拠ࡓࡋＩ㹒㹑路側機ࢆ開発࣭製造ࢆ行う企業ࠋ 

ࣗ࢟ࢭ࡚ࡗࡼ契約等ࡽ運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡣ࣮࢝認定路側機࣓࣮ࠊ࠾࡞

 ࠋࡿ状態࡛出荷すࡓࡋ格納ࢆࢀࡇＩ㹒㹑路側機ࠊࡅཷࢆ発行ࡢ情報ࢸࣜ

。10) 認定㹑ＡＭ࣓࣮࣮࢝ 

当該ࠊࢀࡽࡵ認ࢆ開示ࡢ規格書等ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡽ情報運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

規格書等準拠ࡓࡋ㹑ＡＭ㸦Se止つちi図と AＵＵli止a図iＴＳ MＴ正つle㸧ࢆ開発࣭製造ࢆ行う企業ࠋ 

 主体ࡵࡲࡾ (11。

路車間࣭車車間ࡢサ࣮ビ࠾ࢫい࡚ࡣ複数ࡢ組織㸦省庁࣭団体࣭事業者㸧ࡀ関わࡿ

࢟ࢭ㞀害時や情報ࡢ࣒ࢸࢫࢩい機器࣭࡞ࡁ解決࡛ࡣ࡛ࡅࡔ組織ࡢࡘ一ࠊࡀࡿ࡞ࡇ

 ࠋ主体ࡿᅗࢆ調整ࡢ組織間ࠊࡋ策定ࢆ対応方針発生時ࢺンࢹࢩンࢸࣜࣗ

当面ࠊࡣ各組織ࡽ委員ࢆ派遣すࡿ形࡛運用すࠕࡿ協調࣒ࢸࢫࢩ運用連絡会議㸦仮

称㸧ࠖ 望ࡀࡇ担うࢆ役割ࡢࡇ公的機関等࡛ࡣ将来的ࠊࡀࡿ想定すࢆ会議体࡞うࡼࡢ

 ࠋいࡋࡲ

。1「) 公共路側機統制主体 

路車協調ࡢ࣒ࢸࢫࢩ設置࣭運用ࡿ全国的࡞方針策定ࢆ行いࠊ後述すࡿ公共路

側機管理者ࡢ指揮監督ࢆ行うࠋ 

 ࠋࡿ想定すࢆ警察庁ࠊࡣ࡛ࡇࡇ

。1」) 路車間通信規格化主体 

公共路側機統制主体ࡢ方針ࠊࡅཷࢆ路側機ࡢ仕様࣭࣒ࢸࢫࢩ定義࣭運用等関すࡿ

 ࠋ行うࢆ作成࣭整備ࡢ類ࢺン࣓ࣗ࢟ࢻ



 

」 

 ࠋࡿ想定すࢆ行う㹓㹒Ｍ㹑協会ࢆグୖࡾࡼ要請等ࡢ警察庁ࡣࡓࡲ警察庁ࠊࡣ࡛ࡇࡇ

。14) 公共路側機管理主体 

路車協調ࡢ࣒ࢸࢫࢩ設計࣭計画࣭調㐩ࢆ行いࠊ設置後࠾い࡚ࡣ路側機ࡼ࠾び路側

機ࡽ提供ࡿࢀࡉ情報ࡀ適切࡞状態維持㸦電波ࡢṇ常動作管理ࠊ干渉管理ࢆ含ࡴ㸧

すࠊࡶࡿ路側機ࡀ最終的運用停Ṇࡋ適切廃棄࡛ࡲࡿࢀࡉ運用ࢆ担うࠋ 

 ࠋࡿ想定すࢆ都㐨府県警察ࠊࡣ࡛ࡇࡇ

。15) 設計業者 

公共路側機管理者ࡢࡽ委クࠊࡾࡼ路車協調ࡢ࣒ࢸࢫࢩ調㐩先立ࡕ設計ࢆ実施

 ࠋ企業ࡿ作成すࢆ工事設計ᅗ面等ࠊࡋ

。16) 路側機㹍㹃Ｍ࣓࣮࣮࢝ 

自ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡣࡽ情報運用管理団体ࡢ認定࡞ࡇࡿࡅཷࢆくࠊ認定路側機࣓࣮࢝

路࡚ࢻンࣛࣈ自社࡚ࡅཷࢆ供給ࡢ等ࢺ一部ࣘニッࡣࡓࡲ全部ࡢＩ㹒㹑路側機ࡽ࣮

側機ࡢ製造࣭販売等ࢆ行う企業ࠋ 

ࢸࣜࣗ࢟ࢭ情報運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡣ自身࣮࢝路側機㹍㹃Ｍ࣓࣮ࠊ࠾࡞

ࡓࡲ側࡛Ｉ㹒㹑路側機࣮࢝認定路側機࣓࣮ࠊࡵࡓい࡞い࡚ࢀࡽࡵ認ࢆ扱いྲྀࡢ情報

ࡉ供給࣮࢝うえ࡛路側機㹍㹃Ｍ࣓࣮ࡓࡋ格納ࢆ情報ࢸࣜࣗ࢟ࢭ等ࢺニッࣘྠࡣ

 ࠋࡿ࡞ࡇࡿࢀ

。17) 交差点機器࣓࣮࣮࢝ 

ࠊンサࢭい交差点機器㸦路側࡞ࡀ必要性ࡢ認定ࡿࡼ情報運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

信ྕ制御機等㸧ࢆ製造࣭販売すࡿ企業ࠋ 

公共路側機管理者ࡾࡼＩ㹒㹑路側機ࠊ路側ࢭンサࠊ信ྕ制御機等ࡀ一括࡛発注ࢀࡉ

࢝認定路側機࣓࣮ࡣＩ㹒㹑路側機ࠊࡋ注ཷ࡚ࡋ一括ࡀ࣮࢝ձ交差点機器࣓࣮ࠊ場合ࡿ

路ࡣࡓࡲ࣮࢝ղ認定路側機࣓࣮ࠊࢫ࣮ࢣࡿ購入すࡽ࣮࢝路側機㹍㹃Ｍ࣓࣮ࡣࡓࡲ࣮

側機㹍㹃Ｍ࣓࣮ࡀ࣮࢝一括ཷ࡚ࡋ注ࠊࡋＩ㹒㹑路側機以外ࡢ交差点機器ࡢ全部ࡣࡓࡲ

一部ࢆ交差点機器࣓࣮ࡽ࣮࢝購入すࡣࡓࡲࠊࢫ࣮ࢣࡿճ後述すࡿ工事業者等ࡀ一括

 ࠋࡿࢀࡽ考えࡀ࡞ࢫ࣮ࢣࡿ入位商流ୖࡢղࡣࡓࡲ位商流ୖࡢձࠊࡋ注ཷ࡚ࡋ

。18) 中央装置࣓࣮࣮࢝ 

公共路側機管理者ࡽ交通管制ࢭン࣮ࢱ中央装置ࡢ構築࣭ 改修等ࢆ委クࡓࢀࡉ企業ࠋ

路車協調ࡀ࣒ࢸࢫࢩ交差点配備ࡿࢀࡉ㝿ࡢ中央装置ࡢ改修ࠕࠊࡣ࡚ࡋ端ᮎ対応ࣘニ

ッࢺ増設ࠖやࢀࡇ伴うソ࢙࢘ࢺࣇ改修࣭端ᮎ定数設定等ࡀ考えࠋࡿࢀࡽ 

。19) 路側機定数設定業者 

公共路側機管理者ࡽ路車協調࣒ࢸࢫࢩ㸦普及版㹂㹑㹑㹑㸧路側機ࡢ設置伴う各

種路側機定数ࡢ設定ࢆ委クࡓࢀࡉ企業ࠋ 

路車協調ࡀ࣒ࢸࢫࢩ交差点配備ࡿࢀࡉ㝿ࡢ定数設定ࠕࡣ࡚ࡋＩ㹒㹑路側機等ࡢ

Ｉ㹎ࢫࣞࢻ設定追加 㸧割当設定ࢺッࣟࢫ路側機送信期間㸦ࠕࠖ 㐨路線形情報作成࣭ࠕࠖ

組込ࡀࠖࡳ挙ࡣࡽࢀࡇࠊࢀࡽࡆ路側機定数設定業者࡚割当設計ࠊࢀࡉ࡞ࡀ中央装置

࡛設定࡚ࡋＩ㹒㹑路側機等࢘ࢲン࣮ࣟࡣࡓࡲࠊࡿࢀࡉࢻＩ㹒㹑路側機側࡚設定

 ࠋࡿࢀࡉ࡞ࡀ

。「0) 工事業者 

公共路側機管理者ࡽ機器࣭工事込࡛ࡳ路車協調࣒ࢸࢫࢩ㸦普及版㹂㹑㹑㹑㸧ࡢ路
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側機ࡀ調㐩ࡓࢀࡉ場合࠾い࡚ࠊ公共路側機管理者直接契約࡚ࡋ機器ࡢ納入ࡼ࠾び

設置工事ࢆ請ࡅ負う企業ࠋ㸦元請工事業者ࠋࡳࡢୗ請工事業者ࡣ指࡞ࡉい㸧 

。「1) 保Ᏺ業者 

公共路側機管理者ࡽ路車協調࣒ࢸࢫࢩ㸦普及版㹂㹑㹑㹑㸧点検࣭保Ᏺ等ཷࢆクࡋ

 ࠋ企業ࡓ

。「「) 廃棄業者 

公共路側機管理者ࡽ路車協調࣒ࢸࢫࢩ㸦普及版㹂㹑㹑㹑㸧ࡢＩ㹒㹑路側機ࡢ廃棄

 ࠋ企業ࡓࡋクཷࢆ

。「」) 機器Ｉ㹂 

 公共路側機管理者ࢸࣜࣗ࢟ࢭ情報運用管理団体ࡢ間࡛認定路側機࣓࣮࣮࢝

ࣜࣗ࢟ࢭＩ㹒㹑無線ࠕࡣ内容࡞具体的ࠋ管理情報ࡢ路側機毎ࠊࡿࢀࡉ授ཷ࡚ࡋࢆ

 ࠋ参照ࢆンࠖࣛࢻ࢞運用ࢸ

 ࣒࣮࢟ࢫ (4」。

仕組ࡳや計画ࠊ関係者ࡢ立場や役割ࠊ人࣭物࣭情報ࢆ࡞体系立࡚࡚グ述ࠋࡢࡶࡓࡋ 

 情報ࢸࣜࣗ࢟ࢭ (5」。

路車協調࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࠊ車載機࣭路側機ࡢࢱ࣮ࢹࣗ࢟ࢭࡀやࢆࡾྲྀࡾ行う

 ࠋ鍵࣭電子証明書࡞必要ࡵࡓ

。「6) Ｉ㹒㹑車載機 

路車協調࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࠊ車両ࡢ走行情報ࢆ送ཷ信ࠊࡋ路側機ࡢࡽ提供情報ࢆ

ཷ信すࡿ機器ࠋ以ୗࠊ車載機グ述ࠋ 

。「7) 動的情報 

路側機や車載機蓄積࡞ࡢࡇࡿࢀࡉいࠋࢱ࣮ࢹ具体的ࠊࡣ一時保存ࡇࡿࢀࡉ

ࣔࠊࡀい࡞ࡣࡇࡿࢀࡉ蓄積ࠋࡿ࡞等ࢱ࣮ࢹ車車間通信ࠊࢱ࣮ࢹい路車間通信࡞ࡢ

ニࢱすࡣࡇࡿ可能࡛あࠋࡿ 

。「8) 廃棄時情報 

廃棄予定ࡢ路側機や車載機蓄積࡚ࢀࡉいࠋࢱ࣮ࢹࡿ具体的ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡣ情

報ࡀ挙ࠊࢀࡽࡆ後Ｉ㹒㹑路側機ࡢ機能強化ࠊࢱ࣮ࢹࢢࣟࢫࢭࢡࡾࡼ一時保存ࡉ

 ࠋࡿあࡀ可能性ࡿ加わࡶ等ࢱ࣮ࢹ車車間通信ࠊࢱ࣮ࢹ路車間通信ࡿࢀ
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4. 管理体制運用࣒࣮࢟ࢫ 

ᅗ 4.1 ࠊࡣ࣒ࢸࢫࢩ路車協調ࠋ示すࢆ関係ࡢ管理組織࣒࣮࢟ࢫࡢ࣒ࢸࢫࢩ路車協調

路車࣭車車間通信共通運用ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊ࣒࣮࢟ࢫ情報運用ࠊ࣒࣮࢟ࢫ車載機運用࢟ࢫ

ࡣ太線ࠊࢆ関係ࡢ管理組織間ࡣ実線ࠊᅗ中ࠋࡿࢀࡉ構成ࡽ࣒࣮࢟ࢫ路側機運用ࠊ࣒࣮

 ࠋ示すࢆ管理組織間関係ࡴ含ࢆ授ཷࡢ情報ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

 

 

ᅗ 4.1 路車協調࣒࣮࢟ࢫࡢ࣒ࢸࢫࢩ管理組織ࡢ関係 

 

 管理体制ࢸࣜࣗ࢟ࢭ 4.1

路車協調ࠊࡣ࡛࣒ࢸࢫࢩ以ୗࡢ管理組織ࡀ存在すࡢࡽࢀࡇࠋࡿ管理組織ࠊࡀᅗ 4.1 

示ࡓࡋ体制ࢆ構築ࠊࡋ運営管理ࠋࡿࢀࡉ 
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表 4.1-1 路車࣭車車間通信共通運用ࢆ࣒࣮࢟ࢫ構成すࡿ管理組織 

管理組織 役割 

ࢫࢩ機器࣭ࠊ行いࢆ運用管理ࡢ全般࣒ࢸࢫࢩ主体 路車協調ࡵࡲࡾ

発生時ࢺンࢹࢩンࢸࣜࣗ࢟ࢭ㞀害時や情報ࡢ࣒ࢸ

ᅗࢆ調整ࡢ関係組織間࣒ࢸࢫࢩࠊࡋ策定ࢆ対応方針

 ࠋ主体ࡿ

当面ࠊࡣ各組織ࡽ委員ࢆ派遣すࡿ形࡛運用すࠕࡿ路

車協調࣒ࢸࢫࢩ運用連絡会議㸦仮称㸧ࠖ 会議体࡞うࡼࡢ

担ࢆ役割ࡢࡇ公的機関等࡛ࡣ将来的ࠊࡀࡿ想定すࢆ

うࡀࡇ望ࡋࡲいࠋ 

 

表  管理組織ࡿ構成すࢆ࣒࣮࢟ࢫ情報運用ࢸࣜࣗ࢟ࢭ 」-4.1

管理組織 役割 

㸦傍ཷ防ࢸࣜࣗ࢟ࢭ通信ࡿࡅ࠾࣒ࢸࢫࢩ情報運用管理団体 路車協調ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

Ṇࡾ࡞ࠊすࡋࡲ防Ṇࠊ改ࢇࡊ防Ṇ等㸧ࢆ確保すࡵࡓࡿ

ࡿ使用すࢀࡇࠊࡋ策定ࢆ規格ࡢ技術ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

暗ྕ鍵等ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡢ情報ࡢ発行ࢆ行う団体ࡓࡲࠊ

 ࠋ団体群ࡢす複数ࡓ果ࢆ役割ࡢࡽࢀࡇࠊࡣ

Ｉ㹒㹑 （ＴＳＳe止図ࠊࡣ࡛ࡇࡇ 推進協議会㸦以ୗࠕ協議

会ࠖいうࠋ㸧ࡼ࠾び発行業務機関等ࡢ総称ࢆ指す 

認定㹑ＡＭ࣓࣮ࢸࣜࣗ࢟ࢭ ࣮࢝情報運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡽ規

格書等ࡢ開示ࢆ認ࠊࢀࡽࡵ当該規格書等準拠ࡓࡋ㹑

ＡＭ㸦Se止つちi図と AＵＵli止a図iＴＳ MＴ正つle㸧ࢆ開発࣭製造ࢆ

行う࣓࣮ࠋ࣮࢝ 

 契約等ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊ࡚ࡗࡼ情報運用管理団体

ࢸࣜࣗ࢟ࢭ㹑ＡＭࠊ行いࢆ授ཷࡢ情報ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

 ࠋࡿ可能࡛あࡀࡇࡿ格納すࢆ情報

認定車載機࣓࣮ࢸࣜࣗ࢟ࢭ ࣮࢝情報運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡽ規

格書等ࡢ開示ࢆ認ࠊࢀࡽࡵ当該規格書等準拠ࡓࡋ車

載機ࢆ開発࣭製造ࢆ行う࣓࣮ࠋ࣮࢝ 

 契約等ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊ࡚ࡗࡼ情報運用管理団体

ࢸࣜࣗ࢟ࢭ車載機ࠊ行いࢆ授ཷࡢ情報ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

 ࠋࡿ可能࡛あࡀࡇࡿ格納すࢆ情報

認定路側機࣓࣮ࢸࣜࣗ࢟ࢭ ࣮࢝情報運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡽ規

格書等ࡢ開示ࢆ認ࠊࢀࡽࡵ当該規格書等準拠ࡓࡋ路

側機ࢆ開発࣭製造ࢆ行う࣓࣮ࠋ࣮࢝ 

 契約等ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊ࡚ࡗࡼ情報運用管理団体

ࢸࣜࣗ࢟ࢭ路側機ࠊ行いࢆ授ཷࡢ情報ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

 ࠋࡿ可能࡛あࡀࡇࡿ格納すࢆ情報
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表 4.1-」 路側機運用ࢆ࣒࣮࢟ࢫ構成すࡿ管理組織 

管理組織 役割 

公共路側機統制主体 路車協調ࡢ࣒ࢸࢫࢩ設置࣭運用ࡿ全国的࡞方針

策定ࢆ行いࠊ後述すࡿ公共路側機管理主体ࡢ指揮監督

 ࠋ行う主体ࢆ

 ࠋࡿ想定すࢆ警察庁ࠊࡣ࡛ࡇࡇ

路車間通信規格化主体 公共路側機統制主体ࡢ方針ࠊࡅཷࢆ路側機ࡢ仕様࣭ࢩ

作成࣭ࡢ類ࢺン࣓ࣗ࢟ࢻࡿ関す定義࣭運用等࣒ࢸࢫ

整備ࢆ行う主体ࠋ 

一般社団法人㹓㹒Ｍ㹑ࠊࡣࡓࡲࠊ警察庁ࠊࡣ࡛ࡇࡇ

協会ࢆ想定すࠋࡿ 

公共路側機管理主体 路車協調ࡢ࣒ࢸࢫࢩ設計࣭計画࣭調㐩ࢆ行いࠊ設置後

状࡞適切ࢆ情報ࡿࢀࡉ提供ࡽび路側機ࡼ࠾路側機ࡣ

態維持すࡿ主体ࠋ 

路ࠊ行いࢆ干渉管理ࠊṇ常動作管理ࡢ電波ࠊࡽࡉ

側機ࡀ最終的運用停Ṇࡋ適切廃棄ࡢ࡛ࡲࡿࢀࡉ運

用ࢆ担うࠋ 

 ࠋࡿ想定すࢆ都㐨府県警察ࠊࡣ࡛ࡇࡇ

委ク業者 公共路側機管理主体ࡢ契約࡛ࠊ公共路側機管理主体

 ࠋ業者ࡓࢀࡉ委クࢆ一部ࡢ行う運用管理業務ࡀ

 公共路側機管理主体ྠ等ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡢ管理ࢆ実

施すࡿ業者࡛あࠋࡇࡿ 

設計業者 公共路側機管理主体ࡣࡓࡲそࡢ委ク業者ࡢࡽ委ク

実施ࢆ設計ࡕ先立調㐩ࡢ࣒ࢸࢫࢩ路車協調ࠊࡾࡼ

 ࠋ業者ࡿ作成すࢆ工事設計ᅗ面等ࠊࡋ

認定路側機࣓࣮ࢸࣜࣗ࢟ࢭ ࣮࢝情報運用ࠕࡢ࣒࣮࢟ࢫ認定路側機࣓࣮࢝

࣮ࠖ参照 

路側機㹍㹃Ｍ࣓࣮࣮࢝ 自ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡣࡽ情報運用管理団体ࡢ認定ࡅཷࢆ

ࡲ全部ࡢ路側機ࡽ࣮࢝認定路側機࣓࣮ࠊく࡞ࡇࡿ

࡚ࢻンࣛࣈ自社࡚ࡅཷࢆ供給ࡢ等ࢺ一部ࣘニッࡣࡓ

路側機ࡢ製造࣭販売等ࢆ行う࣓࣮ࠋ࣮࢝ 

情報ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡣ࣮࢝路側機㹍㹃Ｍ࣓࣮ࠊ࠾࡞

運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭ情報ྲྀࡢ扱いࢆ認ࢀࡽࡵ

࡚い࡞いࠊࡵࡓ認定路側機࣓࣮࡛࣮࢝路側機ྠࡣࡓࡲ

ࣘニッࢺ等ࢸࣜࣗ࢟ࢭ情報ࢆ格納ࡓࡋうえ࡛路側

機㹍㹃Ｍ࣓࣮࣮࢝供給ࠊࢀࡉ最終製品化ࡇࡿࢀࡉ

 ࠋࡿ࡞

交差点機器䝯䞊䜹䞊 䠠䠯䠯䠯を構成す䜛機器䠄Ｉ䠰䠯路側機䚸䠱䠠形端末回線集
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約装置䚸路側センサ䛺䛹䠅䛾うちＩ䠰䠯路側機以外䛾交差点

機器を製造䞉販売等を行う䝯䞊䜹䞊䚹 

公共路側機管理主体䛛ら機器䞉工事込䜏䛷路車協調シ

ステ䝮䛾交差点機器䛜調㐩さ䜜た場合䛻䛚い䛶䚸交差点

機器䝯䞊䜹䞊䛜公共路側機管理主体䛸直接調㐩し䛶機器

䛾納入及び設置を請け負う場合䜎た䛿交差点機器䝯䞊䜹

䞊䛜後述す䜛工事業者䛻路車協調システ䝮䛾全䛶䛾交差

点機器を䜎䛸め䛶供給す䜛場合䛿䚸交差点機器䝯䞊䜹䞊䛿

認定路側機䝯䞊䜹䞊䜎た䛿路側機Ｏ䠡Ｍ䝯䞊䜹䞊䛛らＩ䠰䠯

路側機を調㐩す䜛䚹 

工事業者 公共路側機管理主体䛛ら機器䞉工事込䜏䛷路車協調シ

ステ䝮䛾路側機䛜調㐩さ䜜た場合䛻䛚い䛶䚸公共路側機

管理主体䛸直接契約し䛶機器䛾納入及び設置を請け負う

元請工事業者䚹䜎た䛿䚸公共路側機管理主体䛛ら移設工

事を請け負う元請工事業者䚹 

中央装置䝯䞊䜹䞊 交通管制センタ䞊中央装置䛾製造䞉販売等を行う䝯䞊䜹䞊 

路側機定数設定業者 公共路側機管理者䛛ら路車協調システ䝮䛾Ｉ䠰䠯路側機設

置䛻伴う各種路側機定数䛾設定を委託さ䜜た業者䚹 

当該業者䛾業務䛿䚸Ｉ䠰䠯路側機䛾䝯䞊䜹䞊䠄認定路側機䝯

䞊䜹䞊䚸路側機Ｏ䠡Ｍ䝯䞊䜹䞊䠅䛜担う場合䚸中央装置䝯䞊

䜹䞊䛜担う場合䚸䜎た䛿公共路側機管理主体䛛ら集中型

信号制御機䛾定数設定業務を受託した業者䛜担う場合䛺

䛹䛜想定さ䜜䜛䚹 

保Ᏺ業者 公共路側機管理主体ࡽ路車協調ࡢ࣒ࢸࢫࢩ点検࣭保

Ᏺ等ཷࢆクࡓࡋ業者ࠋ 

廃棄業者 公共路側機管理主体ࡽ路車協調ࡢ࣒ࢸࢫࢩ路側機

 ࠋ業者ࡓࡋクཷࢆ廃棄ࡢ

 

4.「 路車࣭車車間通信共通運用࣒࣮࢟ࢫ 

路車࣭車車間通信共通運用ࡵࡲࡾࠊࡣ࣒࣮࢟ࢫ主体࡛構成࣒࣮࢟ࢫࡢࡇࠋࡿࢀࡉ

ࢫび路側機運用ࡼ࠾࣒࣮࢟ࢫ車載機運用ࠊ࣒࣮࢟ࢫ情報運用ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡣୗ位ࡢ

 ࠋࡿᅗࢆ調整ࡢ管理組織ࡢすべ࡚ࡿ関与す࣒ࢸࢫࢩ路車࣭車車協調ࠋࡿあࡀ࣒࣮࢟

 

 ࣒࣮࢟ࢫ情報運用ࢸࣜࣗ࢟ࢭ 「.4

認定㹑ＡＭ࣓࣮ࠊ情報運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡣ࣒࣮࢟ࢫ情報運用ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

情報運ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠋࡿࢀࡉ構成ࡽ࣮࢝認定路側機࣓࣮ࠊ࣮࢝認定車載機࣓࣮ࠊ࣮࢝

用管理団体ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡣ技術ࡢ規格策定ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊ情報ࡢ策定ࢆ行うࠋ 

認定㹑ＡＭ࣓࣮ࠊ࣮࢝認定車載機࣓࣮ࠊ࣮࢝認定路側機࣓࣮ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊࡣ࣮࢝

情報運用管理団体ࡢ策定すࢸࣜࣗ࢟ࢭࡿ規格書ࡀ開示ࠊࢀࡉ契約ࢸࣜࣗ࢟ࢭࡾࡼ
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情報ࡢ授ཷࠊ格納ࢆ行うࡀࡇ可能࡛あࠋࡿ 

࣮࢟ࢫୗ位ࡢ࣒࣮࢟ࢫ路車࣭車車間通信共通運用ࠊࡣ࣒࣮࢟ࢫ情報運用ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

 ࠋࡿࢀࡉ従い運営運用管理方針ࡢ࣒࣮࢟ࢫ路車࣭車車間通信共通運用ࠊࡾあ࡛࣒

 

4.4 路側機運用࣒࣮࢟ࢫ 

公共路側機統制主体ࠊ路車間通信規格化主体ࠊ公共路側機管理主体ࠊ委ク業者ࠊ設計

業者ࠊ認定路側機࣓࣮ࠊ࣮࢝路側機㹍㹃Ｍ࣓࣮ࠊ࣮࢝工事業者ࠊ保Ᏺ業者ࠊ廃棄業者

 ࠋࡿࢀࡉ構成ࡽ

公共路側機統制主体ࡣ路車協調ࡢ࣒ࢸࢫࢩ設置࣭運用ࡿ全国的࡞方針策定ࢆ行

いࡢࡇࠊ公共路側機統制主体ࡢ指揮監督ࡶࡢ路側機運用ࡀ࣒࣮࢟ࢫ展開ࠋࡿࢀࡉ 

路側機運用ࠊࡣ࣒࣮࢟ࢫ路車࣭車車間通信共通運用ࡢ࣒࣮࢟ࢫୗ位࡛࣒࣮࢟ࢫあࠊࡾ

路車࣭車車間通信共通運用ࡢ࣒࣮࢟ࢫ運用管理方針従い運営ࠋࡿࢀࡉ 

 

4.5 車載機運用࣒࣮࢟ࢫ 

路車࣭車車間通信共通運用ࢸࣜࣗ࢟ࢭࠊ࣒࣮࢟ࢫ情報運用ࠊ࣒࣮࢟ࢫ路側機運用ࢫ

 ࠋࡿあ࡛࣒࣮࢟ࢫࡿྖࢆ運用ࡢ車載機ࡿ構成すࢆ࣒ࢸࢫࢩ路車協調ࠊࡶ࣒࣮࢟

ᮏࠊࡣ࣒࣮࢟ࢫᮏ規定ࡢ範疇外位置すࠊ࡛ࡢࡿ以ୗᮏ規定࡛ࡣ触࡞ࢀいࠋ 
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 運用概要ࡿࡅ࠾ࣝࢡサࣇࣛ .5

 ᮏ章࡛ࠊࡣ㹂㹑㹑㹑ࣇࣛࡢサࡿࡅ࠾ࣝࢡ運用係ࡿ業務ࢆ࣮ࣟࣇ明ࠊࡋࡽ

6ࠊࡶࢆࢀࡇࠋ示すࢆ情報資産ࡿ係࣮ࣟࣇ 章࡛情報資産ࡢ運用管理業務ࠊࡵࡲࢆ

７章࡛各管理組織ࡢ管理要件ࢆ整理すࠋࡿ 

 

表 5.1 5 章ࡢグ述内容構成 

                  関係࣒࣮࢟ࢫ 

 

 ࣝࢡサࣇࣛ

路車࣭車車間通信共通運用࣒࣮࢟ࢫ 

 ࣒࣮࢟ࢫ情報運用管理ࢸࣜࣗ࢟ࢭ

路側機運用࣒࣮࢟ࢫ 

計画࣭調㐩 5.1 節 

定例業務 5.「 節 

定例業務維持管理 5.」 節 

非定例業務維持管理 5.4 節 

情報ࢸࣜࣗ࢟ࢭンࢹࢩンࢺ時 5.5 節 

移設 5.6 節 

廃棄 5.7 節 

 

5.1 計画࣭調㐩 

。1)計画 

 計画ࢆ立案すࡢࡵࡓࡿ業務ࢆ࣮ࣟࣇᅗ 5.1-1  ࠋ示す

 

NＴ 業務࣮ࣟࣇ ③ ղ ③ մ յ ն շ ո չ պ ջ ⑫ 

1 設置交差点候補地ࡢ選択     ● ○       

「 設置交差点候補地ࡢ決定     ● ○ ●      

」 妥当性ࡢ確認     ● ○ ●      

              

ձࡵࡲࡾ主体ղセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ճ公共路側機統制主体մ路車間通信規格化主体յ公共路側機管
理主体ն委ク業者շ設計業者ո認定路側機࣓࣮࣮࢝չ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝պ工事業者ջ保守業者ռ廃棄業者 

●:主体組織ࠊ○:委クࡶ可能ࠊ複数:●ࡢこࡀ主体࡛ࡶ可能 

図 5普1-1 計画時業務フ࣮ࣟ 

 

ձ業務フ࣮ࣟ 

1普 公共路側機管理主体ࠊࡣ設置交差点候補地ࡢ選択を行うࠋ 

「普 設計業者ࠊࡣ設置交差点候補地を決定ࠋࡿࡍ 

」普 設計業者ࠊࡣ設置交差点候補地ࡢ妥当性を確認ࠋࡿࡍ 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類ࠊグ述概要 

  参照ࣛࢻ࢞ン類    グ述概要 

1普 シス࣒ࢸ定義書   ：路車協調シス࣒ࢸ。ᬑ及版㹂㹑㹑㹑)設

計基準 

「普 Ｉ㹒㹑路側機運用ࣛࢻ࢞ン ：Ｉ㹒㹑路側機ࡢ設計࣭管理内容 
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」普 路側センサ様書解説  ：路側センサࡢ設置設計 

4普 様書    ：構成機器ࡢ要求様 

5普 ン࣮ࢱフ࣮࢙ス規格ࠊ通信プࣜケ࣮シࣙン規格 

：装置間ࡢ接⥆関ࡿࡍ規格 

ճそࡢ 

  設置交差点候補地情報ࠊࡣ当ヱ者間࡛管理ࡿࡍこࠋ 

。「)Ｉ㹒㹑路側機ࡢ調㐩㸦認定路側機࣓࣮࣮࢝Ⓨ注㸧 

 調㐩時ࡢ業務フ࣮ࣟを図 5普1-「  ࠋࡍ示

 

NＴ 業務フ࣮ࣟ ձ ղ ճ մ յ ն շ ո չ պ ջ ռ ս 

1 路側機Ⓨ注࣭設置指示     ● ○        

「 
セࢸࣜࣗ࢟情報手配࣭ཷ領

景製作 
       ●      

」 セࢸࣜࣗ࢟情報作成  ●            

4 セࢸࣜࣗ࢟情報Ⓩ録        ●      

5 路側機出荷        ●      

6 機器Ｉ㹂授ཷ  ▼   ▼   ▼      

7 路側機設置景設置報告        ●      

8 所有ᶒ移転     ●         

9 機器Ｉ㹂-設置交差点管理     ● ○        

               

ձࡵࡲࡾ主体ղセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ճ公共路側機統制主体մ路車間通信規格化主体յ公共路側機管
理主体ն委ク業者շ設計業者ո認定路側機࣓࣮࣮࢝չ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝պ交差点機器࣓࣮࣮࢝ջ工事業者ռ保
守業者ս廃棄業者 

●:主体組織ࠊ○:委クࡶ可能ࠊ複数:●ࡢこࡀ主体࡛ࡶ可能ࠊ▼：業務関与ࡿࡍ組織㸦ヲ細略࣭࣭Ｉ㹒㹑無線セ
 ン参照㸧ࣛࢻ࢞運用ࢸࣜࣗ࢟

図 5普1-「 調㐩時業務フ࣮ࣟ㸦認定路側機࣓࣮࣮࢝Ⓨ注㸧 

 

ձ 業務フ࣮ࣟ 

1普 公共路側機管理主体ࠊࡣ認定路側機࣓࣮࣮࢝路側機Ⓨ注࣭設置指示を行うࠋ

設置指示ࡣ出荷時設定情報㸦Ｉ㹎ࣞࢻス࡞Ｉ㹒㹑路側機ࡢ各種࣓ࣛࣃ

 ࠋࡴ含ࡶ指示ࡢ㸧ࢱ࣮

「普 認定路側機࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝指示をཷ領ࠊセࢸࣜࣗ࢟情報を手配ࠋࡿࡍ 

セࢸࣜࣗ࢟情報ࡢ手配࡛ࠊࡣ出荷先公共路側機管理主体ྡを合わ࡚ࡏセ࢟

 ࠋࡿࡍ手配情報運用管理団体ࢸࣜࣗ

」普 セࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ࠊࡣセࢸࣜࣗ࢟情報を作成ࠋࡿࡍ 

セࢸࣜࣗ࢟情報ࡣ適ษ保護ࠋࡿࢀࡉ個々ࡢセࢸࣜࣗ࢟情報を識ูࡿࡍ

機器Ｉ㹂ࡀ割ࡾ当࡚ࠊࢀࡽセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体࡚Ｉ㹒㹑路側機

 ࠋࡿࡍを管理ࢺスࣜࡢ公共路側機管理主体ྡ

4普 認定路側機࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝セࢸࣜࣗ࢟情報を㹑Ａ㹋Ⓩ録ࠋࡿࡍ 

5普 認定路側機࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝路側機ࡼ࠾びࠊ路側機振ࡓࢀࡽ機器Ｉ㹂を出荷ࡍ



 

1「 

 ࠋࡿ

6普 セࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体公共路側機管理主体ࠊࡣ認定路側機࣓࣮࢝

࣮をࠊࡋ機器．）ࡢ授ཷを行うࠋ 

7普 認定路側機࣓࣮ࡣ࣮࢝路側機を設置ࠊࡋ公共路側機管理主体設置報告を行

うࠋ 

8普 公共路側機管理主体ࠊࡣ所有ᶒを移転ࠋࡿࢀࡉ 

9普 公共路側機管理主体ࠊࡣ設置交差点をⓏ録ࠊࡋ機器Ｉ㹂-設置交差点ࣜスࢺを

作成ࠋࡿࡍ 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類ࠊグ述概要 

  参照ࣛࢻ࢞ン類    グ述概要 

1普 Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 

：セࢸࣜࣗ࢟運用管理ࡢ内容 

ճそࡢ 

 公共路側機管理主体ྠ等ࡢセࢸࣜࣗ࢟管理を行う委ク業者ࠊ公共路側機

管理主体ࡢ業務を委クࡼࡶ࡚ࡏࡉいࠋ 

。」)Ｉ㹒㹑路側機ࡢ調㐩㸦路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝Ⓨ注㸧 

路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝Ⓨ注ࡿࡍ㝿ࡢ調㐩時ࡢ業務フ࣮ࣟを図 5普1-」  ࠋࡍ示

NＴ 業務フ࣮ࣟ ձ ղ ճ մ յ ն շ ո չ պ ջ ռ ս 

1 路側機Ⓨ注࣭設置指示     ● ○        

「 
セࢸࣜࣗ࢟情報手配࣭ཷ領

景製作 
       ●      

」 セࢸࣜࣗ࢟情報作成  ●            

4 セࢸࣜࣗ࢟情報Ⓩ録        ●      

5 路側機࣭路側器ࣘࢽッࢺ出荷        ●      

6 路側機完成品出荷         ●     

7 機器Ｉ㹂授ཷ  ▼   ▼   ▼      

8 路側機設置景設置報告         ●     

9 所有ᶒ移転     ●         

10 機器Ｉ㹂-設置交差点管理     ● ○        

               

ձࡵࡲࡾ主体ղセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ճ公共路側機統制主体մ路車間通信規格化主体յ公共路側機
管理主体ն委ク業者շ設計業者ո認定路側機࣓࣮࣮࢝չ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝պ交差点機器࣓࣮࣮࢝ջ工事業者
ռ保守業者ս廃棄業者 

●:主体組織ࠊ○:委クࡶ可能ࠊ複数:●ࡢこࡀ主体࡛ࡶ可能ࠊ▼：業務関与ࡿࡍ組織㸦ヲ細略࣭࣭Ｉ㹒㹑無線
セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン参照㸧 

図 5普1-」 調㐩時業務フ࣮ࣟ㸦路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝Ⓨ注㸧 

 

ձ 業務フ࣮ࣟ 

1普 公共路側機管理主体ࠊࡣ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝路側機Ⓨ注࣭設置指示を行

うࠋ設置指示ࡣ出荷時設定情報㸦Ｉ㹎ࣞࢻス࡞Ｉ㹒㹑路側機ࡢ各種ࣃ

 ࠋࡴ含ࡶ指示ࡢ㸧ࢱ࣮࣓ࣛ



 

1」 

「普 路側機㹍㹃㹋࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝指示をཷ領ࠊࡋ認定路側機࣓࣮࣮࢝伝㐩ࠊࡋ認

定路側機࣓࣮࡚࣮࢝セࢸࣜࣗ࢟情報を手配ࠋࡿࡍ 

セࢸࣜࣗ࢟情報ࡢ手配࡛ࠊࡣ出荷先公共路側機管理主体ྡを合わ࡚ࡏセ࢟

 ࠋࡿࡍ手配情報運用管理団体ࢸࣜࣗ

」普 セࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ࠊࡣセࢸࣜࣗ࢟情報を作成ࠋࡿࡍ 

セࢸࣜࣗ࢟情報ࡣ適ษ保護ࠋࡿࢀࡉ個々ࡢセࢸࣜࣗ࢟情報を識ูࡿࡍ

機器Ｉ㹂ࡀ割ࡾ当࡚ࠊࢀࡽセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体࡚Ｉ㹒㹑路側機

 ࠋࡿࡍを管理ࢺスࣜࡢ公共路側機管理主体ྡ

4普 認定路側機࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝セࢸࣜࣗ࢟情報を㹑Ａ㹋Ⓩ録ࠋࡿࡍ 

5普 認定路側機࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝路側機ࡣࡓࡲ路側機ࣘࢽッࡼ࠾ࢺび路側機振ࢀࡽ

 ࠋࡿࡍ出荷࣮࢝機器Ｉ㹂を路側器㹍㹃㹋࣓࣮ࡓ

6普 路側器㹍㹃㹋࣓࣮ࡣ࣮࢝路側機完成品ࡼ࠾び路側機振ࡓࢀࡽ機器Ｉ㹂を出

荷ࠋࡿࡍ 

7普 セࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体公共路側機管理主体ࠊࡣ認定路側機࣓࣮࢝

セࠊ㝿ࡢそࠋ授ཷを行うࡢ機器Ｉ㹂ࠊࡋを࣮࢝び路側機㹍㹃㹋࣓࣮ࡼ࠾࣮

ࠊ行いࡀ࣮࢝認定路側機࣓࣮ࡣ授ཷ࡞直接的ࡢ情報運用管理団体ࢸࣜࣗ࢟

公共路側機管理主体ࡢ授ཷࡣ路側機㹍㹃㹋࣓࣮ࡀ࣮࢝行うࠋ 

8普 路側機㹍㹃㹋࣓࣮ࡣ࣮࢝路側機を設置ࠊࡋ公共路側機管理主体設置報告を

行うࠋ 

9普 公共路側機管理主体ࠊࡣ所有ᶒを移転ࠋࡿࢀࡉ 

10普 公共路側機管理主体ࠊࡣ設置交差点をⓏ録ࠊࡋ機器Ｉ㹂-設置交差点ࣜスࢺを

作成ࠋࡿࡍ 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類ࠊグ述概要 

  参照ࣛࢻ࢞ン類    グ述概要 

1普 Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 

：セࢸࣜࣗ࢟運用管理ࡢ内容 

ճそࡢ 

 公共路側機管理主体ྠ等ࡢセࢸࣜࣗ࢟管理を行う委ク業者ࠊ公共路側機

管理主体ࡢ業務を委クࡼࡶ࡚ࡏࡉいࠋ 

。4)Ｉ㹒㹑路側機ࡢ調㐩㸦交差点機器࣓࣮࣮࢝Ⓨ注㸭認定路側機࣓࣮࣮࢝品採用時㸧 

交差点機器࣓࣮࣮࢝Ⓨ注ࠊࡋ認定路側機࣓࣮࣮࢝品を採用ࡿࡍ㝿ࡢ調㐩時ࡢ業務

フ࣮ࣟを図 5普1-4  ࠋࡍ示
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NＴ 業務フ࣮ࣟ ձ ղ ճ մ յ ն շ ո չ պ ջ ռ ս 

1 路側機Ⓨ注࣭設置指示     ● ○        

「 
セࢸࣜࣗ࢟情報手配࣭ཷ領

景製作 
       ●      

」 セࢸࣜࣗ࢟情報作成  ●            

4 セࢸࣜࣗ࢟情報Ⓩ録        ●      

5 路側機出荷        ●      

6 路側機ཷ領          ●    

7 機器Ｉ㹂授ཷ  ▼   ▼   ▼  ▼    

8 路側機設置景設置報告          ●    

9 所有ᶒ移転     ●         

10 機器Ｉ㹂-設置交差点管理     ● ○        

               

ձࡵࡲࡾ主体ղセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ճ公共路側機統制主体մ路車間通信規格化主体յ公共路側機
管理主体ն委ク業者շ設計業者ո認定路側機࣓࣮࣮࢝չ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝պ交差点機器࣓࣮࣮࢝ջ工事業者
ռ保守業者ս廃棄業者 

●:主体組織ࠊ○:委クࡶ可能ࠊ複数:●ࡢこࡀ主体࡛ࡶ可能ࠊ▼：業務関与ࡿࡍ組織㸦ヲ細略࣭࣭Ｉ㹒㹑無線
セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン参照㸧 

図 5普1-4 調㐩時業務フ࣮ࣟ 

㸦交差点機器࣓࣮࣮࢝Ⓨ注㸭認定路側機࣓࣮࣮࢝品採用時㸧 

 

ձ 業務フ࣮ࣟ 

1普 公共路側機管理主体ࠊࡣ交差点機器࣓࣮࣮࢝路側機Ⓨ注࣭設置指示を行うࠋ

設置指示ࡣ出荷時設定情報㸦Ｉ㹎ࣞࢻス࡞Ｉ㹒㹑路側機ࡢ各種࣓ࣛࣃ

 ࠋࡴ含ࡶ指示ࡢ㸧ࢱ࣮

「普 交差点機器࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝指示をཷ領ࠊࡋ認定路側機࣓࣮࣮࢝伝㐩ࠊࡋ認定

路側機࣓࣮࡚࣮࢝セࢸࣜࣗ࢟情報を手配ࠋࡿࡍ 

セࢸࣜࣗ࢟情報ࡢ手配࡛ࠊࡣ出荷先公共路側機管理主体ྡを合わ࡚ࡏセ࢟

 ࠋࡿࡍ手配情報運用管理団体ࢸࣜࣗ

」普 セࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ࠊࡣセࢸࣜࣗ࢟情報を作成ࠋࡿࡍ 

セࢸࣜࣗ࢟情報ࡣ適ษ保護ࠋࡿࢀࡉ個々ࡢセࢸࣜࣗ࢟情報を識ูࡿࡍ

機器Ｉ㹂ࡀ割ࡾ当࡚ࠊࢀࡽセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体࡚Ｉ㹒㹑路側機

 ࠋࡿࡍを管理ࢺスࣜࡢ公共路側機管理主体ྡ

4普 認定路側機࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝セࢸࣜࣗ࢟情報を㹑Ａ㹋Ⓩ録ࠋࡿࡍ 

5普 認定路側機࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝路側機ࡼ࠾びࠊ路側機振ࡓࢀࡽ機器Ｉ㹂を出荷ࡍ

 ࠋࡿ

6普 交差点機器࣓࣮ࡣ࣮࢝路側機をཷ領ࠋࡿࡍ 

7普 セࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体公共路側機管理主体ࠊࡣ認定路側機࣓࣮࢝

ࣜࣗ࢟セࠊ㝿ࡢそࠋ授ཷを行うࡢ機器Ｉ㹂ࠊࡋを࣮࢝交差点機器࣓࣮࣮

公共ࠊ行いࡀ࣮࢝認定路側機࣓࣮ࡣ授ཷ࡞直接的ࡢ情報運用管理団体ࢸ

路側機管理主体ࡢ授ཷࡣ交差点機器࣓࣮ࡀ࣮࢝行うࠋ 
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8普 交差点機器࣓࣮ࡣ࣮࢝路側機を設置ࠊࡋ公共路側機管理主体設置報告を行

うࠋ 

9普 公共路側機管理主体ࠊࡣ所有ᶒを移転ࠋࡿࢀࡉ 

10普 公共路側機管理主体ࠊࡣ設置交差点をⓏ録ࠊࡋ機器Ｉ㹂-設置交差点ࣜスࢺを

作成ࠋࡿࡍ 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類ࠊグ述概要 

  参照ࣛࢻ࢞ン類    グ述概要 

1普 Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 

：セࢸࣜࣗ࢟運用管理ࡢ内容 

ճそࡢ 

 公共路側機管理主体ྠ等ࡢセࢸࣜࣗ࢟管理を行う委ク業者ࠊ公共路側機管

理主体ࡢ業務を委クࡼࡶ࡚ࡏࡉいࠋ 

。5)Ｉ㹒㹑路側機ࡢ調㐩㸦交差点機器࣓࣮࣮࢝Ⓨ注㸭路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝品採用時㸧 

そࡢ交差点機器Ⓨ注ࠊࡋ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝品を採用ࡿࡍ㝿ࡢ調㐩時ࡢ業務フ

࣮ࣟを図 5普1-5  ࠋࡍ示

 

NＴ 業務フ࣮ࣟ ձ ղ ճ մ յ ն չ ո պ պ ջ ռ  

1 路側機Ⓨ注࣭設置指示     ● ○        

「 
セࢸࣜࣗ࢟情報手配࣭ཷ領

景製作 
       ●      

」 セࢸࣜࣗ࢟情報作成  ●            

4 セࢸࣜࣗ࢟情報Ⓩ録        ●      

5 路側機࣭路側器ࣘࢽッࢺ出荷        ●      

6 路側機完成品出荷         ●     

7 路側機ཷ領          ●    

8 機器Ｉ㹂授ཷ  ▼   ▼   ▼  ▼    

9 路側機設置景設置報告          ●    

10 所有ᶒ移転     ●         

11 機器Ｉ㹂-設置交差点管理     ● ○        

               

ձࡵࡲࡾ主体ղセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ճ公共路側機統制主体մ路車間通信規格化主体յ公共路側機
管理主体ն委ク業者շ設計業者ո認定路側機࣓࣮࣮࢝չ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝պ交差点機器࣓࣮࣮࢝ջ工事業者
ռ保守業者ս廃棄業者 

●:主体組織ࠊ○:委クࡶ可能ࠊ複数:●ࡢこࡀ主体࡛ࡶ可能ࠊ▼：業務関与ࡿࡍ組織㸦ヲ細略࣭࣭Ｉ㹒㹑無線
セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン参照㸧 

図 5普1-5 調㐩時業務フ࣮ࣟ 

㸦交差点機器࣓࣮࣮࢝Ⓨ注㸭路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝品採用時㸧 

 

ղ 業務フ࣮ࣟ 

1普 公共路側機管理主体ࠊࡣ認定路側機࣓࣮࣮࢝路側機Ⓨ注࣭設置指示を行うࠋ

設置指示ࡣ出荷時設定情報㸦Ｉ㹎ࣞࢻス࡞Ｉ㹒㹑路側機ࡢ各種࣮࣓ࣛࣃ
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 ࠋࡴ含ࡶ指示ࡢ㸧ࢱ

「普 交差点機器࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝指示をཷ領ࠊࡋ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝を࡚ࡋ認定路

側機࣓࣮࣮࢝伝㐩ࠊࢀࡉ認定路側機࣓࣮࡚࣮࢝セࢸࣜࣗ࢟情報を手配ࡍ

 ࠋࡿ

セࢸࣜࣗ࢟情報ࡢ手配࡛ࠊࡣ出荷先公共路側機管理主体ྡを合わ࡚ࡏセࣗ࢟

 ࠋࡿࡍ手配情報運用管理団体ࢸࣜ

」普 セࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ࠊࡣセࢸࣜࣗ࢟情報を作成ࠋࡿࡍ 

セࢸࣜࣗ࢟情報ࡣ適ษ保護ࠋࡿࢀࡉ個々ࡢセࢸࣜࣗ࢟情報を識ูࡿࡍ機

器Ｉ㹂ࡀ割ࡾ当࡚ࠊࢀࡽセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体࡚Ｉ㹒㹑路側機公

共路側機管理主体ྡࣜࡢスࢺを管理ࠋࡿࡍ 

4普 認定路側機࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝セࢸࣜࣗ࢟情報を㹑Ａ㹋Ⓩ録ࠋࡿࡍ 

5普 認定路側機࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝路側機ࡣࡓࡲ路側機ࣘࢽッࡼ࠾ࢺび路側機振ࡓࢀࡽ

機器Ｉ㹂を路側器㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝出荷ࠋࡿࡍ 

6普 路側器㹍㹃㹋࣓࣮ࡣ࣮࢝路側機完成品ࡼ࠾び路側機振ࡓࢀࡽ機器Ｉ㹂を出

荷ࠋࡿࡍ 

7普 交差点機器࣓࣮ࡣ࣮࢝路側機をཷ領ࠋࡿࡍ 

8普 セࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体公共路側機管理主体ࠊࡣ認定路側機࣓࣮ࠊ࣮࢝

路側機㹍㹃㹋࣓࣮ࡼ࠾࣮࢝び交差点機器࣓࣮࣮࢝をࠊࡋ機器Ｉ㹂ࡢ授ཷを行

うࠋそࡢ㝿ࠊセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ࡢ直接的࡞授ཷࡣ認定路側機࣓

 ࠋ行うࡀ࣮࢝交差点機器࣓࣮ࡣ授ཷࡢ公共路側機管理主体ࠊ行いࡀ࣮࣮࢝

9普 交差点機器࣓࣮ࡣ࣮࢝路側機を設置ࠊࡋ公共路側機管理主体設置報告を行う 

10普 公共路側機管理主体ࠊࡣ所有ᶒを移転ࠋࡿࢀࡉ 

11普 公共路側機管理主体ࠊࡣ設置交差点をⓏ録ࠊࡋ機器Ｉ㹂-設置交差点ࣜスࢺを

作成ࠋࡿࡍ 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類ࠊグ述概要 

  参照ࣛࢻ࢞ン類    グ述概要 

1普 Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 

：セࢸࣜࣗ࢟運用管理ࡢ内容 

ճそࡢ 

 公共路側機管理主体ྠ等ࡢセࢸࣜࣗ࢟管理を行う委ク業者ࠊ公共路側機

管理主体ࡢ業務を委クࡼࡶ࡚ࡏࡉいࠋ 

。6)Ｉ㹒㹑路側機ࡢ調㐩㸦工事業者Ⓨ注㸭認定路側機࣓࣮࣮࢝品採用時㸧 

工事業者Ⓨ注ࠊࡋ認定路側機࣓࣮࣮࢝品を採用ࡿࡍ㝿ࡢ調㐩時ࡢ業務フ࣮ࣟを図

5普1-6  ࠋࡍ示
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NＴ 業務フ࣮ࣟ ձ ղ ճ մ յ ն շ ո չ պ ջ ռ ձ 

1 路側機Ⓨ注࣭設置指示     ● ○        

「 
ཷ領景セࢸࣜࣗ࢟情報手

配࣭ཷ領景製作 
       ●      

」 セࢸࣜࣗ࢟情報作成  ●            

4 セࢸࣜࣗ࢟情報Ⓩ録        ●      

5 路側機出荷        ●      

6 路側機ཷ領          ○ ●   

7 機器Ｉ㹂授ཷ  ▼   ▼   ▼  ○ ▼   

8 路側機設置景設置報告           ●   

9 所有ᶒ移転     ●         

10 機器Ｉ㹂-設置交差点管理     ● ○        

               

ձࡵࡲࡾ主体ղセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ճ公共路側機統制主体մ路車間通信規格化主体յ公共路側機
管理主体ն委ク業者շ設計業者ո認定路側機࣓࣮࣮࢝չ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝պ交差点機器࣓࣮࣮࢝ջ工事業者
ռ保守業者ս廃棄業者 

●:主体組織ࠊ○:委クࡶ可能ࠊ複数:●ࡢこࡀ主体࡛ࡶ可能ࠊ▼：業務関与ࡿࡍ組織㸦ヲ細略࣭࣭Ｉ㹒㹑無線
セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン参照㸧 

図 5普1-6 調㐩時業務フ࣮ࣟ㸦工事業者Ⓨ注㸭認定路側機࣓࣮࣮࢝品採用時㸧 

 

ձ 業務フ࣮ࣟ 

1普 公共路側機管理主体ࠊࡣ認定路側機࣓࣮࣮࢝路側機Ⓨ注࣭設置指示を行うࠋ

設置指示ࡣ出荷時設定情報㸦Ｉ㹎ࣞࢻス࡞Ｉ㹒㹑路側機ࡢ各種࣮࣓ࣛࣃ

 ࠋࡴ含ࡶ指示ࡢ㸧ࢱ

「普 工事業者ࠊࡣ指示をཷ領ࠊࡋ認定路側機࣓࣮࣮࢝伝㐩ࠊࢀࡉ認定路側機࣓࣮

 ࠋࡿࡍ情報を手配ࢸࣜࣗ࢟セ࡚࣮࢝

セࢸࣜࣗ࢟情報ࡢ手配࡛ࠊࡣ出荷先公共路側機管理主体ྡを合わ࡚ࡏセࣗ࢟

 ࠋࡿࡍ手配情報運用管理団体ࢸࣜ

」普 セࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ࠊࡣセࢸࣜࣗ࢟情報を作成ࠋࡿࡍ 

セࢸࣜࣗ࢟情報ࡣ適ษ保護ࠋࡿࢀࡉ個々ࡢセࢸࣜࣗ࢟情報を識ูࡿࡍ機

器Ｉ㹂ࡀ割ࡾ当࡚ࠊࢀࡽセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体࡚Ｉ㹒㹑路側機公

共路側機管理主体ྡࣜࡢスࢺを管理ࠋࡿࡍ 

4普 認定路側機࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝セࢸࣜࣗ࢟情報を㹑Ａ㹋Ⓩ録ࠋࡿࡍ 

5普 認定路側機࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝路側機ࡼ࠾びࠊ路側機振ࡓࢀࡽ機器Ｉ㹂を出荷ࠋࡿࡍ 

6普 工事業者ࡣ路側機をཷ領ࠋࡿࡍ 

7普 セࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体公共路側機管理主体ࠊࡣ認定路側機࣓࣮࣮࢝

情報運ࢸࣜࣗ࢟セࠊ㝿ࡢそࠋ授ཷを行うࡢ機器Ｉ㹂ࠊࡋび工事業者をࡼ࠾

用管理団体ࡢ直接的࡞授ཷࡣ認定路側機࣓࣮ࡀ࣮࢝行いࠊ公共路側機管理主

体ࡢ授ཷࡣ工事業者ࡀ行うࠋ 

8普 工事業者ࡣ路側機を設置ࠊࡋ公共路側機管理主体設置報告を行うࠋ 
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9普 公共路側機管理主体ࠊࡣ所有ᶒを移転ࠋࡿࢀࡉ 

10普 公共路側機管理主体ࠊࡣ設置交差点をⓏ録ࠊࡋ機器Ｉ㹂-設置交差点ࣜスࢺを

作成ࠋࡿࡍ 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類ࠊグ述概要 

  参照ࣛࢻ࢞ン類    グ述概要 

「普 Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 

：セࢸࣜࣗ࢟運用管理ࡢ内容 

ճそࡢ 

 公共路側機管理主体ྠ等ࡢセࢸࣜࣗ࢟管理を行う委ク業者ࠊ公共路側機

管理主体ࡢ業務を委クࡼࡶ࡚ࡏࡉいࠋ 

 

。7)Ｉ㹒㹑路側機ࡢ調㐩㸦工事業者Ⓨ注㸭路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝品採用時㸧 

工事業者Ⓨ注ࠊࡋ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝品を採用ࡿࡍ㝿ࡢ調㐩時ࡢ業務フ࣮ࣟを図

5普1-7  ࠋࡍ示

 

NＴ 業務フ࣮ࣟ ձ ղ ճ մ յ ն շ ո չ ջ ռ ս ս 

1 路側機Ⓨ注࣭設置指示     ● ○        

「 
ཷ領景セࢸࣜࣗ࢟情報手

配࣭ཷ領景製作 
       ●      

」 セࢸࣜࣗ࢟情報作成  ●            

4 セࢸࣜࣗ࢟情報Ⓩ録        ●      

5 路側機࣭路側器ࣘࢽッࢺ出荷        ●      

6 路側機完成品出荷         ●     

7 路側機ཷ領          ○ ●   

8 機器Ｉ㹂授ཷ  ▼   ▼   ▼ ▼ ○ ▼   

9 路側機設置景設置報告           ●   

10 所有ᶒ移転     ●         

11 機器Ｉ㹂-設置交差点管理     ● ○        

               

ձࡵࡲࡾ主体ղセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ճ公共路側機統制主体մ路車間通信規格化主体յ公共路側機
管理主体ն委ク業者շ設計業者ո認定路側機࣓࣮࣮࢝չ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝պ交差点機器࣓࣮࣮࢝ջ工事業者
ռ保守業者ս廃棄業者 

●:主体組織ࠊ○:委クࡶ可能ࠊ複数:●ࡢこࡀ主体࡛ࡶ可能ࠊ▼：業務関与ࡿࡍ組織㸦ヲ細略࣭࣭Ｉ㹒㹑無線
セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン参照㸧 

図 5普1-7 調㐩時業務フ࣮ࣟ 

㸦交差点機器࣓࣮࣮࢝Ⓨ注㸭路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝品採用時㸧 

 

ճ 業務フ࣮ࣟ 

1普 公共路側機管理主体ࠊࡣ認定路側機࣓࣮࣮࢝路側機Ⓨ注࣭設置指示を行うࠋ

設置指示ࡣ出荷時設定情報㸦Ｉ㹎ࣞࢻス࡞Ｉ㹒㹑路側機ࡢ各種࣮࣓ࣛࣃ

 ࠋࡴ含ࡶ指示ࡢ㸧ࢱ
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「普 工事業者ࠊࡣ指示をཷ領ࠊࡋ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝を࡚ࡋ認定路側機࣓࣮࢝

 ࠋࡿࡍ情報を手配ࢸࣜࣗ࢟セ࡚࣮࢝認定路側機࣓࣮ࠊࢀࡉ伝㐩࣮

セࢸࣜࣗ࢟情報ࡢ手配࡛ࠊࡣ出荷先公共路側機管理主体ྡを合わ࡚ࡏセࣗ࢟

 ࠋࡿࡍ手配情報運用管理団体ࢸࣜ

」普 セࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ࠊࡣセࢸࣜࣗ࢟情報を作成ࠋࡿࡍ 

セࢸࣜࣗ࢟情報ࡣ適ษ保護ࠋࡿࢀࡉ個々ࡢセࢸࣜࣗ࢟情報を識ูࡿࡍ機

器Ｉ㹂ࡀ割ࡾ当࡚ࠊࢀࡽセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体࡚Ｉ㹒㹑路側機公

共路側機管理主体ྡࣜࡢスࢺを管理ࠋࡿࡍ 

4普 認定路側機࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝セࢸࣜࣗ࢟情報を㹑Ａ㹋Ⓩ録ࠋࡿࡍ 

5普 認定路側機࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝路側機ࡣࡓࡲ路側機ࣘࢽッࡼ࠾ࢺび路側機振ࡓࢀࡽ

機器Ｉ㹂を路側器㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝出荷ࠋࡿࡍ 

6普 路側器㹍㹃㹋࣓࣮ࡣ࣮࢝路側機完成品ࡼ࠾びࠊ路側機振ࡓࢀࡽ機器Ｉ㹂を出

荷ࠋࡿࡍ 

7普 工事業者ࡣ路側機をཷ領ࠋࡿࡍ 

8普 セࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体公共路側機管理主体ࠊࡣ認定路側機࣓࣮ࠊ࣮࢝

路側機㹍㹃㹋࣓࣮ࡼ࠾࣮࢝び工事業者をࠊࡋ機器Ｉ㹂ࡢ授ཷを行うࠋそࡢ㝿ࠊ

セࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ࡢ直接的࡞授ཷࡣ認定路側機࣓࣮ࡀ࣮࢝行

いࠊ公共路側機管理主体ࡢ授ཷࡣ工事業者ࡀ行うࠋ 

9普 認定路側機࣓࣮ࡣ࣮࢝路側機を設置ࠊࡋ公共路側機管理主体設置報告を行うࠋ 

10普 公共路側機管理主体ࠊࡣ所有ᶒを移転ࠋࡿࢀࡉ 

11普 公共路側機管理主体ࠊࡣ設置交差点をⓏ録ࠊࡋ機器Ｉ㹂-設置交差点ࣜスࢺを

作成ࠋࡿࡍ 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類ࠊグ述概要 

  参照ࣛࢻ࢞ン類    グ述概要 

1普Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 

：セࢸࣜࣗ࢟運用管理ࡢ内容 

ճそࡢ 

 公共路側機管理主体ྠ等ࡢセࢸࣜࣗ࢟管理を行う委ク業者ࠊ公共路側機

管理主体ࡢ業務を委クࡼࡶ࡚ࡏࡉいࠋ 

。8) Ｉ㹒㹑路側機以外ࡢ交差点機器ࡢ調㐩 

㸦認定路側機࣓࣮࣮࢝Ⓨ注ࠊ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝Ⓨ注ࡣࡓࡲ交差点機器࣓࣮࣮࢝Ⓨ

注㸧 

 調㐩時ࡢ業務フ࣮ࣟを図 5普1-8 路側機㹍㹃㹋࣓ࠊ࣮࢝認定路側機࣓࣮ࠊ࠾࡞ࠋࡍ示

 ࠋいう࣮࣮࣓ࠖ࢝ࠕ以ୗࠊ࡚ࡋを総称࣮࢝交差点機器࣓࣮ࡣࡓࡲ࣮࣮࢝

  



 

「0 

NＴ 業務フ࣮ࣟ ձ ղ ճ մ յ ո շ ո չ պ ջ ռ ս 

1 交差点機器Ⓨ注࣭設置指示     ● ○        

「 交差点機器出荷        ● ● ●    

」 交差点機器設置景設置報告        ●      

4 所有ᶒ移転     ●         

5 設定情報管理     ● ○        

               

ձࡵࡲࡾ主体ղセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ճ公共路側機統制主体մ路車間通信規格化主体յ公共路側機管
理主体ն委ク業者շ設計業者ո認定路側機࣓࣮࣮࢝չ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝պ交差点機器࣓࣮࣮࢝ջ工事業者ռ保
守業者ս廃棄業者 

●:主体組織ࠊ○:委クࡶ可能ࠊ複数:●ࡢこࡀ主体࡛ࡶ可能ࠊ▼：業務関与ࡿࡍ組織㸦ヲ細略࣭࣭Ｉ㹒㹑無線セ
 ン参照㸧ࣛࢻ࢞運用ࢸࣜࣗ࢟

図 5普1-8 調㐩時業務フ࣮ࣟ㸦࣓࣮࣮࢝Ⓨ注㸧 

 

ձ 業務フ࣮ࣟ 

1普 公共路側機管理主体࣮࣮࣓࢝ࠊࡣ交差点機器ࡢⓎ注࣭設置指示を行うࠋ設置

指示ࡣ出荷時設定情報㸦Ｉ㹎ࣞࢻス࡞交差点機器ࡢ各種ࢱ࣮࣓ࣛࣃ㸧ࡢ

指示ࡶ含ࠋࡴ 

「普 ࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝指示をཷ領ࠊࡋ交差点機器を製作ࠊࡋ出荷ࠋࡿࡍ 

」普 ࣓࣮ࡣ࣮࢝交差点機器を設置ࠊࡋ公共路側機管理主体設置報告を行うࠋ 

4普 公共路側機管理主体ࠊࡣ所有ᶒを移転ࠋࡿࢀࡉ 

5普 公共路側機管理主体ࠊࡣ設定情報を管理ࠋࡿࡍ 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類ࠊグ述概要 

 ࡋ࡞

ճそࡢ 

 公共路側機管理主体ྠ等ࡢ管理を行う委ク業者ࠊ公共路側機管理主体ࡢ業

務を委クࡼࡶ࡚ࡏࡉいࠋ 

。9)Ｉ㹒㹑路側機以外ࡢ交差点機器ࡢ調㐩㸦工事業者Ⓨ注㸧 

 調㐩時ࡢ業務フ࣮ࣟを図 5普1-9 路側機㹍㹃㹋࣓ࠊ࣮࢝認定路側機࣓࣮ࠊ࠾࡞ࠋࡍ示

 ࠋいう࣮࣮࣓ࠖ࢝ࠕ以ୗࠊ࡚ࡋを総称࣮࢝交差点機器࣓࣮ࡣࡓࡲ࣮࣮࢝

NＴ 業務フ࣮ࣟ ձ ղ ճ մ յ ն շ ջ ռ ս ջ ռ վ 

1 交差点機器Ⓨ注࣭設置指示     ● ○        

「 交差点機器出荷        ● ● ●    

」 交差点機器設置景設置報告        ●      

4 所有ᶒ移転     ●         

5 設定情報管理     ● ○        

               

ձࡵࡲࡾ主体ղセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ճ公共路側機統制主体մ路車間通信規格化主体յ公共路側機管
理主体ն委ク業者շ設計業者ո認定路側機࣓࣮࣮࢝չ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝պ交差点機器࣓࣮࣮࢝ջ工事業者ռ保
守業者ս廃棄業者 

●:主体組織ࠊ○:委クࡶ可能ࠊ複数:●ࡢこࡀ主体࡛ࡶ可能ࠊ▼：業務関与ࡿࡍ組織㸦ヲ細略࣭࣭Ｉ㹒㹑無線セ
 ン参照㸧ࣛࢻ࢞運用ࢸࣜࣗ࢟

図 5普1-9 調㐩時業務フ࣮ࣟ㸦工事業者Ⓨ注㸧 

 



 

「1 

ձ 業務フ࣮ࣟ 

1普 公共路側機管理主体ࠊࡣ工事業者交差点機器ࡢⓎ注࣭設置指示を行うࠋ設置

指示ࡣ出荷時設定情報㸦Ｉ㹎ࣞࢻス࡞交差点機器ࡢ各種ࢱ࣮࣓ࣛࣃ㸧ࡢ

指示ࡶ含ࠋࡴ 

「普 工事業者ࡣ指示をཷ領࣮࣮࣓࢝ࠊࡋ伝㐩࡚࣮࣮࣓࢝ࠊࡋ交差点機器を製作

 ࠋࡿࡍ出荷ࠊࡋ

」普 工事業者ࡣ交差点機器を設置ࠊࡋ公共路側機管理主体設置報告を行うࠋ 

4普 公共路側機管理主体ࠊࡣ所有ᶒを移転ࠋࡿࢀࡉ 

5普 公共路側機管理主体ࠊࡣ設定情報を管理ࠋࡿࡍ 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類ࠊグ述概要 

 ࡋ࡞

ճそࡢ 

 公共路側機管理主体ྠ等ࡢ管理を行う委ク業者ࠊ公共路側機管理主体ࡢ業

務を委クࡼࡶ࡚ࡏࡉいࠋ 

 

。10)中央装置ࡢ調㐩 

ձ業務内容 

路車協調シス࣒ࢸ㸦ᬑ及版㹂㹑㹑㹑㸧࠾い࡚ࠊࡣ交差点機器ࡢ端ᮎ定数ࡢ一部

稼動ࠊほࡿࢀ行わࡀࢻン࣮ࣟ࢘ࢲࠊࢀࡉ管理࡚中央装置࣮ࢱ交通管制センࡣ

状態ࡢ監視や㞀害Ⓨ生時ࡢ運用休Ṇ等を行う必要ࡀあࠋࡿそࠊࡵࡓࡢ路車協調シ

ス࣒ࢸ㸦ᬑ及版㹂㹑㹑㹑㸧ࡢ導入を予定࡚ࡋいࡿ公共路側機管理者࠾い࡚ࠊࡣ

中央装置ࡢ調㐩時こࡢࡽࢀ機能を指定ࡿࡍこࠋ 

 

※ 中央装置ࡢ調㐩ࠊࡣ交差点機器ࡢ調㐩ࡣ独立行わࡿࢀ㸦定期的࣮ࣜ࡞スⓎ注

を想定㸧想定ࠋࡓࡋ 

※ 現時点࡛ࠊ中央装置ࡢ標準機能࢜ࡿࡍプシࣙン機能ࡣࡿࡍᮍ定ࠊࡀࡔこ

こ࡛࢜ࡣプシࣙンを想定ࠋࡓࡋ 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類ࠊグ述概要 

 ࡋ࡞

。11) 交差点機器調㐩時ࡢ交通管制セン࣮ࢱ中央装置側ࡢ改修等 

交差点機器調㐩ࡢ都ᗘࠊ公共路側機管理主体ࠊࡣᮏ項示ࡍ交通管制中央装置側ࡢ改

修等ࡘい࡚ࡶ実施ࡿࡍこࠋ 
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ձ業務内容 

表 5普1 交差点機器調㐩時行う管制セン࣮ࢱ側ࡢ改修等 

改修࣭定数設定等ࡢ項目 委ク࣭指示先 

㸦想定㸧 

内容等 

端ᮎ対応ࣘࢽッࢺ増設 中 央 装 置 ࣓

 ࣮࣮࢝

中央装置交差点機器対応ࡓࡋ端ᮎ対応ࣘ

 ࠋ設定を行う࡞必要端ᮎ増設ࠊࡋ増設ࢺッࢽ

Ｉ㹒㹑路側機等ࡢＩ㹎

 ス付与ࣞࢻ

路 側 機 定 数

設定業者 

Ｉ㹒㹑路側機や㹓㹂࣮ࣝࡢࢱＩ㹎ࣞࢻス付

与を行いࠊ機器設定ࠋࡿࡍ 

※Ｉ㹒㹑路側機運用ࣛࢻ࢞ンู途規定 

Ｉ㹒㹑路側機㹃㹊基地局

Ｉ㹂࣭路側機送信期間㸦ス

ࣟッࢺ㸧等割当設定 

路 側 機 定 数

設定業者 

㹃㹊基地局Ｉ㹂ࠊ路側機送信期間㸦スࣟッࢺ㸧

等ࡢＩ㹒㹑路側機用ࢱ࣮࣓ࣛࣃを割ࡾ当࡚ࠊ設

定ࡿࡍ 

※Ｉ㹒㹑路側機運用ࣛࢻ࢞ンู途規定 

㐨路線形情報等ࡢ作成࣭

組込ࡳ 

路 側 機 定 数

設定業者 

交差点機器ࡢ構成ࠊ提供サ࣮ビスࡽ࡞び停Ṇ

線位置等ࡢ㐨路構造を定義ࡿࡍ情報を作成ࠊࡋ

中央装置設定を組ࡳ込ࠋࡴ 

※㐨路線形情報運用ࣛࢻ࢞ン参照 

 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類ࠊグ述概要 

表 5普1  ࡾ࠾ࡢグ載

5普「 定例業務セࢸࣜࣗ࢟情報管理 

ձ業務内容 

定例業務࠾けࡿセࢸࣜࣗ࢟情報管理ࡘい࡚ࠕࠊࡣＩ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用࢞

 ࠋこࡢンࠖを参照ࣛࢻ

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類 

Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 

 

5普」 定例業務維持管理 

定例業務維持管理ࡘい࡚ࠊ以ୗ示ࠋࡍ 

。1)点検㸦定期点検ࡼ࠾び㞀害Ⓨ生時ࡢ臨時点検㸧 

点検時ࡢ業務フ࣮ࣟを図 5普」-1  ࠋࡍ示

  



 

「」 

NＴ 業務フ࣮ࣟ ձ ղ ճ մ յ ն շ ո չ պ ջ ռ ս 

1 定期点検委ク     ● ○        

「 定期点検実施           ●   

」 定期点検結果報告           ●   

4 報告ཷ領景機器状態管理     ● ○        

               

ձࡵࡲࡾ主体ղセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ճ公共路側機統制主体մ路車間通信規格化主体յ公共路側機管
理主体ն委ク業者շ設計業者ո認定路側機࣓࣮࣮࢝չ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝պ工事業者ջ保守業者ռ廃棄業者 

●:主体組織ࠊ○:委クࡶ可能ࠊ複数:●ࡢこࡀ主体࡛ࡶ可能 

図 5普」-1 点検時業務フ࣮ࣟ 

 

ձ業務フ࣮ࣟ 

1普 公共路側機管理主体ࠊࡣ定期点検委クを行うࠋ 

「普 保守業者ࡣ定期点検を実施ࠋࡿࡍ 

」普 保守業者ࡣ定期点検結果を報告ࠋࡿࡍ 

4普 公共路側機管理主体ࠊࡣ報告をཷ領ࠊ機器状態を管理ࠋࡿࡍ 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類 

 ࠋࡋ࡞  

ճ点検内容 

 点検内容㸦点検項目ࠊ基準等㸧ࡘい࡚ࠊࡣᮏ規定㸦概要編㸧࡛ࡣ定࡞ࡵいࠋ 

後ᮏ規定㸦ヲ細編㸧ࡢ策定時࠾い࡚ࠊ対象シス࣒ࢸ特性ࡽ見࡚実施ࡍ

 ࠋࡿあࡀい࡚後検討を行う必要ࡘ基準等ࠊ点検項目ࡢ以ୗࡁ

  ࣭電波法基࡙く無線局ࡢ適ṇ࡞運用管理ࡿ事項 

  ࣭中央装置࡛管理ࠊࡎࡽ࠾࡚ࢀࡉ交差点機器側ࡢ点検ࡿࡊࡽࡼを得࡞い項目等 

   。例) 交差点機器ࡢ外観ࡢ経年劣化 

車載機を準備࡚ࡋ実施ࡿࡍ必要ࡀあࡿ点検項目 

  ࣭機器ࡢ運用を停Ṇ࡚ࡋ確認ࡿࡍ必要ࡀあࡿ点検項目࡛ࡘ࠾࡞ࠊヱ当機能ࡢ 

ṇ常性ࡀ担保࡞ࢀࡉいこࡿࡼサ࣮ビスࡢ影響ᗘࡀ大ࡁいࡢࡶ 

 

  必要ࣛࢻ࢞ࠊࡾࡼン化を行うࠋ 

մ機器㞀害Ⓨ見時ࡢ対応 

 ᮏ規定㸦概要編㸧࡛ࡣ定࡞ࡵいࠋ 

後ᮏ規定㸦ヲ細編㸧ࡢ策定時࠾い࡚ࠊ対象シス࣒ࢸ特性ࡾࡼ以ୗࡢ点

 ࠋࡿࡍࡢࡶ検討を行うࠊࡋい࡚留意ࡘ

  ࣭車載機を࣮ࣂࣛࢻ࡚ࡋ提供ࡿࢀࡉサ࣮ビスࡢ影響ᗘࠊࡾࡼ機器㞀害 

   をศ類ࠋࡿࡍ 

࣭ศ類ࡓࡋ結果基࡙ࠊࡁ復旧ࡢ緊急ᗘࠊ運用停Ṇࡢ必要性や関係各所ࡢ連絡 

要否ࠊ連絡࣮ࣝࢺ等を定ࠋࡿࡵ 

  ࣭必要ࣛࢻ࢞ࠊࡾࡼン化を行うࠋ 

յそࡢ 

 委ク業者ࠊࡣ公共路側機管理主体ྠ等ࡢ管理を行うこࠋ 
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。「)管理者連絡先更新࣭定期連絡 

ձ業務内容 

管理者連絡先更新࣭定期連絡ࡘい࡚ࠕࠊࡣＩ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ンࠖ

 ࠋ運用を行うこࡓࡵ定

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類 

Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 

。」)セࢸࣜࣗ࢟情報ษ替 

ձ業務内容 

セࢸࣜࣗ࢟情報ษ替ࡘい࡚ࠕࠊࡣＩ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ンࠖ

定ࡓࡵ運用を行うこࠋ 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類 

Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 

。4)課題フࣂࢻ࣮ック 

課題フࣂࢻ࣮ック時ࡢ業務フ࣮ࣟを図 5普」-4  ࠋࡍ示

 

NＴ 業務フ࣮ࣟ ձ ղ ճ մ յ ն շ ո չ պ ջ ռ 

1 課題連絡票起票     ●        

「 課題ࣞベࣝࡢศ類 ●            

」 関係機関連絡 ●            

4 関係機関規定改定を合意 ●            

5 運用見直ࡋ景࣓ࣗ࢟ࢻンࢺ改訂  ●  ●         

6 フࣂࢻ࣮ックཷ領࣭展開 ●            

7 見直ࡋ結果ཷ領࣭指示   ●          

8 見直ࡋ結果ཷ領     ●        

9 見直ࡋ結果ཷ領        ●     

              

ձࡵࡲࡾ主体ղセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ճ公共路側機統制主体մ路車間通信規格化主体յ公共路側機管
理主体ն委ク業者շ設計業者ո認定路側機࣓࣮࣮࢝չ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝պ工事業者ջ保守業者ռ廃棄業者 

●:主体組織ࠊ○:委クࡶ可能ࠊ複数:●ࡢこࡀ主体࡛ࡶ可能 

図 5普」-4 課題フࣂࢻ࣮ック時業務フ࣮ࣟ 

 

ձ業務フ࣮ࣟ 

1普 課題ࡀ生ࡓࡌ場合ࠊ公共路側機管理主体ࠊࡣ課題連絡票を起票ࠋࡿࡍ 

「普 ࡵࡲࡾ主体ࠊࡣ課題ࣞベࣝをศ類ࠊࡋ改定ࡢ要否ࠊ実施時期をุ断ࠋࡿࡍ 

」普 ࡵࡲࡾ主体ࠊࡣ課題改定ࡢ連絡を関係機関向け࡚行うࠋ 

4普 ࡵࡲࡾ主体ࠊࡣ関係機関規定改定ࡢ内容を合意ࠋࡿࡍ 

5普 路車間通信規格化主体ࠊࡣ運用ࡢ見直࣓ࣗ࢟ࢻࠊࡣࡓࡲࠊࡋンࡢࢺ改訂を行

うࠋ 

セࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ࠊࡣ運用ࡢ見直࣓ࣗ࢟ࢻࠊࡣࡓࡲࠊࡋンࡢࢺ

改訂を行うࠋ 
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6普 ࡵࡲࡾ主体ࠊࡣ課題ࡢフࣂࢻ࣮ックをཷ領ࠊ展開ࠋࡿࡍ 

7普 公共路側機統制主体ࠊࡣ見直ࡋ結果をཷ領ࠊୗ位組織指示ࠋࡿࡍ 

8普 公共路側機管理主体ࠊࡣ見直ࡋ結果をཷ領ࠋࡿࡍ 

9普 認定路側機࣓࣮ࠊࡣ࣮࢝見直ࡋ結果をཷ領ࠋࡿࡍ 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類 

Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 

ճそࡢ 

 見直ࡋ結果ࡢ中⥅組織࡛あࠊࡿ公共路側機統制主体ࠊࡣ見直ࡋ結果ࡢ滞留࣭保管

 ࠋいこ࡞行わࡣ

 

5普4 非定例業務維持管理 

非定例業務維持管理を以ୗ示ࠋࡍ 

 

。1)㐨路形状࣭交通規制等ࡢ変更時࠾けࡿ対応 

 㐨路形状࣭交通規制等ࡢ変更時ࠊࡣ以ୗࡾ࠾ࡢձ㐨路線形情報࣓ࡢンࢼࢸンス࠾

 ࠋࡿ࡞必要ࡀンスࢼࢸン࣓ࡢび路側センサࡼ

ձ㐨路線形情報ࡢ運用保守業務 

ᬑ及版㹂㹑㹑㹑࠾い࡚ࠊࡣサ࣮ビスを提供ࡿࡍ対象交差点ࡢ静的情報ࠊ࡚ࡋ背

ᬒࡿ࡞㐨路ࡢ物理構造を表現ࡿࡍ㐨路線形情報を提供ࠋࡿࡍ 

㐨路線形情報ࠊࡣ交差点流入路や停Ṇ線等ࡢ参照位置ᗙ標ࠊ交差点流入路ࡢ接⥆方

位等ࡢ情報࡛構成ࠊࢀࡉ㐨路工事等࡚ࡗࡼ㐨路構造ࡀ物理的変化ࡓࡋ場合や停Ṇ

線等ࡢ路面表示ࡢ位置ࡀ変化ࡓࡋ場合ࠊࡣこࡢࡽࢀ変更内容㸦対象事象及び変化量等㸧

当ヱ交差点ࠊࡓࡲࠋࡿあࡀ場合ࡿࡌ生ࡀ必要ࡿࡍ㐨路線形情報を更新ࠊࡣ࡚ࡗࡼ

㐨路線ࠊࡶい࡚࠾場合ࡿࡍや対象方路を変更㸭追加࣒ࢸシスࡿࡍい࡚提供対象࠾

形情報を更新ࡿࡍ必要ࡀ生ࡿࡌ場合ࡀあࠋࡿ 

こࡽࢀ㐨路線形情報ࡢ運用保守関わࡿ規定をࠕ㐨路線形情報運用ࣛࢻ࢞ンࠖ

け࠾追加時ࠊ変更ࠊ新規設置ࡢ࣒ࢸシスࠊࡣ公共路側機管理者ࠋࡿࡍい࡚規定࠾

対象事象及び対ࡿ࡞必要ࡀ更新ࡢ㐨路線形情報運用開始後࣒ࢸシスࠊ留意事項ࡿ

象事象ࡢⓎ生ࡽ㐨路線形情報ࡢ更新完了至ࡢ࡛ࡲࡿシス࣒ࢸ運用ࡢ留意事項࠾

い࡚ࠊこࢀを参照ࠊࡋ路側機定数設定業者ࡢ委ク等ࡾࡼ必要࡞変更を行うこࠋ 

ࠊ間ࡢ࡛ࡲࡿࢀࡉ࡞ࡀ変更ࡢ㐨路線形情報ࡽ࡚ࢀࡉ実施ࡀ変更ࡢ㐨路形状等ࠊ࠾࡞

㐨路形状設定ࡓࢀࡉ㐨路線形情報ࡢ乖離ࡾࡼサ࣮ビス誤作動ࡀ生ࡿࡌ恐ࡀࢀあ

措置をࡢ࡞ࡿࡍ適宜運用停Ṇࠊࡣ公共路側機器管理者ࠊࡣ場合ࡿࢀࡽࡵࡳࡿ

ࠊࡋ連携関係機関࡞㐨路管理者ࡣ公共路側機管理者ࠊࡵࡓࡢこࠋࡿあࡀ必要ࡿྲྀ

あࡵࡌࡽこࡢ種変更関わࡿ情報を収集ࡼࡿࡍう努ࡿࡵ必要ࡀあࠋࡿ 

新設時運用開始後ࡢ運用保守時共通的࡞㐨路線形情報を作成ࡢ࡛ୖࡿࡍ留意点

等ࡘい࡚ࠕࠊࡣＩ㹒㹑路側機 㹂㹑㹑㹑用路車間通信プࣜケ࣮シࣙン㸦実験㸧規格 

ศ冊ࠖ規定࡚ࡋいࠊ࡛ࡢࡿ公共路側機管理者ࡣこࢀを参照ࡣࡓࡲࠊࡿࡍ路側機定

数設定業者参照ࡿࡏࡉこࠋ 

 ղ路側センサࡢ運用保守業務 
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ᬑ及版㹂㹑㹑㹑࠾い࡚ࠕࠊ右折時衝突防Ṇ支援 歩行者ᶓ断時衝突防Ṇ支援ࠖ等ࠕࠖ

ࡢࡶࡿࢀࡉ࡞ࡀ車載機࡛サ࣮ビスࡶ情報提供をࡓࢀࡉ路側センサ࡛検知うࡼࡢ

 ࠋࡿあࡀ

路側センサ࠾い࡚ࠊࡣ設定ࡓࢀࡉ検知࢚ࣜ内࡛ࡢ対象物ࡢ検知結果ࡢ情報を提

供࡚ࡋいࠊࡵࡓࡿ車線位置࣭形状ࡢ変更やᶓ断歩㐨位置࣭形状ࡢ変更ࡀあࡓࡗ場合ࠊࡣ

路側センサࡢ検知࢚ࣜを設定変更ࡿࡍ必要ࡀ生ࠊࡓࡲࠋࡿࡌ車線位置࣭形状やᶓ断

歩㐨位置࣭形状ࡢ変更ࡀ大ࡁい場合ࠊࡣ路側センサࡢ設置画角を再調整ࠊࡾࡓࡋ設置

位置を見直ࡍ必要ࡀ生ࠋࡿࡌそࠊࡵࡓࡢ公共路側機管理者ࠊࡣ路側センサࡢ検知࢚ࣜ

㸦自身࡛ࡿあࡀく必要࠾࡚ࡋ最新状態を把握࣭管理い࡚常ࡘ設定内容࣭条件ࡢ

管理ࠊࡿࡍ路側センサを設置ࡓࡋ業者管理ࡣࡿࡏࡉ設置時等ࡢ契約ୖࡾྲྀࡢ決

 ࠋ㸧ࡿࡼࡵ

路側センサࡽ࡚ࢀࡉ実施ࡀ変更ࡢ車線位置࣭形状やᶓ断歩㐨位置࣭形状等ࠊ࠾࡞

サ࣮ビࠊ間ࡢ࡛ࡲࡿࢀࡉ࡞ࡀ変更࡞設置位置変更等適ษࡣࡓࡲ画角変更ࠊ設定変更ࡢ

ス誤作動ࡀ生ࡿࡌ恐ࡀࢀあࡿࢀࡽࡵࡳࡿ場合ࠊࡣ公共路側機器管理者ࠊࡣ適宜

運用停Ṇࡢ࡞ࡿࡍ措置をྲྀࡿ必要ࡀあࠋࡿこࠊࡵࡓࡢ公共路側機管理者ࡣ㐨路管

理者࡞関係機関連携ࠊࡋあࡵࡌࡽこࡢ種変更関わࡿ情報を収集ࡼࡿࡍう努ࡵ

 ࠋࡿあࡀ必要ࡿ

路側センサࡢ設定ࡼ࠾び設置条件ࡢヲ細ࡘい࡚ࠊࡣ各路側センサࠕࡢ様書解説ࠖ

 ࠋࡿࡼ

。「) 情報セࢸࣜࣗ࢟ンシࢹンࢺⓎ生時ࠊセࢸࣜࣗ࢟環境変化時ࡢ業務 

ձ業務内容 

情報セࢸࣜࣗ࢟ンシࢹンࢺⓎ生時࠾い࡚ࠕࠊࡣＩ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用࢞

 ࠋ運用を行うこࡓࡵ定ンࠖࣛࢻ

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類 

Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 
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5普5 移設 

移設時ࡢ業務フ࣮ࣟを以ୗ示ࠋࡍ 

。1) 移転 

移転ࡀ生ࡓࡌ場合ࡢ業務フ࣮ࣟを図 5普6-1  ࠋࡍ示

 

NＴ 業務フ࣮ࣟ ձ ղ ճ մ յ ն շ ո չ պ ջ ռ 

1 移転先候補地ࡢ選定     ● ○       

「 移転場所等ヲ細ࡢ決定       ●      

」 妥当性ࡢ確認       ●      

4 移転を計画࣭Ⓨ注     ● ○       

5 移転工事ཷク࣭移転実施          ●   

6 完了報告          ●   

7 管理内容更新     ● ○       

              

ձࡵࡲࡾ主体ղセࢸࣜࣗ࢟情報運用管理団体ճ公共路側機統制主体մ路車間通信規格化主体յ公共路側機管
理主体ն委ク業者շ設計業者ո認定路側機࣓࣮࣮࢝չ路側機㹍㹃㹋࣓࣮࣮࢝պ工事業者ջ保守業者ռ廃棄業者 

●:主体組織ࠊ○:委クࡶ可能ࠊ複数:●ࡢこࡀ主体࡛ࡶ可能 

図 5普6-1 移設時業務フ࣮ࣟ 

 

ձ業務フ࣮ࣟ 

1普 公共路側機管理主体ࠊࡣ移転先候補地ࡢ選択を行うࠋ 

「普 設計業者ࠊࡣ設置交差点候補地を決定ࠋࡿࡍ 

」普 設計業者ࠊࡣ設置交差点候補地ࡢ妥当性を確認ࠋࡿࡍ 

4普 公共路側機管理主体ࠊࡣ移転を計画ࠊⓎ注ࠋࡿࡍ 

5普 工事業者ࡣ移転工事をཷクࠊ移転を実施ࠋࡿࡍ 

6普 工事業者ࠊࡣ完了報告を行うࠋ 

7普 公共路側機管理主体ࠊࡣ管理内容を更新ࠋࡿࡍ 

セࢸࣜࣗ࢟関ࡿࡍ管理内容ࡘい࡚ࠊࡣＩ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用࢞

 こࡢンを参照ࣛࢻ

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類 

Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 

ճそࡢ 

  設置交差点候補地情報ࠊࡣ当ヱ者間࡛管理ࡿࡍこࠋ 

 

5普6 廃棄 

廃棄時ࡢ業務を以ୗ示ࠋࡍ 

。1) 廃棄 

ձ 業務内容 

࣭ Ｉ㹒㹑路側機以外ࡢ交差点機器ࡢ廃棄時࠾い࡚ࠊࡣࡢシス࠾࣒ࢸけࡿ交差

点機器ࡢ廃棄方法ࠊ基準ࠊ規定を確認ࡢうえ定ࡿࡵ㸦⥅⥆検討㸧ࠋ 

࣭ Ｉ㹒㹑路側機ࡘい࡚ࠊࡣセࢸࣜࣗ࢟情報を含ࡴほࠊセࢸࣜࣗ࢟運用管理
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ࡓࡵ定ンࠖࣛࢻ࢞運用ࢸࣜࣗ࢟Ｉ㹒㹑無線セࠕࠊࡵࡓࡿあࡀ留意点ࡢୖ

運用を行うこࠋ 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類 

Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 

 

6普 情報資産ࡢ運用管理業務 

ձ業務内容 

 情報資産ࡢ運用管理ࡘい࡚ࠊࡣＩ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ンࡿࡼこ

 ࠋ

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類 

Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 

 

7普 情報資産ࡢ管理要件 

ձ管理要件 

 情報資産ࡢ管理要件ࡘい࡚ࠊࡣＩ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ンࡿࡼこ

 ࠋ

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類 

Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 

 

8普 路側機運用環境ࡢセࢸࣜࣗ࢟要件 

ձ路側機運用環境ࡢセࢸࣜࣗ࢟要件 

 路側機運用環境関ࡿࡍセࢸࣜࣗ࢟要件ࠊ路側機運用装置関ࡿࡍセࢸࣜࣗ࢟要

件ࡘい࡚ࠊࡣＩ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ンࡿࡼこࠋ 

ղ参照ࣛࢻ࢞ン類 

Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用ࣛࢻ࢞ン 
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9普 引用資料 

ᮏࣛࢻ࢞ン࡛引用࡚ࡋいࡿ資料ࡢ一覧を表 9普1 ࡿࡍ関連ンࣛࢻ࢞ᮏࠊࡓࡲࠋࡍ示

様書及び規格ࡢ引用系統を図 9普1  ࠋࡍ示

 

表 9普1 引用資料一覧 

引用資料 
適用 

区ศ ྡ称 ศ類番号 

規 

定 

路車協調シス࣒ࢸ㸦ᬑ及版㹂㹑㹑

㹑㸧運用管理規定 

㸫  

 ࢞

 

 ࢻ

ࣛ 

 

ン 

等 

シス࣒ࢸ定義書  ※ู途制定 㸫  

Ｉ㹒㹑路側機運用ࣛࢻ࢞ン  

※ู途制定 

㸫  

Ｉ㹒㹑無線セࢸࣜࣗ࢟運用࢞

 ンࣛࢻ

㸫  

各路側センサࡢ様書解説 

      ※ู途制定 

㸫  

㐨路線形情報運用ࣛࢻ࢞ン  

※ู途制定 

㸫  

   

備考 規格ࠊࡣ一般社団法人㹓㹒㹋㹑協会ࡢ規格࡛あࠊࡾศ類番号ࡢ㸨ࡣ版番号を表ࠋࡍ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9普1 規定ࣛࢻ࢞ࠊン及び様書࣭規格等ࡢ引用系統 

路車協調システ䝮䠄普及版䠠䠯䠯䠯䠅運用管理規定 

Ｉ䠰䠯無線路側機運用䜺䜲ド䝷䜲ン         ※別途制定 

Ｉ䠰䠯無線セ䜻ュ䝸テ䜱運用䜺䜲ド䝷䜲ン 

各路側センサ䛾仕様書解説            ※別途制定 

㐨路線形情報運用䜺䜲ド䝷䜲ン 

各種機器 仕様書                  ※別途制定 

各種 䜲ンタ䞊フェ䞊ス規格            ※別途制定 

各種 通信䜰プ䝸ケ䞊ション規格         ※別途制定 

システ䝮定義書                    ※別途制定 

路車間通信䜰プ䝸ケ䞊ション規格 分冊  ※別途制定 
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10㸬残案件 

 

NＴ普 案件 関連個所 

1 点検内容㸦項目ࠊ基準等㸧 5普」 㸦１㸧 

「 機器㞀害時ࡢ対応 5普」 㸦１㸧 

」 廃棄ࡢ方法ࠊ基準ࠊ規定 5普6 

 

 



 

 

ู添 1「 

 

 

 

 

 

 

 

 

路車協調࣒ࢸࢫࢩ㸦電波Ｄ㹑㹑㹑㸧 

㐨路線形情報運用ࣛࢻ࢞ン 

 

概要編㸦案㸧 
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1. 適用範ᅖ 

 本資料ࡣ㸪７㸮㸮Ｍ㹆ｚ帯を活用ࡓࡋ㹇㹒㹑路側機ࡽＤ㹑㹑㹑対応車載通信機提供

サ࣮ࠊ静的情報㸦㐨路線形情報ࠊ内ࡢ情報ࡿࡍ関࣒ࢸࢫࢩＤ㹑㹑㹑安全運転支援ࡿࢀࡉ

 ࠋࡿࡍい࡚適用ࡘ事項ࡿࡍ関運用管理ࠊ設計ࡢ支援情報㸧ࢫࣅ

 

「. Ｄ㹑㹑㹑静的情報概要 

「.1 提供࣓ࢵセ࣮ࢪ 

 車載機提供ࢵ࣓ࡿࢀࡉセ࣮ࡢࢪ役割ศ担を㸱層ࡢ階層構造࡛定義ࠋࡿࡍ第㸯層～第

㸱層ࢵ࣓ࡢセ࣮ࢪを組ࡳ合わࠊ࡛ࡇࡿࡏサ࣮ࢫࣅ必要ࢵ࣓࡞セ࣮ࢪセࢺࢵを構成ࡍ

 ࠋࡿ

 Ｄ㹑㹑㹑静的情報ࠊࡣ㸯層ࡼ࠾び㸰層あࡿࡓ部ศࡢ㐨路構造関ࡿࡍ情報や提供

 ࠋࡍを指ࡇࡢ情報ࡿࡍ関定義ࢫࣅサ࣮ࡿࢀࡉ

 

表1.1 ࣓ࢵセ࣮ࡢࢪ役割ศ担 

階層 概要 ࣓ࢵセ࣮ࢪ 

第㸯層 背景ࡿ࡞㐨路ࡢ物理構造を表現ࡿࡍ静的

情報 

㐨路線形情報 

第㸰層 サ࣮ࡢࢫࣅ内容やサ࣮ࡢࢫࣅ提供範ᅖ等ࠊ

サ࣮ࢫࣅ関ࡿࡍ準静的情報 

サ࣮ࢫࣅ支援情報 

第㸱層 信号情報やセンサ情報等ࡢサ࣮ࢫࣅ個ู

必要࡞動的情報 

信号情報 

路線信号情報 

規制情報 

車両検知情報 

横断歩行者検知情報 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 「-1 ࣓ࢵセ࣮ࡢࢪ改造構造 

 

 提供例ࡢࢺࢵセࢪセ࣮ࢵ࣓ 」.」

あࡿ交差点ࡾࡼ複数ࡢサ࣮ࢫࣅを提供ࡿࡍ場合ࢵ࣓ࡢセ࣮ࢪセࡢࢺࢵ例ࠕࠊ࡚ࡋ信

号見落ࡋ防Ṇ支援ࠕ࣒ࠖࢸࢫࢩ右折時衝突防Ṇ支援࣒ࠖࢸࢫࢩを㸰方路࡛提供ࡿࡍ

静的情報࡚ࡋ提

供࣮ࢹࡿࢀࡉタ 
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場合ࢵ࣓ࡢセ࣮ࢪセࢺࢵを示ࡢࡇࠋࡍ場合ࠊࡣ交差点単位ࡢ提供࣓ࢵセ࣮ࠊ࡚ࡋࢪ以

ୗࢵ５࣓ࡢセ࣮ࡀࢪ提供ࠋࡿࢀࡉ 

࣭㐨路線形情報 

࣭サ࣮ࢫࣅ支援情報 

࣭信号情報 

࣭車両検知情報㸦センサ㸯㸧 

࣭車両検知情報㸦センサ㸰㸧 

 

」. Ｄ㹑㹑㹑静的情報ࡢ作成 

」.1 静的情報作成フ࣮ࣟ例 

  Ｄ㹑㹑㹑静的情報作成あࠊࡣ࡚ࡗࡓⓎ注仕様書等ࡢ情報をࡶサ࣮ࢫࣅ提供対象

地点ࡢ㐨路構造や㐨路規制内容等を把握࣒ࢸࢫࢩ࡛ୖࡓࡋ定義書や路車間通信プ࣮ࣜࢣ

ᅗ 」-1ࠋࡿあࡀ必要ࡿࡍ作成࡚ࡗ則関連規格ࡢン規格等ࣙࢩ 作業フ࣮ࣟࡢ新規作成時

例を示ࠋࡍ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 」-1 Ｄ㹑㹑㹑静的情報新規作成～࣒ࢸࢫࢩⓏ録ࡢ流ࢀ 

  

ノード定義図等  

交差点情報  

測量䝕ータ 

D㻿㻿㻿 静的情報  

サー䝡ス対象交差点決定  

シス䝔ム稼働  

D㻿㻿㻿 静的情報新規作成作業 

シス䝔ム登録  

登録用䝕ータ作成  

ノード位置等測量  

ノード配置設計  

現地調査等  

䝕ータ確認  
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  ձ現地調査等 

   Ⓨ注仕様書従い地ᅗや現地調査等ࡾࡼ作成対象交差点ࡢ㐨路構造ࠊ㐨路管理

内容等ࠊ各種情報を集ࠋࡿࡍ 

  ղノ࣮ࢻ配置設計 

 現地調査等࡛得ࡓࢀࡽ情報をࡶサ࣮ࢫࣅ提供必要࡞ノ࣮ࡢࢻ配置ࠊ番号等

を決ࠋࡿࡵ 

  ճノ࣮ࢻ位置等測量 

 ノ࣮ࢻ配置設計࡛作成ࡓࢀࡉノ࣮ࢻ定義ᅗ則࡚ࡗノ࣮ࡢࢻᗙ標ࠊ方位ࠊ㐨程距

離等࣮ࢹࡢタࢪࢹࠊࡣタࣝ地ᅗ等を使用ࡓࡋ測量ྲྀࡾࡼ得ࠋࡿࡍ 

  մⓏ録用࣮ࢹタ作成 

 調査ࠊ設計ࠊ測量࡛得ࡓࢀࡽ情報ࠊࡽ路車間ࡢ通信プࣜࣙࢩ࣮ࢣン規格則

 ࠋࡿࡍ支援情報を作成ࢫࣅサ࣮ࠊ㐨路線形情報ࡓࡗ

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 」-「 㐨路線形情報ࡢ構造ࢪ࣮࣓ノ࣮ࢻ配置例 

 

 

ᅗ 」-」 ノ࣮ࢻᗙ標測量結果ࢪ࣮࣓ 

 

方路番号 
流入Ｔr 

ୗ流路線 
ポンྡࢺ 

ノ࣮ࢻ 

番号 

ᗙ標値。10進) 高ᗘ 

m 緯ᗘ 経ᗘ 

  交差点中心  」5.6「」18「71 1」9.77841」80 7.0 

方路番号1 ୗ流路線 終点ノ࣮6.8 9.77870050「1 40044「」5.6「 8 ࢻ 

方路番号「 ୗ流路線 終点ノ࣮9 ࢻ 」6.5 9.77864990「1 91507」」5.6 

方路番号」 ୗ流路線 終点ノ࣮6.9 0「9.778117「1 95848」」5.6「 10 ࢻ 

方路番号4 流入方路 起点ノ࣮「.6 9.77780690「1 84」475」5.6「 1 ࢻ 

方路番号4 流入方路 経由ノ࣮6.4 0」9.777904「1 454458」5.6「 」 ࢻ 

方路番号4 流入方路 経由ノ࣮6.7 9.77800050「1 058「「4」5.6「 「 ࢻ 

方路番号4 流入方路 経由ノ࣮6.8 9.77809790「1 「15」41」5.6「 4 ࢻ 

方路番号4 流入方路 経由ノ࣮7.0 0「9.778196「1 90754「」5.6「 5 ࢻ 

方路番号4 流入方路 経由ノ࣮7.1 9160」9.778「1 69441「」5.6「 6 ࢻ 

方路番号4 流入方路 流入路停Ṇ線ノ࣮7.1 8900「9.778「1 6「487「」5.6「 7 ࢻ 

方路番号4 ୗ流路線 終点ノ࣮7.0 9.77816570「1 41466「」5.6「 11 ࢻ 
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構成 ）達/）＊ 表現形式 コ࣮ࢻ 値。16進数) 値。10 進

数) 

）達_提供点管理番号 ）＊_都㐨府県コ࣮ࢻ bじＳ。8) ＊-「 0で0） 1」 

）達_提供点管理番号 ）＊_提供点種ูコ࣮ࢻ bじＳ。1) ＊-4 0で0 0 

）達_提供点管理番号 ）＊_交差点 I）㸭単路 I） bじＳ。15) （-「 0で0050 80 

）達_提供点ᗙ標情報 ）達_緯ᗘ ）＊_緯ᗘ㸦ᗘ㸧 bじＳ。8) B-1 0で「」 」5 

）達_提供点ᗙ標情報 ）達_緯ᗘ ）＊_緯ᗘ㸦ศ㸧 bじＳ。8) B-「 0で「A 4「 

）達_提供点ᗙ標情報 ）達_緯ᗘ ）＊_緯ᗘ㸦1/100 秒㸧 bじＳ。16) B-」 0で0B）9 」0」」 

）達_提供点ᗙ標情報 ）達_経ᗘ ）＊_経ᗘ㸦ᗘ㸧 bじＳ。9) B-4 0で08B 1」9 

）達_提供点ᗙ標情報 ）達_経ᗘ ）＊_経ᗘ㸦ศ㸧 bじＳ。7) B-5 0で「A 4「 

）達_提供点ᗙ標情報 ）達_経ᗘ ）＊_経ᗘ㸦1/100 秒㸧 bじＳ。16) B-6 0で0（）7 」「87 

）達_提供点ᗙ標情報 ）＊_高ᗘ bじＳ。16) B-7 0で0110 「7「 

）＊_接続方路数㸦㹇㸧 bじＳ。8) ）-11 0で04 4 

）達_方路情報。1)）＊_方路 I） bじＳ。8) （-4 0で01 1 

）達_方路情報。1)）＊_方路接続方位 bじＳ。8) 達-1 0で08 8 

）達_方路情報。1)）＊_流入㸭流出区ศコ࣮ࢻ bじＳ。8) ＊-5 0で0「 「 

）達_方路情報。1)）＊_流入方路情報ポンタ bじＳ。16) 達-「 0で00「A 4「 

）達_方路情報。1)）＊_ୗ流路線情報ポンタ bじＳ。16) 達-」 0で00A6 166 

）達_方路情報。「)）＊_方路 I） bじＳ。8) （-4 0で0「 「 

）達_方路情報。「)）＊_方路接続方位 bじＳ。8) 達-1 0で」＊ 6「 

）達_方路情報。「)）＊_流入㸭流出区ศコ࣮ࢻ bじＳ。8) ＊-5 0で0「 「 

）達_方路情報。「)）＊_流入方路情報ポンタ bじＳ。16) 達-「 0で達達達達 655」5 

）達_方路情報。「)）＊_ୗ流路線情報ポンタ bじＳ。16) 達-」 0で00B達 191 

࣭ 

࣭ 

࣭ 

ᅗ 」-4 Ⓩ録用㐨路線形情報࣮ࢹタࢪ࣮࣓㸦ࢺࢫ࢟ࢸ表示㸧 

 

」.「 静的情報作成必要࡞情報 

 㐨路線形情報やサ࣮ࢫࣅ支援情報を作成ࡵࡓࡿࡍ必要࡞情報を表 」-1 各ࠋࡍ示

情報ࠊࡣ大ࡁくࠕ提供サ࣮ࢫࣅ関ࡿࡍ情報 情報ࡿࡍ関㐨路構造ࠕࠊࠖ 㐨路管理内ࠕࠊࠖ

容関ࡿࡍ情報ࠖࡢ㸱ࡘศけࢀࡒࢀࡑࠊࢀࡽ調査ࠊ設計ࠊ測量等ࡢ作業ྲྀࡾࡼ得ࡉ

 ࠋࡿࢀ
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表 」-1 静的情報作成必要࡞主࡞情報 

情報ࡢ種類 項目 情報内容 情報入手先ࠊ方法 備考 

提供サ࣮ࢫࣅ

 情報ࡿࡍ関

サ࣮ࢫࣅ方路 提供点。交差点)進入ࡋ

࡚くࡿ車両対࡚ࡋサ࣮

 方路ࡿࢀࡉ提供ࡀࢫࣅ

Ⓨ注仕様書  

センサI） サ࣮ࢫࣅを提供ࡵࡓࡿࡍ

管ࡢセンサࡿࢀࡉ設置

理番号࡛交差点単位࡛ࣘ

ニ࣮࡞ࢡ値 

ཷ注者ࡢ設計

 ࡿࡼ

 

提供対象方路࡛ࢫࣅ種ู サ࣮࣒ࢸࢫࢩ

提供ࡢ࣒ࢸࢫࢩࡿࢀࡉ種

ู 

Ⓨ注仕様書  

㐨路構造関

 情報ࡿࡍ

交差点方路

情報 

構造 交差点接続ࡿࢀࡉ方路

 数ࡢ

地ᅗࠊ現地確認等  

方位 交差点接続ࡿࢀࡉ各方

路ࡢ交差点ࡢ接続方位 

タࣝ地ᅗࢪࢹ

等ࡿࡼ測量 

 

ศ岐方路情

報 

構造 起点～停Ṇ線間存在ࡍ

 数ࠊ位置ࡢศ岐方路ࡿ

地ᅗࠊ現地確認等  

方位 ศ岐ノ࣮ࡽࢻ各ศ岐方

路ࡢ接続方位 

タࣝ地ᅗࢪࢹ

等ࡿࡼ測量 

 

ノ࣮ࢻ情報 

。 交 差 点 中

心等含) 

配置ࠊI）

番号 

対象交差点ࡢ形状を定義

群࡛ࢺンポࡢࡵࡓࡿࡍ

提供サ࣮ࢫࣅ開始ࡿ࡞

起点位置ࡽ終了ࡿ࡞

終点位置ࡢ࡛ࡲ間配置

 ࡢࡶࡿࢀࡉ

ཷ注者ࡢ設計

 ࡿࡼ

 

ᗙ標 

  

各ノ࣮ࡢࢻ位置を定義ࡍ

 ᗙ標ࡢࡵࡓࡿ

タࣝ地ᅗࢪࢹ

等ࡿࡼ測量 

ࣞ ベ ࣝ 「500

精ᗘ以ୖ 

進 行 方

位 

  

各ノ࣮ࡽࢻ隣接ࡿࡍୗ

流ノ࣮ࢻ対ࡿࡍ方位 

タࣝ地ᅗࢪࢹ

等ࡿࡼ測量 

 

車線数 

  

各ノ࣮ࢻ位置࡛ࡢ車線数 ࢪࢹタࣝ地ᅗࠊ

現地確認等 

 

㐨程距離 提供ࡿࢀࡉサ࣮ࡈࢫࣅ

ࢻ指定ノ࣮ࡿ࡞必要

ࢻ距離࡛起点ノ࣮ࡢ࡛ࡲ

を直線࡛経ࢻ各ノ࣮ࡽ

由ࡓࡋ合計距離 

各ノ࣮ࢻᗙ標

 自動計算ࡽ

起 点 ～ 停 Ṇ

線ࠊ起点～交

差点中心等 

㐨路管理内容

 情報ࡿࡍ関

都㐨府県コ࣮ࢻ ／IS࡛規定ࡓࢀࡉ都㐨府

県コ࣮ࢻ 

公的資料等  

交差点I） 交差点ࡢ管理番号࡛都㐨

府県単位ࣘニ࣮࡞ࢡ値 

各県警  

規制㏿ᗘ サ࣮ࡀࢫࣅ提供ࡿࢀࡉ方

路ࡢࡈ規制㏿ᗘ 

各県警ࠊ現地確認  

方路進行方

向 

。流入ࠊ流出

等) 

交 差 点

方路 

交差点接続ࡿࢀࡉ各方

路 ࡢ 車両 通行 可能 方 向

。流入出ࠊ流入専用ࠊ流出

専用) 

地ᅗࠊ現地確認等  

ศ 岐 方

路 

起点～停Ṇ線間存在ࡍ

車両通行可ࡢศ岐方路ࡿ

能方向。流入出ࠊ流入専

用ࠊ流出専用) 

地ᅗࠊ現地確認等  
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 各情報ྲྀࡢ得あࠊࡣ࡚ࡗࡓ以ୗࡢ内容を考慮ࡿࡍ必要ࡀあࠋࡿ 

 ࣭ノ࣮ࢻ配置等ࡢ設計ྲྀࡾࡼ得ࡿࡍ情報ࡘい࡚࣒ࢸࢫࢩࠊࡣ定義ࠊ通信プ࣮ࣜࢣ

 ࠋࡇࡿࡍを十ศ確認ࡇࡿい࡚ࡋ適合各条件ࡢ関連規格ࡢン規格等ࣙࢩ

 ࣭地ᅗ等ࡢ資料ࡽ情報をྲྀ得ࡿࡍ場合ࠊࡣ可能࡞限ࡾ最新ࡢ資料を使用ࠊࡋ現地ࡢ状

態࡛ࡌྠあࡇࡿを必ࡎ確認ࡓࡋうえ࡛利用ࠋࡇࡿࡍ 

 ࣭白線等ࡢ路面標記や規制㏿ᗘや方路進行方位等ࡢ規制関ࡿࡍ情報ࡘい࡚ࢫࢩࠊࡣ

 ࠋࡇࡿࡍ確認各県警等ࡿをⓎ注者࡛あࡇ変更無い࡛ࡲ運用開始࣒ࢸ

  

」.」 作成࣮ࢹタࡢ確認 

 作成ࡓࢀࡉ静的情報ࠊࡣṇࡋく作成࡚ࢀࡉいࡇࡿを十ศ確認ࡿࡍ必要ࡀあࠋࡿ以ୗ

 ࠋࡍ内容を示ࡁࡍい࡚考慮ࡘ確認ࡢタ࣮ࢹ作成

 ࣭ノ࣮ࢻ等ࡢᗙ標࣮ࢹタࡘい࡚ࠊࡣ地ᅗࡢ重畳表示࣮ࣝࢶࠊ࡞等ࡾࡼ可視化

 ࠋいࡋࡲ望ࡀࡇࡿࡍ方法࡛確認ࡿࡁ࡛

࡞ࡀࢀࡎᗙ標ࠊࡣ場合ࡓࡋタをྲྀ得࣮ࢹᗙ標ࡢ等ࢻタࣝ地ᅗ測量等࡛ノ࣮ࢪࢹ࣭ 

いࡇを複数ࢪࢹࡢタࣝ地ᅗ࡛確認ࡀࡇࡿࡍ望ࡋࡲいࠋ 

 

」.4 作成࣮ࢹタࡢ管理 

 作成ࡓࢀࡉ静的情報ࠊࡣサ࣮ࢫࣅ運用開始後ࡶṇࡋく管理ࡿࢀࡉ必要ࡀあࠋࡿサ࣮ࣅ

静的情ࠊ࡚ࡋ際Ⓨ生ࡢ変更等ࡢ㐨路構造削除以外ࠊ追加ࡢࢫࣅサ࣮ࡶ運用開始後ࢫ

報ࡢ変更ࡀ想定ࠊࡵࡓࡿࢀࡉⓎ注者࣮ࢹࠊࡣタ作成時ࡢ状況ࡀ容易確認࡛ࡿࡁ形࡛管

理ࡀࡇࡿࡍ望ࡋࡲいࠋ 

   管理࣮ࢹタ内容例 

     ࣭Ⓩ録用࣮ࢹタ本体㸦㐨路線形情報ࠊサ࣮ࢫࣅ支援情報㸧 

     ࣭Ⓩ録用࣮ࢹタ管理資料 

     ࣭Ⓩ録࣮ࢹタ内容資料 

     ࣭ノ࣮ࢻ配置ᅗ面 

     ࣭ᗙ標測量結果資料 
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4. Ｄ㹑㹑㹑静的情報ࡢ改修 

4.1 静的情報改修作業フ࣮ࣟ例 

 Ｄ㹑㹑㹑ࡢ運用開始後ࠊ都㐨府県警察交通管制センタ࣮࠾い࡚ࠊࡣ静的情報を改修

提供ࡿけ࠾対象交差点ࠊ࡚ࡋ状況ࡿ࡞必要ࡀ改修ࠋࡿあࡀ場合ࡿࡌ生ࡀ必要ࡿࡍ

サ࣮ࠊࢫࣅ提供方路ࡢ変更ࠊ追加ࡿࡍ場合ࠊ㐨路工事等ࡿࡼ㐨路構造ࡢ変更や路面標

記等規制内容ࡢ変更ࡢ場合等ࡀ考えࡢࢀࡒࢀࡑࠊࢀࡽ状況Ⓨ生対࡚ࡋ事前適ษ࡞対

応を行う必要ࡀあࠋࡿᅗ 4-1 作業フ࣮ࣟ例ࡢ㐨路構造等変更時ࠊ変更ࢫࣅ提供サ࣮

を示ࠋࡍ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 4-1 Ｄ㹑㹑㹑静的情報改修～࣒ࢸࢫࢩⓏ録ࡢ流ࢀ 

 

 

 

 

ノード定義図等  

交差点情報  

測量䝕ータ 

D㻿㻿㻿 静的情報  

提供サー䝡ス変更 

道路構造等変更  

シス䝔ム稼働  

D㻿㻿㻿 静的情報改修作業 

シス䝔ム登録 

㻔必要時㻕 

登録用䝕ータ改造 

㻔必要時㻕 

ノード位置等変更測量 

㻔必要時㻕 

ノード配置変更設計 

㻔必要時㻕 

䝠アリン䜾、現地調査等  

䝕ータ確認㻔必要時㻕 

D㻿㻿㻿 静的情報 

変更方針決定  

シス䝔ム運用方針 

決定  

運用停止 

㻔必要時㻕 
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  ձ現地調査等 

   提供サ࣮ࡢࢫࣅ変更ࠊ㐨路構造ࡢ変更等ࠊ変更計画内容従ࠊ࡚ࡗ関係者ࣄࡢ

ヤࣜンࢢや現地調査等ࡾࡼ対象交差点ࡢ㐨路構造ࠊ㐨路管理内容等ࠊ各種変更情

報を集ࠋࡿࡍ 

   静的情報ࡢ改修ࡀ必要ࡇ࡞を想定ࠊࡋ改修作業期間を十ศ確保࡛ࡼࡿࡁう࡛

 ࠋࡿࡵ努うࡼࡿࡍ早い段階࡛情報を入手ࡢけ計画ࡔࡿࡁ

  ղＤ㹑㹑㹑静的情報変更方針決定 

    現地調査等ࡢ結果ࠊࡾࡼ静的情報改修要否を含࡚ࡵ方針を決定ࠋࡿࡍ 

  ճノ࣮ࢻ配置変更設計 

 現地調査等࡛得ࡓࢀࡽ情報をࡶノ࣮ࢻ配置等ࡢ変更ࡀ必要࡞場合ࠊサ࣮ࢫࣅ

提供必要࡞ノ࣮ࡢࢻ配置ࠊ番号等ࡢ変更内容を決ࠋࡿࡵ 

  ճノ࣮ࢻ位置等変更測量 

 ノ࣮ࢻ配置変更設計࡛作成ࡓࢀࡉノ࣮ࢻ定義ᅗ則࡚ࡗノ࣮ࡢࢻᗙ標ࠊ方位ࠊ㐨

程距離等࣮ࢹࡢタをࢪࢹタࣝ地ᅗ等を使用ࡓࡋ測量ྲྀࡾࡼ得ࠋࡿࡍ 

  մⓏ録用࣮ࢹタ改造 

 調査ࠊ設計ࠊ測量࡛得ࡓࢀࡽ情報ࠊࡽ㐨路線形情報ࠊサ࣮ࢫࣅ支援情報を改造

 ࠋࡿࡍ

 յ࣒ࢸࢫࢩ運用方針決定 

 関係者ࣜࣄࡢンࠊࢢ現地調査等ࡢ結果ࠊࡾࡼ実際ࡢ㐨路形状提供ࡿࢀࡉ静

的情報ࡢ乖離ࡀ出ࡿ想定ࡿࢀࡉ場合ࠊࡣ車両ࡢサ࣮ࢫࣅ対ࡿࡍ影響ᗘ合い

従࡚ࡗ運用停Ṇ等ุࡢ断を行うࠋ 

 

4.「 静的情報改修必要時࣒ࢸࢫࢩࡢ運用 

 サ࣮ࢫࣅ提供中ࡢ交差点࠾い࡚ࠊ㐨路工事等ࡾࡼ㐨路構造ࡀ変更ࡿࢀࡉ場合や規制

㏿ᗘࡢ変更等ࡾࡼ規制内容ࡀ変更ࡿࢀࡉ場合静的情報ࡢ改修ࡀ必要ࡿ࡞際ࠊࡣ工事

終了ࠊ規制変更ࡢ࡞時期Ｄ㹑㹑㹑ࡢ࣒ࢸࢫࢩ映時期ࡀ極力ࡢࢀࡎ無いࡼう計画

車載装置ࡿをཷけࢫࣅサ࣮ࠊࡣ場合ࡿࡍⓎ生ࡀࢀࡎࡢ時期ࡎをえࡴやࠋࡿあࡀ必要ࡿࡍ

ࡢ等ࡿࡍ運用を停Ṇࡢ࣒ࢸࢫࢩ࡚ࡌ応状況ࠊࡵࡓࡿあࡀ可能性ࡿࡍⓎ生ࡀい࡚誤作動࠾

対応を行う必要ࡀあࠋࡿ 

ࡿࡼࢀࡎࡢ時期࡞うࡼࡢ記ୖࠊࡣい࡚࠾都㐨府県警察交通管制センタ࣮ࠊࡵࡓࡢࡑ 

影響ࡀⓎ生࡞ࡋいࡼうࠊ関係機関連携ࡢうえࠊ以ୗࡼࡢう࡞対応をࡾうࡿ仕組ࡳを構

築࠾࡚ࡋくࡀࡇ望ࡋࡲいࠋ 

 ࣭対象交差点付近㸦少࡞くࡶノ࣮ࡀࢻ配置࢚ࣜࡓࢀࡉ㸧࠾けࡿ㐨路工事等ࡢ情報

入手時ࠊࡣ必ࡎＤ㹑㹑㹑࣒ࢸࢫࢩ影響࡞ࡀいう確認ࠋࡿࡍ 

 ࣭年ᗘࡢ計画ࡀ決ࡿࡲ時期等ࠊ定期的㐨路管理者等ࡢ関係機関対࡚ࡋ対象交差点付

近࡛工事計画࡞ࡀい確認ࠋࡿࡍ 

 ࣭路側機器ࡢ定期点検時ࡢ対応࡚ࡋ㐨路構造ࠊ規制内容等ࡢ変更࡞ࡀいチࡍࢡࢵ࢙

 ࠋࡿ
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4.」 Ｄ㹑㹑㹑静的情報ࡢ変更必要事象 

 実際Ｄ㹑㹑㹑静的情報ࡢ改修ࡀ必要ࡿ࡞事象ࡼ࠾び影響ᗘࡘい࡚ࠊࡣ情報ࡢ項

目ࠊ内容ࡈ異ࡘࢀࡒࢀࡑࠋࡿ࡞い࡚代表的࡞事象ࡼ࠾びࡢࡑ影響内容を表 4-1

ࠋࡍ示
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場
合
 

࣭
サ
࣮
ࣅ
ࢫ
支
援
情
報
：
情
報
全
般
 

ࢩ
ࢫ
ࢸ
࣒
ࡢ
変
更
を
伴
う
ࡓ
ࡵ
ࠊ
変

更
必
要
時
ࡣ
必
ࡎ
対
応
ࡉ
ࢀ
ࡿ
 

㸫
 

 
 

「
㐨

路
構

造
変

更
時
 

交
差
点
方
路
ࡢ
追
加
ࠊ
削
除
 

㐨
路

工
事

等


ࡼ
ࡾ

交
差

点


接

続
ࡍ

ࡿ
方

路
ࡀ

新
ࡓ


追

加
ࡉ

ࢀ

ࡓ
ࡾ
ࠊ
削
除
ࡉ
ࢀ
ࡓ
ࡾ
ࡍ
ࡿ
場
合
 

࣭
㐨
路
線
形
情
報

:方
路

関
ࡍ
ࡿ
情
報
 

࣭
サ

࣮
ࣅ
ࢫ

支
援
情

報
：

サ
࣮
ࣅ
ࢫ

方
路

情
報
 

ู
途

信
号

ࢩ
ࢫ

ࢸ
࣒

ࡢ
提

供
内

容

改
修
ࡀ
行
わ
ࢀ
ࡿ
可
能
性
ࡀ
高
く
ࠊ

提
供
ࡉ
ࢀ
ࡿ
信
号
情
報


）
SS
S
静

的
情

報
ࡢ

齟
齬

ࡀ
出

ࡿ
可

能
性

ࡀ

あ
ࡿ
 

大
 

 
 

車
両

走
行

車
線

ࡢ
変
更
 

 
 

車
線
数
ࡢ
変
更
 

㐨
路

工
事

等


ࡼ
ࡾ

交
差

点


接

続
ࡍ

ࡿ
方

路
ࡢ

車
線

数
ࡀ

変
更

ࡉ

ࢀ
ࡿ

場
合

ࠋ
㸦

恒
久

的
࡞

変
更


一

時
的
࡞
変
更
ࡀ
あ
ࡿ
㸧
 

࣭
㐨

路
線
形

情
報
：

各
ノ

࣮
ࢻ
属
性

情
報

ࡢ
流
入
車
線
数
情
報
 

車
両

側
࡛

走
行

地
点

ࡢ
車

線
数

を

使
用
ࡍ
ࡿ
場
合
ࡣ
影
響
あ
ࡿ
 

小
 

 
 

㐨
路
幅
ࡢ
変
更
 

中
央

ศ
離

帯
ࡢ

変
更

ࡢ
㐨

路
工

事

や
路

面
ࡢ

白
線

見
直

ࡋ
等


ࡼ

ࡾ

交
差

点


接
続

ࡍ
ࡿ

方
路

ࡢ
㐨

路

幅
ࡀ
変
更
ࡉ
ࢀ
ࡿ
場
合
㸦
恒
久
的
࡞

変
更

一
時
的
࡞
変
更
ࡀ
あ
ࡿ
㸧
 

࣭
㐨

路
線
形

情
報
：

各
ノ

࣮
ࢻ
ᗙ
標

情
報

㸦
㐨

路
進
行

方
向


垂
直

࡞
方
向


ࡎ
ࢀ

ࡿ
㸧
 

各
ノ

࣮
ࢻ

ࡢ
進

行
方

位
。
前

後
ࡢ

ノ
࣮

ࢻ

位
置


ࡢ
相

対
位
置

変
更


ࡼ
ࡾ
進

行
方

位
ࡶ
変
更
ࡉ
ࢀ
ࡿ

) 

࣭
サ

࣮
ࣅ
ࢫ

支
援
情

報
：

サ
࣮
ࣅ
ࢫ

距
離

情
報

ࡢ
㐨

程
距

離
情

報
。
ノ

࣮
ࢻ

間
距

離

変
更
ࡢ
場
合

) 

ノ
࣮
ࢻ
ᗙ
標
ࠊ
進
行
方
位
ࠊ
㐨
程
距

離


ࡶ
ࡎ

ࢀ
量


ࡼ

ࡾ
影

響
ࡢ

大

小
ࡀ
決
ࡲ
ࡿ
ࠋ
 

ࡎ
ࢀ

量


ࡼ

ࡾ

異
࡞
ࡿ
 

情
報

項
目

ࡈ



閾

値
を

設
け

࡚
改

修
要

否
ࠊ

緊
急

ᗘ
を

決
ࡵ

ࡿ
必
要
あ
ࡾ
 

 



1
1

 

 

大
項
目
 

中
項
目
 

小
項
目
 

変
更
ࡀ
Ⓨ
生
ࡍ
ࡿ
代
表
的
࡞
事
象
 

影
響
を
ཷ
け
ࡿ
情
報
 

変
更

対
応
ࡋ
࡞
い
場
合
ࡢ
影
響
 

備
考
 

「
㐨

路
構

造
変

更
時
 

 
 

 
 

車
両

走
行

車
線

ࡢ
変
更
 

 
 

車
線

増
減

位
置

ࡢ
変
更
 

㐨
路

工
事

等


ࡼ
ࡾ

交
差

点


接

続
ࡍ

ࡿ
方

路
ࡢ

車
線

増
減

位
置

ࡀ

変
更

ࡉ
ࢀ

ࡿ
場

合
ࠋ
㸦

恒
久

的
࡞

変

更

一
時
的
࡞
変
更
ࡀ
あ
ࡿ
㸧
 

࣭
㐨

路
線
形

情
報
：

各
ノ

࣮
ࢻ
属
性

情
報

ࡢ
流
入
車
線
数
情
報
 

車
両

側
࡛

走
行

地
点

ࡢ
車

線
数

を

使
用
ࡍ
ࡿ
場
合
ࡣ
影
響
あ
ࡿ
 

小
 

 
 

ศ
岐
方
路
ࡢ
追
加
ࠊ
削
除
 

サ
࣮

ࣅ
ࢫ

提
供

方
路

ࡢ
起

点
位

置


ࡽ

停
Ṇ

線
位

置
間


ศ

岐
㐨

路

ࡀ
新

ࡓ


追
加

ࡉ
ࢀ

ࡓ
ࡾ

削
除

ࡉ

ࢀ
ࡓ
ࡾ
ࡍ
ࡿ
場
合
㸦
恒
久
的
࡞
変
更


一
時
的
࡞
変
更
ࡀ
あ
ࡿ
㸧
 

࣭
㐨
路
線
形
情
報
：
ノ
࣮
ࢻ
構
成

。ศ
岐
方

路
削

除
ࡢ
場

合
ࡣ
経

由
ノ

࣮
ࢻ
ࡢ
追

加
ࡢ

場
合
あ
ࡾ

ࠊ(
進
行
方
位
ࠊ
ศ
岐
情
報
 

࣭
サ

࣮
ࣅ
ࢫ

支
援
情

報
：

サ
࣮
ࣅ
ࢫ

距
離

情
報

ࡢ
㐨

程
距

離
情

報
。
位

置
変

更
ࡢ

あ

ࡗ
ࡓ
ノ
࣮
ࢻ
を
経
由
ࡍ
ࡿ
ࢹ
࣮
タ

) 

車
両

側
࡛

サ
࣮

ࣅ
ࢫ


࢘

ࢺ
等

ࡢ

処
理


使

用
ࡋ

࡚
い

ࡿ
場

合
ࡣ

影

響
ࡀ
出
ࡿ
可
能
性
ࡀ
あ
ࡿ
 

小
 

 
 

ノ
࣮

ࢻ
位

置
ࡢ

変
更
 

 
 

 
 

停
Ṇ

線
位

置
ࡢ

変
更
 

㐨
路

工
事

や
路

面
ࡢ

白
線

見
直

ࡋ

等


ࡼ
ࡾ

交
差

点


接
続

ࡍ
ࡿ

方

路
ࡢ

停
Ṇ

線
位

置
ࡀ

変
更

ࡉ
ࢀ

ࡿ

場
合

ࠋ
㸦

恒
久

的
࡞

変
更


一

時
的

࡞
変
更
ࡀ
あ
ࡿ
㸧
 

࣭
㐨

路
線
形

情
報
：

停
Ṇ

線
ノ
࣮
ࢻ

ࡢ
各

情
報

。
ᗙ

標
ࠊ

進
行

方
位
等

)
ࠊ
位
置

変
更


ࡼ
ࡾ
ノ
࣮
ࢻ
間
距
離
ࡀ

」
0m

を
超
え
ࡿ

場
合

ࡣ
ࠊ
経

由
ノ
࣮

ࢻ
ࡢ

追
加
必
要

࣭
サ

࣮
ࣅ

ࢫ
支
援

情
報
：

サ
࣮

ࣅ
ࢫ
距
離

情
報

ࡢ
㐨
程
距
離
情
報

。停
Ṇ
線
ノ
࣮
ࢻ
ࡲ
࡛
ࠊ

࠾
ࡼ

び
停
Ṇ

線
ノ
࣮

ࢻ
を

経
由
ࡍ
ࡿ

ࢹ
࣮

タ
) 

ノ
࣮
ࢻ
ᗙ
標
ࠊ
進
行
方
位
ࠊ
㐨
程
距

離


ࡶ
ࡎ

ࢀ
量


ࡼ

ࡾ
影

響
ࡢ

大

小
ࡀ

決
ࡲ

ࡿ
ࠋ

。
㐨

程
距

離
ࡀ

短
く

࡞
ࡿ

方
向

ࡢ
変

更
ࡢ

ほ
う

ࡀ
影

響

大
) 

ࡎ
ࢀ
量


ࡼ
ࡾ

異
࡞
ࡿ
 

情
報

項
目

ࡈ



閾

値
を

設
け

࡚
改

修
要

否
ࠊ

緊
急

ᗘ
を

決
ࡵ

ࡿ
必
要
あ
ࡾ
 

交
差

点
中

心
位

置
ࡢ
変
更
 

㐨
路

工
事

や
路

面
ࡢ

白
線

見
直

ࡋ

等


ࡼ
ࡾ

交
差

点
中

心
位

置
ࡀ

変

更
ࡉ

ࢀ
ࡿ

場
合

ࠋ
㸦

恒
久

的
࡞

変
更


一
時
的
࡞
変
更
ࡀ
あ
ࡿ
㸧
 

࣭
㐨
路
線
形
情
報
：
提
供
点
ᗙ
標
情
報
 

࣭
サ

࣮
ࣅ
ࢫ

支
援
情

報
：

サ
࣮
ࣅ
ࢫ

距
離

情
報

ࡢ
㐨

程
距

離
情

報
。
交

差
点

中
心

ࡲ

࡛
ࠊ

࠾
ࡼ
び

交
差
点

中
心

を
経
由
ࡍ

ࡿ
ࢹ

࣮
タ

) 

提
供
点
ᗙ
標
ࠊ
㐨
程
距
離

ࡶ
ࡎ
ࢀ

量

ࡼ
ࡾ
影
響
ࡢ
大
小
ࡀ
決
ࡲ
ࡿ
ࠋ
 

。
㐨

程
距

離
ࡀ

短
く

࡞
ࡿ

方
向

ࡢ
変

更
ࡢ
ほ
う
ࡀ
影
響
大

) 

ࡎ
ࢀ

量


ࡼ

ࡾ

異
࡞
ࡿ
 

セ
ン

サ
ࡢ

検
知

࢚
ࣜ


ࡶ

変
更

必
要

࡞
可

能
性

ࡀ
高
い
 

」
㐨

路
管

理
内

容
変
更
時
 

規
制
㏿
ᗘ
ࡢ
変
更
 

 
 

 
 

サ
࣮

ࣅ
ࢫ

提
供

方
路

ࡢ
規

制
㏿

ᗘ

ࡀ
変
更
ࡉ
ࢀ
ࡿ
場
合
 

࣭
㐨

路
線
形

情
報
：

起
点

ノ
࣮
ࢻ


関
連

ࡍ
ࡿ
情
報

。ᗙ
標
ࠊ
進
行
方
位
等
)
。信

号
サ

࣮
ࣅ

ࢫ
ࡀ
提

供
ࡉ
ࢀ

ࡿ
場

合
ࠊ
起
点

～
停

Ṇ
線

間

確

保
必
要

࡞
距

離
ࡀ
規
制

㏿
ᗘ


ࡼ

ࡾ
決
ࡲ

ࡿ
ࡓ
ࡵ

ࠊ
必

要

応
ࡌ

࡚
起

点
位
置
変
更
ࡀ
必
要

) 

࣭
サ

࣮
ࣅ
ࢫ

支
援
情

報
：

サ
࣮
ࣅ
ࢫ

距
離

情
報

ࡢ
㐨

程
距

離
情

報
。
位

置
変

更
ࡢ

あ

ࡗ
ࡓ
ノ
࣮
ࢻ
を
経
由
ࡍ
ࡿ
ࢹ
࣮
タ

) 

多
く
ࡢ
場
合
ࠊ
規
制
㏿
ᗘ
ࡢ
変
更


ࡼ
ࡾ
起
点
位
置
を

「
0m

以
ୖ
移
動
ࡉ

ࡏ
ࡿ
必
要
ࡀ
あ
ࡾ
ࠊ
規
制
㏿
ᗘ
ࡀ
㏿

く
࡞

ࡿ
場

合
ࡣ

車
両


ࡢ

影
響

ࡀ

大
ࡁ
く
࡞
ࡿ

考
え
ࡽ
ࢀ
ࡿ
ࠋ
 

㏿
ᗘ

毎
ࡢ

規
定

値
以

ୖ
ࡢ

距
離

ࡀ

確
保
࡛
ࡁ
࡞
い
場
合
ࡣ
ࠊ
特

影
響

大
ࡁ
い
ࠋ
 

㏿
く

࡞

ࡿ
側

ࡢ

変
更

ࡢ

場
合

ࡣ

大
 

 
 

  



1
2
 

 

大
項
目
 

中
項
目
 

小
項
目
 

変
更
ࡀ
Ⓨ
生
ࡍ
ࡿ
代
表
的
࡞
事
象
 

影
響
を
ཷ
け
ࡿ
情
報
 

変
更

対
応
ࡋ
࡞
い
場
合
ࡢ
影
響
 

備
考
 

」
㐨

路
管

理
内

容
変
更
時
 

交
差
点
方
路
進
行
方
向
ࡢ
変
更
 

㐨
路
工
事
ࠊ
規
制
等
ࡢ
変
更

ࡼ
ࡾ
交

差
点


接

続
ࡉ

ࢀ
ࡿ

方
路

ࡢ
進

行
方

向
。流

出
入
ࠊ
流
入
ࡢ
ࡳ
ࠊ
流
出
ࡢ
ࡳ

)

ࡀ
変
更
ࡉ
ࢀ
ࡿ
場
合
 

࣭
㐨

路
線

形
情

報
：

方
路

情
報

ࡢ
流

入

㸭
流
出
区
ศ
ࠊ
ノ
࣮
ࢻ
情
報
。サ

࣮
ࣅ
ࢫ

方
路


ࡽ

ࡢ
進

入
可

否
ࡀ

変
更

ࡉ
ࢀ

ࡿ

場
合
等

) 

サ
࣮

ࣅ
ࢫ

提
供


関

係
ࡍ

ࡿ
方

路

ࡢ
変

更
ࡢ

場
合

ࡣ
影

響
ࡀ

大
ࡁ

く

࡞
ࡿ
ࡇ

ࡶ
あ
ࡿ
ࠋ
 

対
象

方

路


ࡼ

ࡾ
異

࡞

ࡿ
 

 
 

ศ
岐
方
路
進
行
方
向
ࡢ
変
更
 

㐨
路
工
事
ࠊ
規
制
等
ࡢ
変
更

ࡼ
ࡾ
サ

࣮
ࣅ

ࢫ
提

供
方

路
ࡢ

起
点

位
置


ࡽ

停
Ṇ

線
位

置
間

ࡢ
ศ

岐
方

路
ࡢ

進
行

方
向
。
流
出
入
ࠊ

流
入
ࡢ

ࡳ
ࠊ
流
出
ࡢ

ࡳ
ࡀ(

変
更
ࡉ
ࢀ
ࡿ
場
合
 

࣭
㐨
路
線
形
情
報
：
ศ
岐
情
報
ࡢ
流
入

/

流
出
区
ศ
 

車
両

側
࡛

サ
࣮

ࣅ
ࢫ


࢘

ࢺ
等

ࡢ

処
理


使

用
ࡋ

࡚
い

ࡿ
場

合
ࡣ

影

響
ࡀ
出
ࡿ
可
能
性
ࡀ
あ
ࡿ
 

小
 

 
 

交
差
点

I
）
ࡢ
変
更
 

 
 

 
 

県
警

ࡀ
管

理
ࡍ

ࡿ
交

差
点

㹇
Ｄ

ࡢ
管

理
体
系
ࠊ
方
法
等
ࡀ
変
更
ࡉ
ࢀ
ࡿ
場
合
 

࣭
㐨

路
線

形
情

報
：

提
供

点
管

理
番

号

ࡢ
交
差
点
㹇
Ｄ
 

࣭
サ

࣮
ࣅ

ࢫ
支

援
情

報
：

提
供

点
管

理

番
号
ࡢ
交
差
点
㹇
Ｄ
 

無
線

到
㐩

範
ᅖ


ྠ

一
㹇

Ｄ


࡞

ࡿ
交
差
点
ࡀ
存
在
ࡍ
ࡿ
場
合
ࡣ
ࠊ
影

響
ࡀ
大
ࡁ
く
࡞
ࡿ
可
能
性
ࡀ
あ
ࡿ
ࠋ
 

小
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5. 引用資料 

本ࣛࢻ࢞ン࡛引用࡚ࡋいࡿ資料ࡢ一覧を表 9.1 関ンࣛࢻ࢞本ࠊࡓࡲࠋࡍ示

連ࡿࡍ仕様書及び規格ࡢ引用系統をᅗ 9.1  ࠋࡍ示

 

表 5-1 引用資料一覧 

引用資料 
適用 

区ศ ྡ称 ศ類番号 

規定 
路車協調࣒ࢸࢫࢩ㸦電波 ）SSS㸧 

㐨路線形情報運用ࣛࢻ࢞ン 

㸫  

 ࢞

 

 ࢻ

ࣛ 

 

ン 

等 

  定義書  ※ู途制定 㸫࣒ࢸࢫࢩ

路車間通信プࣜࣙࢩ࣮ࢣン規格 

 ※ู途制定 

㸫  

 㸫  

 㸫  

 㸫  

 㸫  

備考 規格ࠊࡣ一般社団法人㹓㹒Ｍ㹑協会ࡢ規格࡛あࠊࡾศ類番号ࡢ㸨ࡣ版番号を

 ࠋࡍ

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 5-1 規定ࣛࢻ࢞ࠊン及び仕様書࣭規格等ࡢ引用系統 

 

路車協調࣒ࢸࢫࢩ㸦電波Ｄ㹑㹑㹑㸧㐨路線形情報運用ࣛࢻ࢞ン  

路車間通信アプリ䜿ーション規格    ※ู途制定  

                    定義書࣒ࢸࢫࢩ
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