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 ࡵࡌࡣ.1

1.1 目的 

「0「0 ᖺࠊࡣ東京ࣜ࢜ンࣜࣛࣃ࣭ࢡࢵࣆンࡢࡑࠊࡀࢡࢵࣆ前ᖺࣜ࢜ࣞࣉࡣン࣭ࢡࢵࣆ

混ࡢ㐨路交通ࠊࡣい࡚࠾会場周辺ࠊ大会開催期間中ࠋࡿい࡚ࢀࡉ予定ࡀࢡࢵࣆンࣜࣛࣃ

雑ࡀ予想ࠊࡵࡓࡿࢀࡉ会場周辺ࡿࡅ࠾交通ࡢᏳ全滑ࢆ確保ࠊࡣࡵࡓࡿࡍබ共交通

 ࠋࡿࡃ࡚ࡗ࡞必要ࡀ実現ࡢ交通࡞ࢺ࣮࣐ࢫࡓࡋ活用ࢆ

 ୍方ࠊ地方࠾い࡚ࠊࡣ人ཱྀ減ࡿࡼ交通需要ࡢ減少ࡽබ共交通ࡢ廃Ṇࡀ相次い࡛い

在ࡢ活用ࡢබ共交通ࡢ࡚ࡋ移動手段ࡢ高齢者ࠊࡣ国࡛ࡀᡃࡓ迎えࢆ超高齢社会ࠊࡀࡿ

 ࠋࡿあࡀ必要ࡃい࡚ࡋ検討ࡶい࡚ࡘ方ࡾ

 බ共交通ࡢ活用係ࡿඛ進的ࡾྲྀ࡞組ࡘࡳい࡚ࠊࡣ東京ࣜ࢜ンࣜࣛࣃ࣭ࢡࢵࣆンࢵࣆ

ࢫࢸࢡࣛࣉࢺࢫ࣋ࡀࡽࢀࡑࠊࡶࡿࢀࡉい࡚活用࠾場臨海都市ྎ࠾ࠊࡶ開催後ࢡ

 ࠋࡿい࡚ࢀࡉ期待ࡀࡇࡃい࡚ࡋ普及地方都市等࡚ࡋ

開Ⓨࡢ࣒ࢸࢫࢩ次世௦බ共交通ࠊࡓ備えࡡ兼ࢆ経済合理性利便性ࠊえࡲ踏ࢆࡽࢀࡇ 

 ࠋ行うࢆ基ᮏ設計ࡓࡅࡴ

 

1.「 置࡙ࡅ 

ᮏ基ᮏ設計ࠊࡣ戦略的ࣙࢩ࣮࣋ࣀン創造࣒ࣛࢢࣟࣉ㸦㹑㹇Ｐ㸧自動走行࠾࣒ࢸࢫࢩ

い࡚実施࡛ࡢࡶࡿࡍあࠋࡿ 

 

1.」  全体計⏬ 

次世௦බ共交通࣒ࢸࢫࢩ開Ⓨࡢ全体計⏬ࢆᅗ 1.」-1 ᖹᡂࠊࡣᮏᖺᗘࠋࡍ示 「6 ᖺᗘ

実施ࡓࢀࡉ調査研究ࡢᡂ果基࡙ࠊࡁ基ᮏ設計ࢆ実施ࠋࡿࡍᖹᡂ「8ᖺᗘࡢࡽ」ࢣᖺ࡛ࠊࡣ

ᮏ基ᮏ設計基࡙ࡁ実証試験ࣔࡀࣝࢹ構築ࢀࡉ実証試験ࡀ行わࡿࢀ予定࡛あࠋࡿ 

 

ᖹᡂ 「6 ᖺᗘ㸦実施済㸧 ᖹᡂ 「7 ᖺᗘ ᖹᡂ 「8～」0 ᖺᗘ㸦予定㸧

 

 

 

 

 

࣭බ共㐨路交通ࡢ現状調査 

࣭Ｐ㹒Ｐ㹑ࡢ現状調査㸦国

ෆࠊ海እ㸧 

࣭現状調査結果ࡢศ析 

࣭対策案ࡢ作ᡂ 

 

 

 

 

 

࣭බ共交通㛵࣭ࢬ࣮ࢽࡿࡍ課

題ࡢヲ細調査 

࣭高ᗘ案対ࡿࡍ実現ྍ能性

及びᑟ入効果ࡢ検討 

࣭実現ࡁࡍ機能ࡢ選択 

 基ᮏ設計書作ᡂ࣒ࢸࢫࢩ࣭

 ン評価様ࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩ࣭

作ᡂ 

 

 

 

 

 

ン評価実験ࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩ࣭

実施 

࣭実証試験ࣔࣝࢹ構築 

࣭実証試験様書作ᡂ 

࣭実証試験実施 

ᅗ 1.」-1  次世௦බ共交通࣒ࢸࢫࢩ開Ⓨࡢ全体計⏬ 

次世௦බ共交通࣒ࢸࢫࢩ

基ᮏ設計ࡓࡅ向開Ⓨࡢ

次世௦බ共交通࣒ࢸࢫࢩ

実ࣝࢹࣔࡓࡅ向開Ⓨࡢ

証 

次世௦බ共㐨路交通ࢫࢩ

基ᮏࡓࡅ向開Ⓨࡢ࣒ࢸ

設計係ࡿ調査研究 
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1.4 調査研究ࡢ方法 

1.4.1 調査研究体制 

 ୍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

㹋㹑野判ＳＮ不ごち囲ぐ駄 TちぐささＮＨ ２ぐＳぐgごＲごＳ図 ８と囲図ごＲ囲㸧㛵ࡿࡍ調査ࠊ研究及び開Ⓨࠊࡾࡼ㐨路

交通ࡢン࢙ࢪࣜࢸンࢺࢆ推進ࠊࡶࡿࡍ㹓㹒㹋㹑㛵ࡿࡍ国ෆእࡿࡅ࠾標準

Ᏻ全ࡢ㐨路交通࡚ࡗࡶࠊࡾᅗࢆⓎ展ࡢ事業ࡿࡍ㛵㹓㹒㹋㹑ࠊࡾࡼࡇࡿࡍ推進ࢆ

滑ࡢ確保及び㐨路交通環境ࡢ調和ࢆᅗࠊࡾබ共ࡢ福祉ࡢ増進寄ࢆࡇࡿࡍ目的ࡋ

࡚いࠋࡿ 

 当協会ࠊࡣ研究開Ⓨ委員会ࡢୗࡢࢀࡒࢀࡑࠊ作業部会࠾い࡚ࠊ開Ⓨ࣭研究ࠊ実証実験

40ࠊ現在ࠋࡿい࡚ࡗ行ࢆ 都㐨府県࡛運用࡚ࢀࡉいࡿබ共車両優ඛ࣒ࢸࢫࢩ㸦Ｐ㹒Ｐ

㹑野５つＧ駄ＮＨ TちぐＳ囲ＵＴち図ぐ図ＮＴＳ ５ちＮＴちＮ図と ８と囲図ごＲ囲㸧ࠊࡣබ共車両優ඛ࣒ࢸࢫࢩ作業部会ࡾࡼ

開Ⓨ࡛ࡢࡶࡓࢀࡉあࠋࡿ 

当協会࠾い࡚ᮏ開Ⓨࢆ実施ࡿࡍあࠊࡾࡓᖹᡂ 「6 ᖺᗘ高ᗘ交通管制࣒ࢸࢫࢩศ⛉

会ෆ新ࡓＰ㹒Ｐ㹑高ᗘ検討作業部会ࢆ設置ࠋࡓࡋ 

 

1.4.「 基ᮏ設計実施概要 

 ᮏᖺᗘࡢ基ᮏ設計ࡢ実施概要ࢆ表 1.4.「-1  ࠋࡍ示
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表 1.4.「-1 基ᮏ設計実施概要 

実施項目 概 要 

㸯 ࣭ࢬ࣮ࢽ課題ࡢヲ細調査 昨ᖺᗘࡢ現状調査結果ࢆ踏ࡲえࠊබ共交通㛵࣮ࢽࡿࡍ

 ࠋ行うࢆヲ細調査ࡢ課題࣭ࢬ

㸦㸯㸧㸿㹐㹒ࡿࡅ࠾Ｐ

㹒Ｐ㹑高ᗘࡢࢬ࣮ࢽ把

握 

㸿㹐㹒ࡿࡅ࠾Ｐ㹒Ｐ㹑高ᗘࢆࢬ࣮ࢽ報࿌書及びࣄ

ࣜンࢢ等ࡾࡼ把握ࠋࡿࡍ 

㸦㸰㸧ࣜ࢜ンࢡࢵࣆ時ࡢ

Ｐ㹒Ｐ㹑高ᗘࡢࢬ࣮ࢽ

把握   

Ｐ㹒Ｐ㹑高ᗘࡢ警視庁ࠊ東京都ࡢ開催時ࢡࢵࣆンࣜ࢜

 ࠋࡿࡍ把握ࡾࡼ等ࢢンࣜࣄࢆࢬ࣮ࢽ

㸦㸱㸧ࢫࣂ事業者ࢬ࣮ࢽ

 把握ࡢ

現在Ｐ㹒Ｐ㹑ࢆ行࡚ࡗいࢫࣂࡿ事業者ࡢＰ㹒Ｐ㹑対ࡍ

 ࠋࡿࡍ把握ࡾࡼ等ࢢンࣜࣄࢆࢬ࣮ࢽࡿ

㸦㸲㸧Ｐ㹒Ｐ㹑࣒ࢸࢫࢩ

課題調査 

Ｐ㹒Ｐ㹑ࡿࡅ࠾高密ᗘ運行時࣒ࢸࢫࢩࡢ課題ࢆ実㝿

運用࡚ࢀࡉいࢆ࣒ࢸࢫࢩࡿ調査ࡋ抽出ࠋࡿࡍ 

㸰 高ᗘ案ヲ細検討機能

選択ࡢ

各高ᗘ案対ࡿࡍ実現性及びᑟ入効果ࢆ比較検討ࠊࡋ

機能ࢆ絞ࡾ込ࠋࡴ 

㸦㸯㸧高ᗘ案ヲ細検討 昨ᖺᗘ検討ࡓࡋ高ᗘ案ࠊ新ࡓ確認ࢬ࣮ࢽࡓࡋ対

うࡼࡿࡁ比較検討࡛ࢆ高ᗘ案ࠋࡿࡍ追ຍࢆ解決策ࡿࡍ

実現性やᑟ入効果等ࡘい࡚ヲ細検討ࢆ行うࠋ 

㸦㸰㸧高ᗘ方針 機能ࡢ絞ࡾ込ࢆࡳ行うࡵࡓ方針ࢆ決ࠋࡿࡵ㸦ࡢࢬ࣮ࢽ優

ඛࠊࡅ機器整備方針等㸧 

㸦㸱㸧実現ࡁࡍ機能ࡢ

選択 

複数検討ࡓࡋ高ᗘ案ࡽ実現ࡁࡍ機能ࢆ選択ࠋࡿࡍ

㸱 ࣒ࢸࢫࢩ基ᮏ設計書作ᡂ 選択ࡓࡋ機能࣒ࢸࢫࢩࢆ基ᮏ設計書ࠊ࡚ࡋศࡾやࡍ

 ࠋࡿࡍグ述うࡼ無いࡢࢀࡶ検討ࡘࠊࡃ

㸦㸯㸧࣒ࢸࢫࢩ機能 ࡀ࣒ࢸࢫࢩ提供ࡁࡍ機能ࢆヲ細ࠋࡿࡍ 

㸦㸰㸧装置様 装置毎ࡢ様ࢆ作ᡂࠋࡿࡍ 

㸦㸱㸧ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ規

格 

装置間ࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࡢ様ࢆ作ᡂࠋࡿࡍ 

㸲 ン評価ࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩ 

様作ᡂ

選択ࡓࡋ機能ࡢ評価ࡢ効果ࢆ評価࣮࣑ࣞࣗࢩࡢࡵࡓࡿࡍ

ンࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩࠊ来ᖺᗘࠋࡿࡍ作ᡂࢆン評価様ࣙࢩ

ࡽࡉࠊࡋ机ୖ検証ࢆࡇࡿ妥当࡛あࡀ設計ෆ容ࡾࡼ

 ࠋࡿࡍ前提ࢆࡇ行うࡶ確認ࡢ条件ࡿ出ࡀ効果ࡾࡼ
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1.4.」 実施࣮ࣝࣗࢪࢣࢫ 

 ᮏ調査研究ࢆ࣮ࣝࣗࢪࢣࢫࡢᅗ 1.4.」-1 研ࠊ行いࢆ全体会合࡛ࢫ࣮࣌ࡢ᭶㸯回ࠋࡍ示

究ෆ容ࡢ検討ࣞࢆ࣮ࣗࣅ行いࡽࡀ࡞実施ࠋࡓࡋ 

重᭶ 10᭶ 11᭶ 1「᭶ 1᭶ 「᭶ 」᭶ 

ヲ細ࢬ࣮ࢽ

調査 

実現ࡁࡍ

機能ࡢ選択 

基࣒ࢸࢫࢩ

ᮏ設計 

࣮࣑ࣞࣗࢩ

ン評価ࣙࢩ

様ࡢ作ᡂ 

全体会合 「「 日 16 日 「1 日 1重 日 15 日 7 日 

ᅗ 1.4.」-1 調査研究࣮ࣝࣗࢪࢣࢫ 

 装置様作ᡂࠊ機能࣒ࢸࢫࢩ

 規格作ᡂࢫ࣮࢙ࣇࢱン

 ン評価様作ᡂࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩ

機能ࡢ選択高ᗘ案ࡢヲ細検討 

 実施ࢢンࣜࣄ

規格調整 
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ヲ細調査ࡢ課題࣭ࢬ࣮ࢽ.」

「.1 㸿㹐㹒ࡿࡅ࠾Ｐ㹒Ｐ㹑高ᗘࡢࢬ࣮ࢽ把握 

「.1.1 㸿㹐㹒概要 

 㹑㹇Ｐ࡛ࡢ࡚ࡍࠕࠊࡣ人優ࠊࡃࡋ使いやࡍい移動手段ࢆ提供ࢆࡇࠖࡿࡍ基ᮏ理念

ࢫࣂࡓ備えࡡ兼ࢆ柔軟性ࠊࡘࠊࡋ᭷ࢆ機能い輸送力࡞ࡢ遜色࡚ࡋ比較路面電車ࠊࡋ

技術ࡢ自動走行ࠊࡋ対㹀㹐㹒：Bつ囲 ７ぐＵＮＩ TちぐＳ囲Ｎ図ࠖࠕ࣒ࢸࢫࢩ都市交通ࡓࡋࢫ࣮࣋ࢆ

：㸿㹐㹒ࠕ࣒ࢸࢫࢩ次世௦都市交通࡞魅力的ࡾࡼ࡚ࡗ市民ࠊ࡛ࡇࡿࢀ入ࡾྲྀࢆ

AＩ不ぐＳＨごＩ ７ぐＵＮＩ TちぐＳ囲Ｎ図ࠖࡢ実現ࢆ目指࡚ࡋいࠋࡿ

参照文献

お1ＢࠕＭ図図Ｕ囲野//与与与.丁ぐＳ図ごＮ.gＴ.一Ｕ/一Ｕ/囲ＮＳgＮ/丁ごＮ川ぐＮ囲ぐＮ囲ごＮ/与g/丁ぐＮ丁ぐ丁つ/ＩぐＮ5/囲ＮちとＴつ1.ＵＩさ  ࠖ

「.1.「 Ｐ㹒Ｐ㹑ࢬ࣮ࢽࡢ 

 㸿㹐㹒ࡣබ共車両ࢆ優ඛࡿࡍ信号制御࣒ࢸࢫࢩ㸦Ｐ㹒Ｐ㹑㸧連携ࠊ࡛ࡇࡿࡍ㏿㐩性ࠊ

定時運行性ࡢ向ୖࢆ行うࢆࡇ計⏬࡚ࡋいࠋࡿ 

参照文献 

お1ＢࠕＭ図図Ｕ野//与与与8.ＨぐＴ.gＴ.一Ｕ/Ｈ囲図Ｕ/gぐＮとＴ/囲ＮＵ/ＮＮＳ丁ぐＮ/一ＮＩＴつ囲Ｔつ丁ＴつＤＲごＩＮぐ/」丁ぐＮ/ 

囲ＭＮちとＴ7-「.ＵＩさࠖ 

「.1.」 車載機開Ⓨ計⏬ 

 㸿㹐㹒ࠊࡣᦚ載ࡓࡋ車載機ࡀ信号制御࣒ࢸࢫࢩ無線通信ࡾࡼ連携ࠋࡿࡍ車載機ࠊࡣ

ෆ㛶府ࡽ委クࠕࡿࢀࡉ次世௦都市交通ࡢ࣒ࢸࢫࢩ㏿㐩性࣭Ᏻ全性࣭交通ศ担率ࡢ変革

係ࡿ調査ࠖࡾࡼ開Ⓨࡀ計⏬ࠊࡵࡓࡢࡑࠋࡿࢀࡉＰ㹒Ｐ㹑基ᮏ設計ࠊࡣ警察庁ࠊෆ㛶府及

び委ク業者連携ࠊࡋ通信ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ規格ࢆ策定ࠋࡓࡋ 
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 把握ࡢࢬ࣮ࢽＰ㹒Ｐ㹑高ᗘࡢ時ࢡࢵࣆンࣜ࢜ 」.」

「.「.1 㹀㹐㹒ࡢ整備 

 東京都ࠊࡣ都心ࡽ勝ࢆࡁ経⏤࡚ࡋ臨海副都心至ࡿ地域࠾い࡚ࠊ既Ꮡࡢ交通便

地域ࢆ解消ࣜ࢜ࠊࡋンࣜࣛࣃ࣭ࢡࢵࣆンࢆࢡࢵࣆ契機高ࡿࡲ交通需要㏿や対応ࡍ

運行ࡓࡋ対応変ࡢ交通需要ࡢ地域ࡶ後ࢡࢵࣆンࣜࣛࣃ࣭ࢡࢵࣆンࣜ࢜ࠊຍえࡇࡿ

ࡢ結ぶ㹀㹐㹒ࢆ臨海副都心都心ࠊ࡚ࡋ中心ࢆ環状㸰号線ࠊࡋ目指ࢆࡇࡿࡍ実現ࢆ

整備ࢆ予定࡚ࡋいࠋࡿ 

参照文献 

お1ＢࠕＭ図図Ｕ野//与与与.Ｒご図ちＴ.図Ｔ丁とＴ.一Ｕ/I３道T/０道I０A０判/「015/04/）ATA/70Ｕ4囲100.ＵＩさࠖ 

「.「.「 Ｐ㹒Ｐ㹑ࢬ࣮ࢽࡢ 

㸦Ｐ㹒Ｐ㹑㸧࣒ࢸࢫࢩබ共車両優ඛࠊࡵࡓ行うࢆ運行࡞ṇ確時間ࠊࡣ㹀㹐㹒整備࡛ࡢࡇ

ࡀ時輸送力ࢡ࣮ࣆࠊࡣ㹀㹐㹒ᑟ入後ࠊࡓࡲࠋࡿい࡚ࢀࡉ検討ࡀᑟ入ࡢ 4000 人/時௨ୖ

 ࠋࡿい࡚ࢀࡉ予定ࡀᑟ入ࢫࣂ連節ࠊࡾ࠾࡚ࢀࡉ推定ࡿあࡶ区間ࡿ࡞

参照文献 

お1ＢࠕＭ図図Ｕ野//与与与.Ｒご図ちＴ.図Ｔ丁とＴ.一Ｕ/I３道T/０道I０A０判/「015/04/）ATA/70Ｕ4囲100.ＵＩさࠖ 
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 把握ࡢࢬ࣮ࢽ事業者ࢫࣂ 「.」

 実施概要ࢢンࣜࣄ 1.「.」

Ｐ㹒Ｐ㹑ࢆ利用࡚ࡋいࢫࣂࡿ事業者㸰社対ࠊ࡚ࡋＰ㹒Ｐ㹑対ࡘࢬ࣮ࢽࡿࡍい࡚ࣄ

事業者ࢫࣂࢆ質問ෆ容࡞主事前ࠊࡵࡓ行う効率的ࢆࢢンࣜࣄࠋࡓࡋ実施ࢆࢢンࣜ

表ࠋࡓࡋ送 「.」-1  ࠋࡍ示ࢆ質問事項

表  質問事項ࡢ事業者ࢫࣂ 1-1.「.」

ศ類 質問事項 

現

状 

効果 
現状ࡢＰ㹒Ｐ㹑制御対ࠊ࡚ࡋ効果ࡣ感ࡍࡲࢀࡽࡌ㸦ࡢ࣮ࣂࣛࢻ感覚ࠊ旅

行時間等ࢱ࣮ࢹࡢ基࡙ࡃ効果 

運転 
現状ࡢＰ㹒Ｐ㹑制御路線࠾い࡚ࠊ運転ୖ࡞ࠊ特ูࡣࡇ࡞あࡍࡲࡾ？

㸦ࢫࣂ運転手ࡢ教育ࠊ運転ୖࡢ留意事項等㸧 

旅 

行 

時 

間 

短 

縮 

ṇ確性 

ࠊ࡚͆ࡋࢬ࣮ࢽࡢ利用者ࡿࡍ対ࢫࣂ 時刻表通ࡢࡾ運行͆ࢆ想定࡚ࡋいࠋࡍࡲ

࠾御社？ࡍࡲい࡚ࢀ行わࡀ対策࡞うࡼࡢ具体的ࠊ࡚ࡋ対ࢬ࣮ࢽࡢࡇ

ࡼ時刻表ࠊ把握ࡢ運行状況ࠊ作ᡂ段階ࡢ㸦時刻表ࡍࡲ教え願い࠾ࢆ考え方ࡿࡅ

うࡻࡋ࡛ࡢࡿあࡣ報࿌書ࡓࡵࡲ業界࡛ࢫࣂࠊࡓࡲࠋ対応㸧ࡢ場合ࡿࡂࡍ早ࡾ

 ？

表定㏿

ᗘ改善 

ࠊ࡚͆ࡋࢬ࣮ࢽࡢ利用者ࡿࡍ対ࢫࣂ 表定㏿ᗘࢆ͆ࣉࢵࡢ想定࡚ࡋいࠋࡍࡲ

課ࠊࡓࡲ？ࡍࡲい࡚ࢀ行わࡀ対策࡞うࡼࡢ具体的ࠊ࡚ࡋ対ࢬ࣮ࢽࡢࡇ

題ࡣあࡻࡋ࡛ࡿう？㸦例えࡣ࣮ࣂࣛࢻࢫࣂࠊࡤ信号࣑ࢱンࢆࢢ覚え࡚ࠊ

自ࠊࡿい࡚ࡋࡋ見直ࢆ時刻表ࠊᑟ入後ࡢＰ㹒Ｐ㹑ࠊࡿい࡚ࡋ考慮ࢆࢢン࣑ࢱ

社࡛࣒ࢸࢫࢩ旅行時間ࢆ計測ࠊ蓄積ࠊศ析࡚ࡋいࡿ㸧 

特定ࣂ

 優ඛࢫ

全体ࡿࡍ優ඛࢆࢫࣂࡢ࡚ࡍࠊ場合ࡿい࡚ࡋ運行ࡀࢫࣂࡢࡃ多路線ࢫࣂ

意味ࡣࡇࡿࡍ優ඛࢆࢫࣂࡢ特定ࠋࡍࡲࢀࡉ想定ࡀࡇࡿ࡞ࡃ࡞少ࡀ効果࡚ࡋ

 ？うࡻࡋい࡛ࡼࡀࡢࡿࡍ優ඛࢆࢫࣂ࡞ࢇ ？うࡻࡋ࡛ࡿあࡀ

停ࢫࣂ

後ࡢ優

ඛ制御 

Ｐ㹒Ｐ㹑高ᗘ案࡛ࠊࡣ無線通信ࢆ用いࠊ࡛ࡇࡿ交差点ୖ流ࢫࣂ停ࡀあࡿ

場合࡛ࠊࡶ優ඛ制御ྍࡀ能ࡼࡢࡇࠋࡍࡲࡾ࡞う࡞動作ࡣ࣮ࣂࣛࢻࢫࣂࢆ理

解ࢫࣂࠊࡋ停ࢆ出Ⓨ࡛ࡇࡿࡍ優ඛ制御ࡢ効果ࡀ得ࡿࢀࡽ考えࠊࡀࡍࡲ᭷効

活用ྍࡀ能࡛ࡻࡋう？ 

課題 

信号交差点ࡢ通過時࠾い࡚課題考え࡚いࡣࡇࡿあࢇࡏࡲࡾ㸦例：歩行

者ࡢᶓ断待ࡕ時間ࡀ長いࠊ右折待ࡀࡕ長いࠊ青信号ࡀࡔඛ詰࡛ࡾࡲ進࡞ࡵいࡇ

 等㸧ࡿあࡀ

 運用ࢫࣂ
Ｐ㹒Ｐ㹑用ࢫࣂ車載機ࡢ㹇㹂情報ࠊ路線番号ࡀ含࡚ࢀࡲいࢫࣂࠋࡍࡲ運行

 ？うࡻࡋ࡛ࡢࡿ変わ㢖繁 ？うࡻࡋ固定࡛ࡣ路線ࡿࡍ

 運転ࢫࣂ
信号情報ࢆ車載機提供ࡀ࣒ࢸࢫࢩࡿࡍ開Ⓨ࡚ࢀࡉいࠋࡍࡲ信号情報ࢆ活用ࡍ

 ？うࡻࡋ能࡛ྍࡣ改善ࡢ心地ࡾ燃費や乗ࡢࢫࣂ࡛ࡇࡿ

Ｐ㹒Ｐ㹑 

効果 

Ｐ㹒Ｐ㹑ࡢ効果ࢆ調ࠊࡵࡓࡿＰ㹒Ｐ㹑ࡢ運用ࢆᖺ数日停Ṇࡢࡑࠊࡏࡉ効果ࢆ

確認ࡓࡋࡿࡍ場合ࡈࠊ協力いࡻࡋ࡛ࡍࡲࡅࡔࡓうࡶࢀࡑ？運用ୖࡢ支㞀

 ？うࡻࡋ࡛ࡢい࡞ࡁ࡛ࠊࡾあࡀ

車載機 車載機対ࡀࢬ࣮ࢽࡿࡍあ࠾ࡤࢀ教え願いࠋࡍࡲ㸦価格ࠊ耐用ᖺ数ࠊ保Ᏺ等㸧 

 ࡢࡑ
㸦Ᏻ全ୖࠋいࡉࡔࡃ教え࡚ࡤࢀあࡀࡇࡿい࡚ࡋ信号交差点࡛注意運転時ࢫࣂ

 配慮等㸧ࡢ
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 結果ࢢンࣜࣄ 」.「.」

表ࢆࡢࡶࡓࡵࡲࢆ結果ࢢンࣜࣄ 「.」.「-1  ࠋࡍ示

表  ࡵࡲ結果ࢢンࣜࣄ 1-」.「.」

分類 ࣜࣄンࢢ結果

現

状

効果
効果あࡾ効果ࡋ࡞㸦ศ࡞ࡽい㸧ศࠋࡿࢀ 

 ࠋࡿ࡞異ࡣ方ࢀࡽࡌ感ࡢ効果ࠊࡶ࡚ࡗࡼ混雑状況ࡢ路線ࢫࣂ

運転
Ｐ㹒Ｐ㹑設置㛵ࡣ࡚ࡋ周知࡚ࢀࡉいࠋࡿ 

運転ୖࡢ留意点ࡢ周知状況ࢫࣂࡣ事業者ࡾࡼ異ࠋࡿ࡞ 

旅

行

時

間

短

縮

ṇ確性

運行管理ࠊࡾࡼ࣒ࢸࢫࢩṇ確性ࡀ把握࡚ࢀࡉいࠋࡿṇ確性ࢆ得ࠊࡵࡓࡿ時刻

表作ᡂ時所要時間調査ࡀ行わ࡚ࢀい࡞ࡢ࣋ࢫࣂࠋࡿい路線࡛ࠊࡣ時間調整

 ࠋࡿい࡚ࢀࡽྲྀࡀ対策࡞うࡼࡿࡍ設定ࡵ早ࢆ通過時間ࠊࡵࡓいࡋ㞴ࡀ

表定㏿

ᗘ改善

無理࡞表定㏿ᗘ改善ࡣ行わ࡞いࡼう࡚ࡋいࠋࡿ 

歩行者信号࡛車両信号࣑ࢱࡢンࢆࢢ予測࡚ࡋいࠊࡀࡿＰ㹒Ｐ㹑࡛࣑ࢱࡣン

 ࠋࡿいࡶ࣮ࣂࣛࢻࡿࡌ感ࢺࢵ࣓ࣜࢹࡵࡓい࡞ࡽศࡀࢢ

特定ࣂ

優ඛࢫ

空港旅客限定路線ࡼࡢう定時性ࡀ求ࢆࢫࣂࡿࢀࡽࡵ優ඛࠋࡿࡏࡉ

多客ࢫࣂࡢや遅延ࡀⓎ生ࡿࡍ車両ࢆ優ඛࠋࡿࡏࡉ

停ࢫࣂ

後ࡢ優

ඛ制御

ࡇࡿ見え࡚わ目ࡀＰ㹒Ｐ㹑感応ࠊࡀうࢁࡔ実施ྍ能ࡣ優ඛ制御ࡢ停後ࢫࣂ

ࠋ必要ࡀ

課題
路線ࡢ交通状況ࡢ改善自体ࡀ課題࡛あࠋࡿ歩車ศ㞳型交差点ࡣ事故防Ṇࡢ観点

࡛望ࡋࡲいࠊࡀ通過時間ࢆ要ࡢࡿࡍ意見ࡶあࠋࡿ 

運用ࢫࣂ
ࡿࡍᦚ載ࢆ車載機ࢫࣂࡢࡃ多ࠊࡃ多ࡀい場合࡞固定࡛ࡣ路線ࡿࡍ運行ࢫࣂ

必要ࡀあࠋࡿ 

 運行ࢫࣂ

管理

運行管理ࡢࢫࣂࡾࡼ࣒ࢸࢫࢩ運行状況ࡀ把握࡚ࢀࡉいࠋࡿ

運転ࢫࣂ
信号情報ࠊࡾࡼ信号࡛停Ṇࡿࡍ回数や時間ࡀ少ࡿ࡞ࡃ࡞燃費ࡣ良ࡿ࡞ࡃ

期待࡚ࢀࡉいࠋࡿ

Ｐ㹒Ｐ㹑 

効果

運用開始後ࡢＰ㹒Ｐ㹑制御停Ṇࠊࡣ㞴ࡋいࢫࣂࡿࡍ事業者協力࡛ࢫࣂࡿࡁ

事業者ศࠋࡓࢀ 

車載機
ྍᦙ型ࡢ車載機やࠊ耐用ᖺ数㛵ࡿࡍ要望ࡀ出ࠋࡓࢀࡉ 

ࠋࡓࡗあࡀ要望ࡢ機能࡞うࡼࡿわࡀＰ㹒Ｐ㹑感知ࡓࡲ

ࡢࡑ 歩行者ࠊ自転車ࡢ࡞ࢡࣂࠊ動向やࠊᕥ右ࡢᏳ全確認࡞留意࡚ࡋいࠋࡿ
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「.4  Ｐ㹒Ｐ㹑࣒ࢸࢫࢩ課題調査 

「.4.1 高密ᗘ運行時ࡢ想定課題 

青延長ࠋࡿ増えࡀࣝࢡࢧࡿࢀ行わࡀＰ㹒Ｐ㹑制御ࠊ࡚ࢀࡘࡿ࡞ࡃ多ࡀ運行ᮏ数ࢫࣂ 

制御ࠊ又ࡣ赤短縮制御ࡀ実施ࡓࢀࡉ場合ࠊ吸࠾ࣉࢵࢸࢫい࡚調整ࡀ行わࠋࡿࢀ吸ࢫ

 ࠋࡿࢀࡉ想定ࡀ影響ࡢ㸰種類ࡢ௨ୗࠊࡾࡼ設定方法ࡢࣉࢵࢸ

表 「.4.1-1 高密ᗘ運行ࡢ想定影響 

項目 

設定 
長所 高密ᗘ運行ࡢ想定影響 

共通事項 幹線側従㐨路側ࡶ優ඛ制御

優ඛ制結果的ࠊ行う場合ࢆ

御ࡃࢀࡉࡀいࠋ 

補ṇࢆ現示࡛

行う場合 

1，側࡛Ｐ㹒Ｐ㹑制御ࢆ行う場合ࠊ「，側

࡛補ṇࣝࢡࢧࠊࡵࡓࡿ࡞長ࡣ変

 ࠋい࡞ࡋ影響ࢺࢵࢭࣇ࢜ࡎࡏ

1， 側ࡢ交通流悪影響ࢆ及࡞ࡇࡍࡰ

 ࠋࡿ行えࡀ制御ࠊࡃ

現示ࡀࢺࢵࣜࣉࢫࡢᑠࡃࡉ

ࠊࡍࡇ起ࡁ引ࢆ渋滞ࡂࡍࡾ࡞

若ࡣࡃࡋ渋滞ࡽࡉࡀ長࡞ࡃ

 ࠋࡿ

信号制御機ࡢ感

応補ṇࡢ場合㸦

次周期ࣜࣉࢫࡢ

配ศ࡛ྠ期ࢺࢵ

補ṇࢆ行う㸧 

୍定期間࡛ࠊࡣ各現示ࢺࢵࣜࣉࢫࡢ

増ຍࡢ運行ᮏ数ࢫࣂࠋいࡉᑠࡀ影響ࡢ

 ࠋいࡉᑠࡣ影響ࡢ般車両୍ࡿࡼ

ࠋࡍࡰ及ࢆ影響ࢺࢵࢭࣇ࢜

現示ࡀࢺࢵࣜࣉࢫࡢᑠࡃࡉ

 ࠋࡿࡌ生ࡀ渋滞ࠊࡾ࡞

ᅗ 「.4.1-1 青延長時ࡢ補ṇ方法 

ᅗ 「.4.1-「 青延長赤短縮ྠࡢ時Ⓨ生㸦「， 側ࡢ青時間ࡀ短ࡿ࡞ࡃ㸧 

青延長ࡋ࡞

青 延 長 あ

ࡾ

青 赤 青

青延長ࡋ࡞

青延長赤短

縮 

青 赤 青
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「.4.「 課題調査方法 

。1)  調査目的 

想定影響ࡀ実㝿生ࡢࡿࡌ検証ࠋࡿࡍ

特定車両ࡳࡢ優ඛࡿࡍ方策ࡀ高ᗘ案࡚ࡋ検討࡚ࢀࡉいࡢࡇࠊࡀࡿ方策ࡀ᭷効う

ࠋࡿࡍ材料ࡿࡍ断ุࢆ

。「)  調査対象選定 

昨ᖺᗘ調査研究報࿌書ࠕࡢ政௧市等ࡿࡅ࠾朝混雑時㸯時間あࡾࡓ∦方向㸱㸮ᮏ௨ୖ

ࡿ多いＰ㹒Ｐ㹑路線࡛あࡢ比較的運行ᮏ数ࠊࡕうࡢ調査結果ࡢ高密ᗘ運行ࠖࢫࣂ路線ࡢ

熊ᮏ県Ｐ㹒Ｐ㹑㸦熊ᮏ城電停交差点～通⏫交差点㸧及び東京都Ｐ㹒Ｐ㹑㸦ୖ井草四目

交差点～荻窪㥐前交差点㸧ࢆ対象ࠋࡿࡍ

。」)  調査方法 

管制࣒ࢸࢫࢩ蓄積࡚ࢀࡉいࡿᖹ日㸳日ศࢆ対象ࠊୗグ項目ࡘい࡚ᖹ均値ࢆ算出

ࠋࡿࡍ

検知ྎ数㸦㸯時間毎㸧ࢫࣂࡓࡋ感知器࡛検知ࢫࣂࡣࡓࡲコン࣮ࣅ通過ྎ数：ගࢫࣂ

  Ｐ㹒Ｐ㹑制御ࡋ࡞通過：青延長ࠊ赤短縮ࡃ࡞ࡇࡿࡍࢆ交差点ࢆ通過࡛ࢫࣂࡓࡁ通過

ྎ数㸦㸯時間毎㸧

青延長通過：青延長ࡾࡼ交差点ࢆ通過࡛ࢫࣂࡓࡁ通過ྎ数㸦㸯時間毎㸧

赤短縮通過：赤短縮ࡾࡼ交差点ࢆ通過࡛ࢫࣂࡓࡁ通過ྎ数㸦㸯時間毎㸧

青延長時間合計：青延長ࡓࡋ時間ࡢ合計㸦㸯時間毎㸧

赤短縮時間合計：赤短縮ࡓࡋ時間ࡢ合計㸦㸯時間毎㸧

長ࣝࢡࢧࡢ合計値ࡢ赤短縮時間㸧：青延長時間ࡋ࡞影響㸦Ｐ㹒Ｐ㹑制御ࢺࢵࣜࣉࢫ

割合ࡿࡵ占

信号制御結果：実現⛊ࡽ算出ࢺࢵࣜࣉࢫࡓࡋ㸦％㸧㸦㸯時間毎㸧
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「.4.」 熊ᮏ県Ｐ㹒Ｐ㹑調査結果 

。1) 対象交差点概要 

熊ᮏ県ࡢＰ㹒Ｐ㹑対象路線ࡢうࢫࣂࡶ᭱ࠊࡕ通行㔞ࡢ多い熊ᮏ城電停交差点ࡽ通

⏫交差点ࡢ࡛ࡲ㸲交差点ࢆ対象ࠋࡓࡋᅗ 「.4.」-1 ࡣ現示ࠋࡍ示ࢆ対象交差点概要

ࡣ路線ࢫࣂࠋࡿい࡚ࡋ簡略ࡣ現示ࡢࡢࡑࠊࡋ示うࡼࡿわࡀ優ඛ制御現示ࢫࣂ

∦側㸱車線࡛路肩側ࡢ㸯車線ࢫࣂࡀ専用車線࡛あࠋࡿ

ᅗ 「.4.」-1 対象交差点概要 

表 「.4.」-1 優ඛ制御設定 

交差点ྡ 

項目
熊ᮏ城電停交差点 

熊ᮏ市役所花⏿ 

ู館交差点 

熊ᮏ市役所前 

交差点 
通⏫交差点 

青延長現示 1， 1７A, 「１A 注 1 1， 

青延長吸現示 「， 1， 1５５」ࠊ   注 「 

᭱大青延長⛊ 4 5 7 

赤短縮現示 1， 「， 1， 1５５」ࠊ  注 「 

赤短縮吸現示 1７A 1， 1７A, 「１A   注 1 1， 

᭱大赤短縮⛊ 15 4 5 7 

注 1)1７A  「１A  ࠋࡿࢀ行わࡀ赤短縮吸࡛ࣉࢵࢸࢫ変ྍࡢ共通ࡢ

注 「)歩車ศ㞳交差点ࠊ歩行者現示࡛青延長吸ࠊ赤短縮ࡀ行わࠋࡿࢀ 
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。「) 調査対象日等 

調査対象日：「016 ᖺ 1 ᭶ 18 日㸦᭶㸧～「「 日㸦金㸧 

調査時間帯：6野00～「」野00 

 当ヱ路線࡛ࡣ終日Ｐ㹒Ｐ㹑制御ࡀ行࡞わ࡚ࢀいࡿ 

。」) 調査結果 

 熊ᮏ県ࡢＰ㹒Ｐ㹑ࠊࡣ制御時間帯ࡀ長いࠊࡵࡓ時間帯毎ࡢ変ࡀわࡼࡿう表

「.4.」-「  ࠋࡍ示ࢆ結果ࡾࡼࣇࣛࢢࡢࡘ㸲ࡍ示

表 「.4.」-「 調査結果ࣇࣛࢢㄝ明 

 ㄝ明 ྡࣇࣛࢢ

優ඛ制御結果ࣇࣛࢢ 㸯時間毎ࡢ青延長制御ࡀ行わྎࢫࣂࡓࢀ数ࠊ赤短縮ࡀ行わࣂࡓࢀ

数ྎࢫࣂࡓࡗ࡞ࢀ行わࡀ制御ࡵࡓࡿࡁ青信号࡛通過࡛ࠊ数ྎࢫ

 ࠋࡍ示ࢆ推移ࡢ

優ඛ制御実施率ࣛࢢ

 ࣇ

㸯時間毎ࡢ信号ࣝࢡࢧ対ࡿࡍ青延長制御実施率ࠊ赤短縮制御

実施率ࠊ及び両制御ྠࡀ時実施ࡓࢀࡉ割合ࡢ推移ࢆ示ࠋࡍ 

青延長時間ࠊ赤短縮時

間ࣇࣛࢢ 

㸯時間毎ࡢ総青延長時間ࠊ総赤短縮時間ࡢ推移ࢆ示ࠋࡍ 

信号現示ࣇࣛࢢ 㸯時間毎ࡢ信号現示ࡢ割合ࡢ推移ࢆ示ࠋࡍ 

 熊ᮏ城電停交差点 

  ᮏ交差点ࡿࡅ࠾調査結果ࢆᅗ 「.4.」-「～ᅗ 「.4.」-5 ࡡ概ࠊࡣ通過ྎ数ࢫࣂࠋࡍ示

㸯時間あࡾࡓ 70 ࡽྎ 100 ྎ程ᗘ࡛推移ࡢࡑࠊࡾ࠾࡚ࡋうࡕ 40 ࡽྎ 50 赤短縮ࡀྎ

制御ࡢ対象ࠊࡾ࡞赤短縮制御実施率ࡣ 重0％前後࡚ࡗ࡞いࠋࡿ信号周期ࡀ 170 ࡽ⛊

180 ⛊࡛あࢆࡇࡿ考慮ࡿࡍ信号周期毎㸰ྎࡽ㸱ྎ程ᗘࡀ赤短縮制御対象ࡿ࡞

 ࠋࡿ࡞赤短縮制御実施率ࡢࡇࠊࡽࡇ

 高い赤短縮制御実施率࡛あࠊࡀࡿ赤信号࡛ࡀࢫࣂ接近࡞ࡋい࣑ࢱン࡛ࢢ赤短縮ࡀ実

施࡞ࢀࡉい割合ࡀ 10％程ᗘあࠊࡽࡇࡿ᭷効制御࡚ࢀࡉいࡿ考えࢺࢵࣜࣉࢫࠋࡿ

ࡉ調整ࡾࡼ⛊大赤短縮᭱ࠊࡋ考慮ࢆ交通状況ࡢᮏ交差点ࠊࡀࡿ㸵％程ᗘあࡀ影響ࡢ

 ࠋࡿい࡚ࢀ
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ᅗ 「.4.」-「 優ඛ制御結果ࣇࣛࢢＤ熊ᮏ城電停交差点 

ᅗ 「.4.」-」 優ඛ制御実施率ࣇࣛࢢＤ熊ᮏ城電停交差点 

ᅗ 「.4.」-4 青延長時間ࠊ赤短縮時間ࣇࣛࢢＤ熊ᮏ城電停交差点 
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ᅗ 「.4.」-5 信号現示ࣇࣛࢢＤ熊ᮏ城電停交差点

 熊ᮏ市役所花⏿⏫ู館交差点 

ᮏ交差点ࡿࡅ࠾調査結果ࢆᅗ 「.4.」-6～ᅗ 「.4.」-重 ࡡ概ࠊࡣ通過ྎ数ࢫࣂࠋࡍ示

1 時間あࡾࡓ 80 ࡽྎ 100 ྎ程ᗘ࡛推移ࡢࡑࠊࡾ࠾࡚ࡋうࡕ 50 ྎ前後ࡀ赤短縮制御ࡢ

対象ࠊࡾ࡞赤短縮制御実施率ࡣ 重0％ࡽ ࡀ信号周期ࠋࡿい࡚ࡗ࡞近い値100％

170 ࡽ⛊ 180 ⛊࡛あࢆࡇࡿ考慮ࡿࡍ信号周期毎 「.5 ࡽྎ 「.8 ྎ程ᗘࡀ赤短縮

制御対象ࡢࡇࠊࡽࡇࡿ࡞赤短縮制御実施率ࠋࡿ࡞ 

ᮏ交差点ࡢ青延長制御実施率ࡣ 「0％前後あࠊࡾＰ㹒Ｐ㹑制御ࡀ効果的実施࡚ࢀࡉ

い᭱ࠋࡿ大青延長⛊ࡣ㸲⛊短ࠊࡃ周期ࡿࡅ࠾青延長制御ཷ期間ࡀ短いࢫࣂࠊࡵࡓ

通過ྎ数ࡀ多い場合࡛ࠊࡶ青延長制御実施率ࡀ適ษ調整࡛࡚ࡁいࡿ考えࣜࣉࢫࠋࡿ

ࡣ影響ࡢࢺࢵ ࡀࢺࢵࣜࣉࢫࡢ㸰㹅ࠊࡾ般交差点࡛あ୍ࡀᮏ交差点ࠊࡀいࡉᑠ5％.」

ᑠࡓࡲࠊࡃࡉᶓ断時間ࢆ確保࡛ࡼࡿࡁう᭱大青延長⛊᭱ࠊ 大赤短縮⛊ࡀᑠࡃࡉ設定ࢀࡉ

࡚いࡵࡓࡿ考えࠋࡿࢀࡽ 

ᅗ 「.4.」-6 優ඛ制御結果ࣇࣛࢢＤ熊ᮏ市役所花⏿⏫ู館交差点
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ᅗ 「.4.」-7 優ඛ制御実施率ࣇࣛࢢＤ熊ᮏ市役所花⏿⏫ู館交差点 

ᅗ 「.4.」-8 青延長時間ࠊ赤短縮時間ࣇࣛࢢＤ熊ᮏ市役所花⏿⏫ู館交差点 

ᅗ 「.4.」-重 信号現示ࣇࣛࢢＤ熊ᮏ市役所花⏿⏫ู館交差点

 熊ᮏ市役所前交差点 ࢘
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ᮏ交差点ࡿࡅ࠾調査結果ࢆᅗ 「.4.」-10～ᅗ 「.4.」-1」 ୖࠊࡣ通過ྎ数ࢫࣂࠋࡍ示

ࡡ概࡚ࡏ合わࡁ方向ࡾୗࠊ方向ࡾ 1 時間あࡾࡓ 「80 ࡽྎ 」70 ྎ程ᗘ࡛推移ࠊࡾ࠾࡚ࡋ

ࡕうࡢࡑ 「0 ࡽྎ 40 ྎ程ᗘࡀ赤短縮制御ࡢ対象ࠊࡾ࡞赤短縮制御実施率ࡣ 60％

ࡽ 重0％程ᗘ࡚ࡗ࡞いࠋࡿ赤短縮ࠊࡣᅗ ࡢ 1-「.4.」 1７A ࡛通過ࢆࢫࣂࡿࡍ感知࡚ࡋ行

わࠊࡀࡿࢀ感知器ࡀ交差点近いࠊࡵࡓ信号待࡚ࡋࡕいࡢࢫࣂࡿうࡕ感知器ୖࡾࡼ流ࡢ

ᅗࠊ࡚ࡗ従ࠋࡿあ࡛ࡵࡓࡿい࡚ࡗ࡞青信号ࡣ࡛ࢢン࣑ࢱࡿࡍ通過ࢆ感知器ࡀࢫࣂ

「.4.」-10 ࡛制御࢘࢝ࡋ࡞ン࡚ࢀࡉࢺいࡶ࡛ࢫࣂࡿ赤短縮ࡢ効果࡚ࡅཷࡣいࡿ推測

 ࠋࡿࡍ

ᮏ交差点ࡢ青延長制御実施率ࡣ ࡽ0％「 60％前後あࠊࡾＰ㹒Ｐ㹑制御ࡀ効果的実

施࡚ࢀࡉい᭱ࠋࡿ大青延長⛊ࡣ 5 青延ࠊࡾࡼࢺࢵࢭࣇ࢜ࡢ隣接交差点ࠊࡀ短い⛊

長制御࣑ࢱࡿࡍンࡀࢫࣂ࡛ࢢ到着ࡿࡍ確率ࡀ高いࡵࡓ推測ࠋࡿࡍ 

ᅗ 「.4.」-10 優ඛ制御結果ࣇࣛࢢＤ熊ᮏ市役所前交差点 

ᅗ 「.4.」-11 優ඛ制御実施率ࣇࣛࢢＤ熊ᮏ市役所前交差点 
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ᅗ 「.4.」-1「 青延長時間ࠊ赤短縮時間ࣇࣛࢢＤ熊ᮏ市役所前交差点

ᅗ 「.4.」-1」 信号現示ࣇࣛࢢＤ熊ᮏ市役所前交差点
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 通⏫交差点 ࢚

ᮏ交差点ࡿࡅ࠾調査結果ࢆᅗ 「.4.」-1」～ᅗ 「.4.」-17 概ࠊࡣ通過ྎ数ࢫࣂࠋࡍ示

ࡡ 1 時間あࡾࡓ 60 ࡽྎ 80 ྎ程ᗘ࡛推移࡚ࡋいࠋࡿ交差点ࡀ感知器ࢫࣂࡾࡼ感知

車載機ࠊࡵࡓࡿࢀ行わࡀ検知ࢫࣂࡾࡼコン࣮ࣅගࡣᮏ交差点࡛ࠊࡋ対ࡢࡿࢀ行わࡀ

࡞少ࡀ通過ྎ数ࢫࣂ若ᖸ࡚比交差点ࠊࡾ࡞検知対象ࡳࡢࢫࣂࡿい࡚ࢀࡉᦚ載ࡀ

い10ࠋ ࡽྎ 「0 ࡣ青延長制御実施率ࠊࡾ࡞対象ࡢ青延長制御ࡀྎ ࡽ40％ 60％程

ᗘ高い時間帯ࡀあࠋୖࡿ 流交差点ࡾࡼࢺࢵࢭࣇ࢜ࡢ青延長制御࣑ࢱࡿࡍン࡛ࢢ

Ｐ㹒Ｐ㹑ࠊࡃపࡣ割合ࡿࡍ赤信号࡛到着ࡓࡲࠋࡿࡍ推測ࡵࡓ高いࡀ確率ࡿࡍ到着ࢫࣂ

制御ࡀ効果的実施࡚ࢀࡉいࠋࡿ 

ࡣ影響ࡢࢺࢵࣜࣉࢫ 赤短縮現青延長吸現示ࡀ多いࡀ時間帯ࡢ％㸰ࡽ1.5％

示ࠊࡣ歩行者用現示࡛あࠊࡾᶓ断時間ࢆ確保࡛ࡼࡿࡁう᭱大青延長⛊᭱ࠊ大赤短縮⛊ࡀ

ᑠࡃࡉ設定࡚ࢀࡉいࡵࡓࡿ考えࠋ᭱ࡿࢀࡽ 大青延長⛊ࡣᑠࡉいࠊୖࡀ 流交差点࢜ࡢ

 ࠋࡿ考え交差点ࡿい࡚ࡋ機能᭷効ࡀ㛵係࡛青延長制御ࡢࢺࢵࢭࣇ

 ᅗ 「.4.」-1」 優ඛ制御結果ࣇࣛࢢＤ通⏫交差点 

ᅗ 「.4.」-14 優ඛ制御実施率ࣇࣛࢢＤ通⏫交差点 
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ᅗ 「.4.」-15 青延長時間ࠊ赤短縮時間ࣇࣛࢢＤ通⏫交差点 

ᅗ 「.4.」-16 信号現示ࣇࣛࢢＤ通⏫交差点 
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「.4.4 東京都Ｐ㹒Ｐ㹑調査結果 

。1) 対象交差点概要 

東京都ࡢＰ㹒Ｐ㹑対象路線ࡢうୖࠊࡕ井草四目交差点ࡽ荻窪㥐ࡢ࡛ࡲ㸲交差点ࢆ

調査対象ࠋࡓࡋᅗ 「.4.4-1  ࠋࡍ示ࢆ優ඛ制御現示ࢫࣂᅗ中ࠋࡍ示ࢆ対象交差点概要

ᅗ 「.4.4-1 対象交差点概要 

表 「.4.4-1 優ඛ制御設定 

交差点ྡ 

項目 
ୖ井草四目 善福寺 若杉ᑠ学校入ཱྀ 荻窪㥐前 

青延長現示 1， 1， 1， 

青延長吸現示 1， 1， 1， 

᭱大青延長⛊ 15 15 1「 

赤短縮現示 1， 

赤短縮吸現示 1７A 

᭱大赤短縮⛊ 10 

。「) 調査対象日等 

調査対象日：「016 ᖺ 「 ᭶ 1「 日。金)ࠊ「 ᭶ 15。᭶)～18 日。木) 

調査時間帯：6野00～「」野00 

当ヱ路線࡛ࡣ 6野00～「」野00  ࠋࡿい࡚ࢀ行わࡀ時間帯࡛Ｐ㹒Ｐ㹑制御ࡢ
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(3) 調査結果 

 調査対象路線ࡿࡅ࠾Ｐ㹒Ｐ㹑制御ࡢ実行結果ࠊࢆ表 「.4.4-「 ࣇࣛࢢࡢ時間帯毎ࡍ示

 ࠋࡍ示ࡾࡼ

表 「.4.4-「 調査結果ࣇࣛࢢ 

 ㄝ明 ྡࣇࣛࢢ

優ඛ制御結果1 ࣇࣛࢢ 時間毎ࡢ青延長制御ࡀ行わྎࢫࣂࡓࢀ数ࠊ赤短縮ࡀ行わࡓࢀ

ࢫࣂࡓࡗ࡞ࢀ行わࡀ制御ࡵࡓࡿࡁ青信号࡛通過࡛ࠊ数ྎࢫࣂ

ྎ数ࡢ推移ࢆ示ࠋࡍ 

優ඛ制御実施率ࣇࣛࢢ 㸯時間毎ࡢ信号ࣝࢡࢧ対ࡿࡍ青延長制御実施率ࠊ赤短縮

制御実施率ࡢ推移ࢆ示ࠋࡍ 

青延長時間ࠊ赤短縮時間

 ࣇࣛࢢ

㸯時間毎ࡢ総青延長時間ࠊ総赤短縮時間ࡢ推移ࢆ示ࠋࡍ 
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 井草四目交差点ୖ 

   ᮏ交差点ࡿࡅ࠾調査結果ࢆᅗ 「.4.4-「～ᅗ 「.4.4-4 通過ྎ数ࢫࣂࡢ日中ࠋࡍ示

ࡾࡓ㸯時間あࡣ 10 ྎ前後࡛推移ࡢࡑࠊࡾ࠾࡚ࡋうࡕ青延長制御ࡢ対象ࡣ㸯～㸱ྎ࡞

％㸯ࡣ影響ࡢࢺࢵࣜࣉࢫࠋࡿい࡚ࡋ数％～10％࡛推移ࡣ青延長制御実施率ࠊࡾ࠾࡚ࡗ

ᮍ満࡛あࡾ現示悪影響ࢆえࡿ事ࡃ࡞制御࡚ࢀࡉいࠋࡿ 

ᅗ 「.4.4-「 青延長時間ࣇࣛࢢＤୖ井草四目交差点 

ᅗ 「.4.4-」 優ඛ制御実施率ࣇࣛࢢＤୖ井草四目交差点 

ᅗ 「.4.4-4 青延長時間ࠊ赤短縮時間ࣇࣛࢢＤୖ井草四目交差点 

ࣂ
ࢫ

ྎ
数

制
御

実
施

率
延

長
時

間
ࠊ
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 善福寺交差点 

ᮏ交差点ࡿࡅ࠾調査結果ࢆᅗ 「.4.4-5～ᅗ 「.4.4-7 通過ྎ数ࢫࣂࡢ日中ࠋࡍ示

㸶～16ࡾࡓ㸯時間あࡣ ྎ࡛推移ࡢࡑࠊࡾ࠾࡚ࡋうࡕ青延長制御ࡢ対象ࡣ㸯～㸲ྎ

影響ࡢࢺࢵࣜࣉࢫࠋࡿい࡚ࡋ数％～1」％࡛推移ࡣ青延長制御実施率ࠊࡾ࠾࡚ࡗ࡞

 ࠋࡿい࡚ࢀࡉ制御ࡃ࡞事ࡿえࢆ悪影響現示ࡾ㸯％ᮍ満࡛あࡣ

ᅗ 「.4.4-5 青延長時間ࣇࣛࢢＤ善福寺交差点 

ᅗ 「.4.4-6 優ඛ制御実施率ࣇࣛࢢＤ善福寺交差点 

ᅗ 「.4.4-7 優ඛ制御実施率ࣇࣛࢢＤ善福寺交差点 

 若杉ᑠ学校入ཱྀ交差点 ࢘

ࣂ
ࢫ

ྎ
数

制
御

実
施

率
延

長
時

間
ࠊ

短
縮

時
間

ࢫ
ࣉ

ࣜ
ࢵ

ࢺ
影

響

－ 23 －



ᮏ交差点ࡿࡅ࠾調査結果ࢆᅗ 「.4.4-8～ᅗ 「.4.4-10 通過ྎ数ࢫࣂࡢ日中ࠋࡍ示

ࡾࡓ㸯時間あࡣ 」0 ྎ௨ୖ࡛推移ࡢࡑࠊࡾ࠾࡚ࡋうࡕ青延長制御ࡢ対象ࡣ㸯～㸲ྎ

ࡣ影響ࡢࢺࢵࣜࣉࢫࠋࡿい࡚ࡋ数％～1」％࡛推移ࡣ青延長制御実施率ࠊࡾ࠾࡚ࡗ࡞

㸯％ᮍ満࡛あࡾ現示悪影響ࢆえࡿ事ࡃ࡞制御࡚ࢀࡉいࠋࡿ 

ᅗ 「.4.4-8 青延長時間ࣇࣛࢢＤ若杉ᑠ学校入ཱྀ交差点 

ᅗ 「.4.4-重 優ඛ制御実施率ࣇࣛࢢＤ若杉ᑠ学校入ཱྀ交差点 

ᅗ 「.4.4-10 青延長時間ࠊ赤短縮時間ࣇࣛࢢＤ若杉ᑠ学校入ཱྀ交差点 

 荻窪㥐前交差点 ࢚ 

荻窪㥐前交差点࡛ࡣ赤時間短縮ࢆ実施࡚ࡋいࢫࣂࠋࡿ路線ࡀ右折ࠊࡾ࠾࡚ࡗ࡞
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赤時間短縮吸現示ࢆ右折矢ࠊ࡛ࡇࡿࡍ実質的ࡣ右折時間ࢆ延長࡚ࡋいࠋࡿ交

差点ࡿࡅ࠾調査結果ࢆᅗ 「.4.4-11～ᅗ 「.4.4-1」 㸯ࡣ通過ྎ数ࢫࣂࡢ日中ࠋࡍ示

時間あࡾࡓ 「5～」5 ྎ࡛推移ࡢࡑࠊࡾ࠾࡚ࡋうࡕ赤短縮制御ࡢ対象ࡣ 15 ྎ前後ࡗ࡞

ࡣ赤短縮制御実施率ࠊࡾ࠾࡚ 40％～57％࡛推移࡚ࡋいࡢࢺࢵࣜࣉࢫࠋࡿ影響ࡣ㸱～

㸳％ࠊࡾ࠾࡚ࡗ࡞ᮏ交差点ࡢ交通状況ࢆ考慮᭱ࡓࡋ大赤短縮⛊࡛᭷効制御࡚ࢀࡉ

いࠋࡿ 

ᅗ 「.4.4-11 赤短縮時間ࣇࣛࢢＤ荻窪㥐前交差点 

ᅗ 「.4.4-1「 優ඛ制御実施率ࣇࣛࢢＤ荻窪㥐前交差点 

ᅗ 「.4.4-1」 青延長時間ࠊ赤短縮時間ࣇࣛࢢＤ荻窪㥐前交差点 
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」.高ᗘ案ヲ細検討機能ࡢ選択

」.1 高ᗘ案ヲ細検討 

」.1.1 700２－川 帯路車無線通信ࢆ活用ࡓࡋＰ㹒Ｐ㹑高ᗘ案 

。1) 目的 

 従来ࢫࣂࡢ優ඛ制御ࠊࡣ࡛࣒ࢸࢫࢩ交差点ୖ流設置ࡓࢀࡉග࣮ࣅコン࡛集ࡓࡋ

用ࢆ設計㏿ᗘࠊࡀࡿい࡚ࡋ推定ࢆࢢン࣑ࢱ交差点到着ࡢࢫࣂ用い࡚ࢆ情報ࢡンࣜࣉࢵ

い࡚停Ṇ線通過࣑ࢱンࢆࢢ予測࡚ࡋいࠊࡵࡓࡿ実勢㏿ᗘࡢ差ࠊࡾࡼ無㥏青ࡀ生ࡌ

川－700２ࠊ࡚ࡋ目的ࢆࡇࡿࡍ解決ࢆ課題ࡢࡇࠋࡓࡗあࡀ問題ࡿ 帯無線通信ࡢ活用ࡼ

ࠋࡿࡍ高ᗘࢆＰ㹒Ｐ㹑制御ࡢ従来ࠊࡾ

。「) 概要 

 制御対象交差点向࡚ࡗ走行ࡿࡍ専用車載機ࢆᦚ載ࡽࢫࣂࡓࡋ 700２－川 帯無線࡛

Ⓨ信࣒ࢱࣝࣜࡿࢀࡉ車両情報㸦௨ୗࠊ車車間通信情報㸧ࢆ㹇㹒㹑路側機࡛ཷ信ࠋࡿࡍ

到着ࢫࣂࡿࢀࡉ推定ࡽ情報ࡢ置等ࡿࢀࡲ含車車間通信情報ࡓࡋ信ཷࡽࢫࣂ

動作㸦青時間延長㸭赤ࡿࡍ実施ࠊ優ඛ制御実施᭷無ࡢ交差点࡛ࠊ基࡙い࡚ࢢン࣑ࢱ

時間短縮㸧ุࢆ定ࠊࡋ信号制御ࢆ行うࠋ

。」) 機能 

ࡽࢫࣂ࣭ 700MHz 帯無線ࡾࡼ車車間通信情報ࢆⓎ信ࠋࡿࡍ 

ࡣࡃࡋࡶ端ᮎ対応装置ࠊࡋ信ཷࡀ㹇㹒㹑路側機ࢆ車車間通信情報ࡓࢀࡉⓎ信ࡽࢫࣂ࣭

信号制御機ࢫࣂ感知信号ࢆ送信ࠊࡾࡼࡇࡿࡍ信号制御機ࡀＰ㹒Ｐ㹑制御ࢆ実施

ࠋࡿࡍ
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 概念ᅗ࣒ࢸࢫࢩ (4。

ᅗ  優ඛ感応制御㸧ࢫࣂ概念ᅗ㸦࣒ࢸࢫࢩ  1.1-1.「

 前提条件ࡢ実現ୖ࣒ࢸࢫࢩ (5。

ᑟ入場所 

交差点ࡿࢀࡲ含走行路線ࢫࣂ࣭ 

条件ࡢ車載機等 

࣭700２－川 帯無線通信対応࡚ࡋいࡇࡿ

 特ᚩࡢ࣒ࢸࢫࢩ (6。

࣭700２－川 帯無線ࢆ用いࠊࡾࡼࡇࡿ㸯ྎࡢ無線機࡛全࡚ࡢ流入路ࡘい࡚ࠊ車載機

ࠋ能ྍࡀ通信ࡢࢫࣂࡓࡋᦚ載ࢆ

青時間ࡢ進行方向ࢫࣂࠊࡾࡼࡇࡿࡍ検知ṇ確ࢆࢢン࣑ࢱ交差点通過ࡢࢫࣂ࣭

延長࣭赤時間短縮ࢆ適ษ実施࡛ࠋࡿࡁ

࣭ୖ流ࢫࣂ停ࡀあࡿ交差点や橋梁ࠊ高架㐨路ୖࠊ࡞ග࣮ࣅコンࡀ設置困㞴࡞場所

ࠋ能ྍࡀＰ㹒Ｐ㹑制御ࡶ࡛

。7) ヲ細検討ෆ容 

走行軌跡ࢫࣂ

路側機

：青延長 ：赤短縮

赤時間短縮範ᅖ

㸯ྎࡢ路側機࡛

複数方路対応ྍ

青時間延長範ᅖ
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 構ᡂ࣒ࢸࢫࢩ 

700２－川 帯無線ࢆ用いࡓＰ㹒Ｐ㹑制御࣒ࢸࢫࢩࡢ構ᡂᅗࢆୗᅗ示ࠋࡍ 

ᅗ  構ᡂᅗ࣒ࢸࢫࢩ  」-1.1.「

Ｐ㹒Ｐ㹑制御㛵わࡿ各装置ࡢ主要機能ࢆ௨ୗ示ࠋࡍ 

࣭車載機   ：車車間通信࣓࡛ࢺࢫࣕ࢟ࢻ࣮ࣟࣈࢆࢪ࣮ࢭࢵ送信ࠋࡿࡍ 

࣭㹇㹒㹑路側機  ：車載機ࡽ車車間通信࣓ཷࢆࢪ࣮ࢭࢵ信ࠊࡋ端ᮎ対応装

置車両情報ࢆ送信ࡣࡃࡋࡶࠊ信号制御機ࢫࣂ感知信

号ࢆ送信ࠋࡿࡍ 

࣭信号制御機 ：端ᮎ対応装置ࢫࣂࡢࡽ優ඛ制御指௧ࡣࡃࡋࡶ信号制御

機ࢫࣂࡢ優ඛ制御機能基࡙い࡚Ｐ㹒Ｐ㹑制御ࢆ実施ࡍ

 ࠋࡿ

㹇㹒㹑路側機㸫端ᮎ対応装置間ࡢ通信ンࡣࢫ࣮࢙ࣇࢱ㺀高ᗘග࣮ࣅコン Ｐ㹒

Ｐ㹑 㹂㸿㹒㹃Ｘ-㸿㹑㹌 ࣓ࢪ࣮ࢭࢵ規格㺁準ࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࠋࡿࡎヲ細ࡘい࡚ࠊࡣ今

後ࡢ検討課題ࠋࡿࡍ 

 㹇㹒㹑路側機㸫信号制御機ࡢンࠕࡣࢫ࣮࢙ࣇࢱＰ㸯形ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ規格ࠖ準

ࠋࡿࡎ

車載機ࡽ送信ࡿࢀࡉ車車間通信࣓ࡢࢪ࣮ࢭࢵ自⏤ࢱ࣮ࢹࣜࣉ領域格納ࡿࢀࡉ

Ｐ㹒Ｐ㹑優ඛ要求ࡢࢱ࣮ࢹ構ᡂ案ࢆ表 」.1.1-1 ࠋࡍ示

端ᮎ対応装置

信号制御機㹇㹒㹑路側機車載機
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表 」.1.1-1 Ｐ㹒Ｐ㹑優ඛ要求ࢱ࣮ࢹ㸦自⏤ࢱ࣮ࢹࣜࣉ領域㸧ࡢ構ᡂ案 

項目 ࢱ࣮ࢹ長 定義 値 備考 

ンࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉ I） 1Ｇと図ご 
Ｐ㹒Ｐ㹑優ඛ要求ࢱ࣮ࢹ割ࡾ

当࡚ࡓࢀࡽ識ู㹇㹂 
固定 

 ン番号 1Ｇと図ごࣙࢪ࣮ࣂ
ᮏ࣓ࣙࢪ࣮ࣂࡢࢪ࣮ࢭࢵンࢆ識

 番号ࡿࡍู
1 

 情報࣮࢟
5Ｇと図ご 

。40ＧＮ図) 
㸫 

特定車種情報 ＧＮＳ。8) ５５㸫㸯 Ｐ㹒Ｐ㹑車種情報 固定 車両ࡈ固定 

㸦ග学式車両感知器 

近赤እ線式Ｐ㹒Ｐ㹑

用通信ࢩ࣮ࢣࣜࣉ

ࣙン規格ࠕ∧  1ࠖ

情報 実ࢡンࣜࣉࢵ

ࢫࢩࣈࢧ 部ࢱ࣮ࢹ

㸦Ｐ㹒Ｐ࣮࣒࢟ࢸ

㹑 㸧情報 参照㸧 

 㹇㹂ࢨ࣮ࣘ

都㐨府県コ࣮ࢻ ＧＮＳ。6) ５I㸫㸯 都㐨府県ࡢコ࣮ࢻ 固定 

事業所番号 ＧＮＳ。10) ５I㸫㸰ࢫࣂ 事業所ࡢ番号 固定 

系統番号 

普通㸭急行識ูコ

 ࢻ࣮
ＧＮＳ。」) 㸿㸫㸱 普通㸭急行識ู 固定 

系統番号 ＧＮＳ。1」) 㸿㸫1」 個ู系統番号 固定 

固定車両㹇㹂 
5Ｇと図ご 

。40ＧＮ図) 
㸫 

自動生ᡂ識ูࢢࣛࣇ ＧＮＳ。1) 㹁㸫㸱
㸮：車両㹇㹂ࡢ提供依㢗

 ࡋ࡞
0 

車両ࡈ固定 

㸦ග学式車両感知器 

固定車両㹇㹂コ࣮ࢻ

体系規格ࠕ∧ ࣂ 1ࠖ

 固定車両㹇㹂ࡢࢫ

参照㸧 

車両㹇㹂識ูࢢࣛࣇ ＧＮＳ。1) 㹁㸫㸱 㸯︰固定㹇㹂車両 1 

業種コ࣮ࢻ ＧＮＳ。6) 㸿㸫㸴
 㸦බ営㸧ࢫࣂ：15

 㸦私営㸧ࢫࣂ：16
固定 

特Ṧ ＧＮＳ。1) 㹁㸫㸱 㸮：ᮍ使用 0 

都㐨府県コ࣮ࢻ ＧＮＳ。6) 㸿㸫㸴
㸯～47：／I８ 都㐨府県コ

 ࢻ࣮
固定 

業種固᭷コ࣮ࢻ 

事業者コ࣮ࢻ ＧＮＳ。5) 㸿㸫㸳
都㐨府県ෆࡢ事業社コ

 ࢻ࣮
固定 

営業所コ࣮ࢻ ＧＮＳ。5) 㸿㸫㸳
各事業者ෆࡢ営業所コ

 ࢻ࣮
固定 

車両固定番号 ＧＮＳ。15) 㸿㸫15
事業者ࡢࡈ対象車両

 管理番号ࡢ
固定 

運行状態 ＧＮＳ。1) 㸿㸫㸯
㸮：回送 

㸯：営業中 

規定値 

㸦ྍ変㸧 

営業中ࡢ車両ࢆ対象

 ࠋࡿࡍ優ඛ

優ඛ要求 ＧＮＳ。1) 㸿㸫㸯
㸮：要求ࡋ࡞ 

㸯：要求あࡾ 

規定値 

㸦ྍ変㸧 

遅࡚ࢀい࡞いࢆࢫࣂ

優ඛ࡞ࡋいࡵࡓ用

いࢆࡇࡿ想定ࡍ

 ࠋࡿ

予備 ＧＮＳ。6) 㸿㸫㸴 0 
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 実施方法ࡢＰ㹒Ｐ㹑制御  

路側機ࡣ 100Ｒ囲 毎車載機ࡾࡼ車車間通信情報ཷࢆ信ࠊࡋ所定ࢫࣂࡢ感知地点ࣂ 

 ࢆ赤短縮㸧ࠊ優ඛ制御ุ定㸦青延長ࢫࣂࠊࡋ生ᡂࢆ感知信号ࢫࣂ時点࡛ࡓࡋ到㐩ࡀࢫ

実施ࡢࢫࣂࠋࡿࡍ感知地点ࡣ複数設定ྍ能ࠋࡿࡍ 

地点㸯࡛実勢㏿ᗘࠊ地点㸰࡛設計㏿ᗘࡾࡼ優ඛ制御ุ定ࢆ実施ࠊࡾࡼࡇࡿࡍ

従来方式比較ࠊ࡚ࡋ優ඛ制御ࡀᡂຌࠊࢫ࣮ࢣࡿࡍ無㥏青時間ࡀప減ࡢࢫ࣮ࢣࡿࢀࡉ

増ຍࡀ期待ࠋࡿࢀࡉ 

࣭ග࣮ࣅコンࡿࡼＰ㹒Ｐ㹑ࠊࡣ感知地点 1 大青延長᭱ࠊࡋい࡚設計㏿ᗘ࡛到着予測࠾

࡛通過ྍ能࡞場合ࡣ延長ࠋࡿࡍ→設計㏿ᗘࢪ࣮࣐ンࢆ持ࡵࡓࡿࡏࡓ無㥏青ࡀ出ࠋࡿ 

࣭Ｐ㹒Ｐ㹑高ᗘ案ࠊࡣ感知地点 1 感知地点ࠊ後ࡢࡑࠊࡋい࡚実勢㏿ᗘ࡛青延長ุ断࠾

「 ࡛再ᗘࠊ青延長ุ断࡛ࡇࡿࡍ無㥏青ࡢ少࡞い青延長ࡀ行えࠋࡿ 

ᅗ 」.1.1-」 Ｐ㹒Ｐ㹑制御ࡢ実施ࢪ࣮࣓ 

感知地点㸯 感知地点 2

路側機

700MHz 帯無線  

対応車載機
車車間通信情報(車→路)

設計㏿ᗘ࡛ࡢ予測

走行軌跡ࡢࢫࣂ
時間

感知地点㸯 感知地点 2 Ｐ㹒Ｐ㹑ࡋ࡞  Ｐ㹒Ｐ㹑あࡾ
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 設計基準ࡢコン置࣮ࣅ仮想 ࢘

ᅗ 」.1.1-4  仮想࣮ࣅコン置ࡢ設計基準㸦５， 感応ࡢ場合㸧 

仮想࣮ࣅコン置ࠊࡣ各࣮ࣅコン置᭱ࡿࡅ࠾大青延長時間応ࠊ࡚ࡌ௨ୗࡢ式

ࠋࡿࢀࡉ設計ࠊࡾࡼ

１＝㸦，+T+道㸧搬別 

 距㞳㸦ｍ㸧ࡢ࡛ࡲコン࣮ࣅ仮想ࡽ交差点停Ṇ線：１ࠊ࡛ࡇࡇ

，：感応階梯後ࡢ青時間㸦⛊㸧 

㸦５， 感応ࡢ場合：，＝５＋㸩５７㸧 

㸦５７ 感応ࡢ場合：，＝0㸧 

T：路側機࡛車々間情報ཷࢆ信後ࠊ信号機ࡀ優ඛ制御ࡅཷࢆࡢ࡛ࡲࡿࡅ

処理遅延時間㸦⛊㸧 

道：᭱大青延長時間㸦⛊㸧 

別：設計㏿ᗘ㸦ｍ/⛊㸧 

道 延ࡢコン࡛࣮ࣅ第㸯ࡵࡓ短いࡀ長ࢡンࣜࠊࡾࡼࡇࡿࡍ設定࡚ࡋ調整定数ࢆ

長幅࡞ࢀࢆい場合ࠊ第㸰࣮ࣅコンࡢ延長幅ࡀ確保࡛ࡿࡁ置設計ࠋࡿࡁ࡛ࡀࡇࡿࡍ

逆ࠊ㏿ᗘ変ࡀ大ࡁい路線࡛ࠊࡣ第㸰࣮ࣅコン࡛ࡢ延長幅ࢆᑠࢆࡇࡿࡍࡃࡉ許容ࡋ

 ࠋࡿ࡞能ྍࡀいう運用ࡿࡍ設計ࡃ停Ṇ線近ࡅࡔࡿࡁ࡛ࠊ࡚

５７ࠊ࠾࡞  感応࠾い࡚５７ࠊ 時間ࡀ短ࡘࠊࡃ延長幅ࢆ大ࡃࡁ設定ࡿࡍ必要ࡀあࡿ場

合ࠊࡣ感応階梯ࡢ開始前感応ࡅཷࢆࢆࡇࡿࡅ検討ࡀࡇࡿࡍ望ࡋࡲいࠋ 

 影響ࡢ誤差ࡢ車両置情報 ࢚

 㹅㹌㹑㹑。，駄ＴＧぐ駄 ３ぐ不Ｎgぐ図ＮＴＳ ８ぐ図ご駄駄Ｎ図ご ８と囲図ごＲ)置誤差ࡢ影響ࠊࡾࡼ予測ࡓࡋ

交ࡀࢫࣂࠊࡾࡼࡇࡿࢀࡎࡀࢢン࣑ࢱ到着ࡢ実㝿ࢢン࣑ࢱ交差点到着ࡢࢫࣂ

差点ࢆ通過࡛࡞ࡁいࢫࣂࡣࡃࡋࡶࠊ通過後無㥏青時間ࡀⓎ生ࡿࡍ課題ࡀあࠋࡿ 

PR

PF 

᭱大青延長時間 E

PG 

青延長あࡾ

設計㏿ᗘ：㹔

第㸯࣮ࣅコン

置 L1
青延長ࡋ࡞

第㸰࣮ࣅコン

置 L2 

PF+PR 
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 対策ࠊ࡚ࡋᮏ優ඛ制御用いࡿ車載機ࡢ置精ᗘࢆ実走行ࡾࡼࡇࡿࡍ検証ࠊࡋ

い࡞ࡁ通過࡛ࢆ交差点ࡀࢫࣂࠊ࡛ࡇࡿࡏࡓ持ࢆ余裕青延長⛊数࡚ࡌ応結果ࡢࡑ

 ࠋࡿࢀࡽ考えࡀࡇࡿࡍ対応ࢫ࣮ࢣ

 優ඛᗘ決定方法ࡢ場合ࡓࡋ流入時ྠࡀࢫࣂ主従㐨路 ࢜

現行ࡢ信号制御機ࡢ様合わࠊ࡚ࡏ青延長方向ࢆ優ඛࠋࡿࡍ 

－ 32 －



」.1.「 信号情報提供ࡿࡼＰ㹒Ｐ㹑高ᗘ 

 。1) 目的 

貢献ࡢ地球環境保全削減ࡢ燃料消費㔞実現ࡢ輸送࡞Ᏻ全࡛快適ࡣ事業者ࢫࣂ

ࣈ急ࠊ急Ⓨ進ࠊࡵࡓࡿࡍ防Ṇࢆ車ෆ事故ࠊࡓࡲࠋࡿい࡚ࡋ推進ࢆࣈࣛࢻコ࢚目標ࢆ

歩ࡣ࣮ࣂࣛࢻࢫࣂࠊ方୍ࠋࡿい࡚ࡋ励行ࢆ運転ࡾࡺࡿࡍ注意ࣝࢻンࣁ急ࠊ࣮࢟ࣞ

行者灯器ࡢ点滅ࡾࡼ信号࣑ࢱࡢンࢆࢢ推測ࠊࡾ࠾࡚ࡋ車両青ࡘ歩行者赤࣑ࢱࡢ

ンࢆࢢ延長ࡿࡍ㝿ࡣ青延長制御ࡀ᭷効活࡞ࢀࡉい場合ࡀあࠋࡿຍえ࡚ࡢࢫࣂࠊ定

時運行ࢆ支援ࡵࡓࡿࡍＰ㹒Ｐ㹑ࡀᑟ入࡚ࢀࡉいࢫࣂࠊࡀࡿ実装࡚ࢀࡉいࡿＰ㹒Ｐ㹑車

載機ࡣ専ࡽ要求信号ࢆ送信ࡵࡓࡿࡍ使用࡚ࢀࡉいࡿいう現状ࡀあ࡛ࡇࡑࠋࡿᮏ高ᗘ

案ࠊࡣ㐨路ンࣛࣇ側ࡽ快適ࡘᏳ全࡞輸送ࢆ支援ࡢࡵࡓࡿࡍ情報ࡢ提供ࢆ行いࠊ

ࠋࡿあ࡛ࡢࡶࡿࡍ支援ࢆ運転ࡾࡺ及びࣈࣛࢻコ࢚ࡢ࣮ࣂࣛࢻ

。「) 概要 

  専用車載機ࢆᦚ載ࡀࢫࣂࡓࡋ通信領域ࢆ通過ࡓࡋ㝿ࠊンࣛࣇ側ࡽ前方信号ࡢ情

報及びＰ㹒Ｐ㹑ࡢ制御情報ࢆ提供ࠋࡿࡍ車載機ࡢࡑࡣ情報ཷࢆ信࢚ࠊࡋコࣈࣛࢻやࡺ

ࢫࢢンࣜࢻճࠊղ赤信号減㏿支援ࠊ㸦ձ信号通過支援ࢫࣅ࣮ࢧࡿࡍ支援ࢆ運転ࡾ

 ࠋࡿࡍ提供࡛ࢢン࣑ࢱ࡞適ษ࣮ࣂࣛࢻࢆ防Ṇ支援㸧ࢀմⓎ進遅ࠊ支援ࣉࢵࢺ

。」) 機能 

 ࠋࡍ示௨ୗࢆ機能࡞車載機側࡛必要側ࣛࣇン 

ࡍ送信ࢆ制御情報ࡢ情報及びＰ㹒Ｐ㹑ࡢ前方信号ࡽ側：路車間通信装置ࣛࣇン࣭

 ࠋࡿ

࣭車載機側：ンࣛࣇ側ࡽ前方信号ࡢ情報及びＰ㹒Ｐ㹑ࡢ制御情報ཷࢆ信ࡑࠊࡋ

 ࠋࡿࡍ通知࣮ࣂࣛࢻ形࡛࡞適ษࢆ情報ࡢ

 構ᡂ࣭概念ᅗ࣒ࢸࢫࢩ (4。

 ࠋࡿあ࡛ࡾ࠾ࡢ次ࡣ࡚ࡋ構ᡂ要素ࡢ࣒ࢸࢫࢩ 

࣭情報提供装置㸦交通管制ࢭンࡢ࣮ࢱ中央装置等㸧 

࣭路車間通信装置㸦高ᗘග࣮ࣅコンࡣࡃࡋࡶ 700㹋㹆ｚ帯路側無線装置㸧 

࣭Ｐ㹒Ｐ㹑高ᗘ対応車載機 

通信࣓ࡾࡼࢹ 「 ᅗࠊࡵࡓࡿあࡀ形態ࡘ 」.1.「-1  ࠋࡍ示ࢆ構ᡂᅗ
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高ᗘග࣮ࣅコン活用型

700㹋㹆ｚ帯路側無線活用型

ᅗ  概念ᅗ࣒ࢸࢫࢩ 1-」.1.「

 前提条件ࡢ実現ୖ࣒ࢸࢫࢩ (5。

 ࠋࡿあࡀ必要ࡿࢀࡉ開Ⓨࡀ高ᗘ車載機ࡿࡁ実現࡛ࡀ機能࣒ࢸࢫࢩ

 特ᚩ㸦長所㸧ࡢ࣒ࢸࢫࢩ  (6。

 ࠋࡿ࡞能ྍࡀ運転ࡾࡺ及びࣈࣛࢻコ࢚ࠊࡅཷࢆ信号情報ࡣ࣮ࣂࣛࢻࡢࢫࣂ

。7)  ヲ細検討ෆ容 

 情報提供方針 

交差点種ูࡾࡼンࣛࣇ機器ࡢ整備方針やＰ㹒Ｐ㹑制御ࡢ実施᭷無等ࡀ異ࡓࡿ࡞

 ࠋࡿࡵࡲࢆ状況௨ୗࠋࡍ示ࢆ情報提供方針ࡢＰ㹒Ｐ㹑制御ࡿࡼ交差点種ูࠊࡵ

㸦㸧㔜要交差点 

㹂㹑㹑㹑㸦）ちＮ不ＮＳg ８ぐさご図と ８つＵＵＴち図 ８と囲図ごＲ囲㸧対応信号制御機及び 700２－川 帯路側

無線装置ࡢ整備ࡿࢀࡉࡀ方針࡛あࠋࡿ高ᗘＰ㹒Ｐ㹑制御ࡀ実施ࢱࣝࣜࠊࢀࡉ

川－700２ࠊ࡚ࡗࡼࠋ高いࡀ㢖ᗘࡿࢀࡉ更新ࡀ信号情報࣒ 帯無線通信活用ࣝࣜࠊࡋ

ࡣ㔜要交差点ࠋࡿࡍ提供ࢆ信号情報ࠖࠕࡢ㹂㹑㹑㹑対応信号制御機࣒ࢱ 700２－川

帯無線活用型࣒ࢸࢫࢩࡢ形態ࠋࡿ࡞ 

࣭信号情報 ：㹂㹑㹑㹑ࠕࡢ信号情報ࠖ 

  情報ࢫࣅ࣮ࢧ  ：Ｐ㹒Ｐ㹑ࡢࡑ࣭

㸦㸧୍般交差点 

路側無線装置

交通管制ࢭン࣮ࢱ

信号情報等

P 交通管制ࢭン࣮ࢱ
路線信号情報
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୍般的ࠊＰ㹒Ｐ㹑制御ࡢ実施㢖ᗘࡀ少ࠊࡃ࡞信号情報࡞࣒ࢱࣝࣜࡢ更新㢖

ᗘࡀపいࡵࡓࡢࡑࠋ高ᗘග࣮ࣅコンࢺࢵ࣏ࢫࡿࡼ通信࡛路線信号情報ࢆ提供ࡍ

 ࠋࡿ

 ࣭信号情報 ：路 

線信号情報 

 ࡋ࡞：  ࡢࡑ࣭

実施ࡢＰ㹒Ｐ㹑制御ࡶい࡚࠾般交差点୍ࠊࡣ࡚ࡗࡼＰ㹒Ｐ㹑適用路線ࠊ࠾࡞

㢖ᗘࡀ高い場合ࡀあࡑࠋࡿうࡓࡋ場合。ࠊࡣ)㔜要交差点ྠ様ࡢ提供形態ࡀ望ࡲ

ࠋいࡋ

ᅗ 」.1.「-「 情報提供方針ࡢ概念ᅗ 

 700２－川 帯無線活用型ࡢ情報提供項目 

車載機ࡢ࣮ࣂࣛࢻࢫࣂࡀ情報提供等࢚ࡾࡼコࣈࣛࢻやࡾࡺ運転ࢆ支援ࡍ

通車載機ࢆ情報ࡿࡍ㛵Ｐ㹒Ｐ㹑制御情報ࡿࡍ㛵前方信号ࠊࡋ目的ࢆࡇࡿ

知ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡍ提供ࡿࢀࡉ情報ࢆ௨ୗ示ࠋࡍ 

表 」.1.「-1 提供情報ࡢࡑ構ᡂ 

情報ෆ容 概要 共用区ศ㸦共用元情報㸧 

㐨路線形情報 交差点ᗙ標ࠊ流入方路情報等 共用㸦㹂㹑㹑㹑㸧 

 情報等 共用㸦㹂㹑㹑㹑㸧ࢫࣅ࣮ࢧࠊ方路情報ࢫࣅ࣮ࢧ 支援情報ࢫࣅ࣮ࢧ

信号情報 前方信号ࡢ青ṧ⛊数ࠊ赤ṧ⛊数等 共用㸦㹂㹑㹑㹑㸧 

Ｐ㹒Ｐ㹑ࢫࣅ࣮ࢧ情報 Ｐ㹒Ｐ㹑ࢫࣅ࣮ࢧࡢ状況ࢆ示ࡍ情報 新規追ຍ 

 信号情報ࡣ㹂㹑㹑㹑ࠕࡢ信号情報ࠖࢆ共用࣒ࢱࣝࣜࡾࡼࢀࡇࠋࡿࡍ信号情

報ࡀ配信ࠊࢀࡉ前方信号ࡢ状況ࡀ把握ྍ能ࠋࡿ࡞Ｐ㹒Ｐ㹑ࢫࣅ࣮ࢧ情報ࣅ࣮ࢧࠊࡣ

ࢫࣅ࣮ࢧࡣ車載機側࡛ࠋࡿあ࡛ࡢࡶࡿࡍ提供車載機側ࠊࡋ格納ࢆ情報ࡍ示ࢆ状況ࢫ

᭷無ุࡢ定や青延長ࡢ予測計算使用ࡣࡽࢀࡇࠋࡿࡍ静的࡞情報又ࡣ時間帯等応ࡌ

電波範ᅖ

信号情報

交通管制ࢭン࣮ࢱ

路線信号情報

୍般交差点

㔜要交差点 ග࣮ࣅコン

7㻜㻜㻹㻴z 帯路側無線装置
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࡚変更ࡿࢀࡉ準静的࡞情報ࠊ࡚ࡋ㹇㹒㹑路側機入力ࠊࢀࡉ車載機配信ࡶࡿࢀࡉ

 ࠋࡿࡍࡢ

表 」.1.「-「 Ｐ㹒Ｐ㹑ࢫࣅ࣮ࢧ情報ࡢࡑ構ᡂ 

情報項目 概要 備考 

対象流入路 Ｐ㹒Ｐ㹑対象流入路 

制御時間帯 Ｐ㹒Ｐ㹑制御時間帯 現在実施ࡢ時間帯

ࢆ次時間帯ࡣ又ࠊ

格納 

制御方式種ู Ｐ㹒Ｐ㹑制御方式種ู 制御種ูࢆ格納 

路側設定情報ࢱ࣮ࢹ

長 

路側設定情報ࢱ࣮ࢹ長ࢆ格納ࡿࡍ 

路側設定情報 流入路単࡛௨ୗࡢ情報ࢆ格納ࡿࡍ 流入路᭱ࡣ大㸲ࡘ

第㸯仮想࣮ࣅコン

置 

第㸯仮想࣮ࣅコンࡢ停Ṇ線ࡽ㐨程距㞳 

第㸯走行時間 第㸯仮想࣮ࣅコン通過時停Ṇ線到着時刻ࢆ推

定ࡢࡵࡓࡿࡍ走行時間 

単：⛊ 

第㸰仮想࣮ࣅコン

置 

第㸰仮想࣮ࣅコンࡢ停Ṇ線ࡽ距㞳 

第㸰走行時間 第㸰仮想࣮ࣅコン通過時停Ṇ線到着時刻ࢆ推

定ࡢࡵࡓࡿࡍ走行時間 

単：⛊ 

᭱大青延長時間 当ヱ流入路対᭱ࡿࡍ大青延長時間 

᭱大赤短縮時間 当ヱ流入路対᭱ࡿࡍ大赤短縮時間 

注 1㸧車載機࡛利用࡞ࡋい情報項目ࠊࡣ規格ࢆ制定ࡿࡍ段階࡛削除ࡿࡍ予定ࠋ 

各情報項目ࡘい࡚解ㄝࡀ必要࡞項目ࡘい࡚追グࠋࡿࡍ 

࣭制御時間帯 

複数ࡢ制御時間帯ࡀあࡿ場合ࠊ現在実施中ࡢ時間帯又ࡣ次時間帯ࢆ格納ࠋࡿࡍ少ࡃ࡞

㸳ࡶࡃ࡞少ࡶ終了後ࠊࢀࡉࢺࢵࢭࡀ時間帯ࡢࡑࡣ㸳ศ前ࡢ対象制御時間帯ࠊࡶ

ศࡣ前ࡢ時間ࠋࡿࢀࡉࢺࢵࢭࡀ 

㸦例㸧7野00～10野00  16野00～1重野00 次ࡶࡃ࡞少ࡣ場合ࡿࡍ制御時間帯ࢆ

 ࠋࡿࡍ提供ࢆ情報ࡣ時間帯࡛ࡢ

提供時間帯 6野55～10野05 開始 7野00 終了 10野00 

提供時間帯 15野55～1重野05 開始 16野00 終了 1重野00 

࣭制御方式種ู 

Ｐ㹒Ｐ㹑制御ࡢ方式ࡾࡼ路側設定情報及び路側設定情報ࢱ࣮ࢹ長ࡀ変更ࠋࡿࢀࡉ現

在700２ࠕࠊ－川 路車無線通信装置ࢆ活用ࡓࡋＰ㹒Ｐ㹑高ᗘ࡛ࠖ検討࡚ࡋいࡿ制御方式

01㸦－㸧ࠖࠕࢆ 情報ࡢࡑࠊࡋ設定ࢆ方式種ูࠊࡣ㝿ࡿࢀࡉ検討ࡀ高ᗘࡿ࡞更ࠊࡵ定

項目ࢆ規定ࡿࡍ必要ࡀあࠋࡿ 

࣭᭱大青延長時間࣭᭱大赤短縮時間 
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使用用途ࡢ例ࢆ௨ୗグ載ࠋࡿࡍ 

 青࣭᭱大ṧ⛊数 – 青࣭᭱ᑠṧ⛊数 ＝ ᭱大青延長時間 

 青延長ࡋ࡞車載機ุ࡛断ࠋࡿࡍ 

700MHz ࢘ 帯無線活用型࣒ࢸࢫࢩࡢ構ᡂ  

情報提供㛵࣒ࢸࢫࢩࡿࡍ構ᡂᅗࢆᅗ示ࠋࡍ 

ᅗ  構ᡂᅗ࣒ࢸࢫࢩ 「-」.1.「

情報提供係わࡿ各装置ࡢ主要機能ࢆ௨ୗ示ࠋࡍ 

࣭信号制御機 

Ｐ㹒Ｐ㹑制御ࢆ実施࣒ࢱࣝࣜࠋࡿࡍ青ࠊ赤ࡢṧ⛊数ࢆ通知ࠊࡵࡓࡿࡍ㹇㹒

㹑路側機対ࠕ࡚ࡋ信号情報ࠖࢆ通知ࠋࡿࡍ 

࣭㹇㹒㹑路側機 

700２－川 帯路側無線装置ࢆ指࡛ࡢࡶࡍあࠕࠊࡾ㐨路線形情報 ࡀ支援情報ࠖࢫࣅ࣮ࢧࠕࠖ

設定ࠊࢀࡉ信号制御機ࠕࡾࡼ㹂㹑㹑㹑信号情報ࠖཷࢆ信ࠊࡿࡍ車載機対ࠕ࡚ࡋ信

号情報ࠖࢆ送信ࠊࡽࡉࠋࡿࡍᮏ装置設定ࡓࢀࡉ情報ࠕࠊࡋࡶࢆＰ㹒Ｐ㹑࣮ࢧ

 ࠋࡿࡍ配信車載機ࢆ情報ࠖࢫࣅ

࣭車載機 

路側装置࡛ࡶࢆຍ情報ࠋࡿࡍ把握ࢆṧ⛊数ࡢ前方信号ࠊࡋ信ཷࢆ信号情報ࠖࠕ

 ࠋࡿࡍ推計ࢆ通過支援状況ࡢ

端ᮎ対応装置

車載機信号制御機 㹇㹒㹑路側機

մ ղ

ձ
ճ
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700MHz ࢚ 帯無線活用型ࡢ通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン規格  

各装置間࡛参照ࡿࡍ通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン規格ࡘい࡚表 」.1.「-」 ࠊ現在ࠋࡍ示

㹓㹒㹋㹑協会࡛ࠊࡣ各種規格ࡀ検討࡚ࢀࡉいࡣ࡛ࡇࡇࠊࡀࡿᮏ項ࡢ検討ࡢ基礎ࡗ࡞

極力変更ࡣい࡚ࡘࢫ࣮࢙ࣇࢱンࠋࡿࡍ規格ྡ称࡛グ載ࡢンࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉ通信ࡓ

行う部ࢆ変更࣭追ຍࡢ高ᗘ࡛情報項目ࡢ情報提供ࠋࡓࡗ行ࢆ検討࡚ࡋࡢࡶい࡞ࡋ

ศࠕࡣ㸯ࠖࠕࡢ㹇㹒㹑路側機㸫車載機間ࠖࠋࡓࡗ࡞ 

表 」.1.「-」 通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン規格 

番号 規格ྡ称 ∧数 備考 

㸯 㹇㹒㹑路側機 無線式㹂㹑㹑㹑用 

通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン規格㸦案㸧 

㸫 文献［㸯］ 

新規追ຍࡢ項目᭷ࡾ 

㸰 㹇㹒㹑路側機 普及∧㹂㹑㹑㹑用 

㹂㸿㹒㹃Ｘ㸫㸿㹑㹌࣓ࢪ࣮ࢭࢵ規格㸦案㸧

㸫 文献［㸯］ู添㸲 

㸱 路車協調型㹂㹑㹑㹑用交通信号制御機 

通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン規格 

∧㸰 㹑10形ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ規格 

㸲 交通信号制御機  

㹂㸿㹒㹃Ｘ㸫㸿㹑㹌࣓ࢪ࣮ࢭࢵ規格 

∧㸲 㹓㹂形ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ規格 

㹑重形ンࢫ࣮࢙ࣇࢱ規格 

㹇㹒㹑路側機㸫車載機間ࡢ通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン࡛あࠕࡿ㹇㹒㹑路側機 無線式㹂㹑

㹑㹑用通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン規格ࠖ追ຍࠕࡿࡍＰ㹒Ｐ㹑ࢫࣅ࣮ࢧ情報ࠖࡘい࡚ࠊ表

」.1.「-4 」5ࠊࡣ合計㸦᭱大㸧ࡢࢬࢧࢱ࣮ࢹࠋࡓࡋグ載ࢆࢬࢧࢱ࣮ࢹ情報項目 ࣂ

 ࠋࡿあ࡛ࢺ
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表 」.1.「-4 Ｐ㹒Ｐ㹑ࢫࣅ࣮ࢧ情報ࡢࡑ構ᡂ 

情報項目 ࢬࢧ 備考 

対象流入路 㸦＃㸯㸧 㸯㹀 対象流入路ࡢ方路㹇㹂ࢆ格納ࡿࡍ 

～ ～ 

対象流入路 㸦＃㸲㸧 㸯㹀 

制御時間帯 㸦開始㸧 㸱㹀 制御開始ࡢ時ࠊศࢆ⛊ࠊ格納ࡿࡍ 

制御時間帯 㸦終了㸧 㸱㹀 制御終了ࡢ時ࠊศࢆ⛊ࠊ格納ࡿࡍ 

制御方式種ู 㸯㹀 01。－)࡛固定 

路側設定情報ࢱ࣮ࢹ長 㸯㹀 

路側設定情報 ― 流入路㸲᭱ࠊ࡛ࡘ大㸲㸮㹀࡛あࡿ 

第㸯仮想࣮ࣅコン置㸦㸯㸧 㸰㹀 単：࣓࣮ࠊࣝࢺ流入路㸯 

第㸯走行時間㸦㸯㸧 㸰㹀 単：⛊ࠊ流入路㸯

第㸰仮想࣮ࣅコン置㸦㸯㸧 㸰㹀 単：࣓࣮ࠊࣝࢺ流入路㸯 

第㸰走行時間㸦㸯㸧 㸰㹀 単：⛊ࠊ流入路㸯 

᭱大青延長時間㸦㸯㸧 㸯㹀 単：⛊ 

᭱大赤短縮時間㸦㸯㸧 㸯㹀 単：⛊ 

～ ～ 

第㸯仮想࣮ࣅコン置㸦㸲㸧 㸰㹀 単：࣓࣮ࠊࣝࢺ流入路㸲 

第㸯走行時間㸦㸲㸧 㸰㹀 単：⛊ࠊ流入路㸲 

第㸰仮想࣮ࣅコン置㸦㸲㸧 㸰㹀 単：࣓࣮ࠊࣝࢺ流入路㸲 

第㸰走行時間㸦㸲㸧 㸰㹀 単：⛊ࠊ流入路㸲 

᭱大青延長時間㸦㸲㸧 㸯㹀 単：⛊ 

᭱大赤短縮時間㸦㸲㸧 㸯㹀 単：⛊ 

参照文献 

お㸯Ｂ 㸦୍社㸧㹓㹒㹋㹑協会⦅㸪㹑㹇Ｐ㸦警㸱㸧ࠕ電波ࢆ活用ࡓࡋᏳ全運転支援࣒ࢸࢫࢩ㸦㹂

㹑㹑㹑㸧開Ⓨ向ࡓࡅ調査研究報࿌書 㸦「015 ᖺ㸱᭶㸧 

お㸰Ｂ ࠕＭ図図Ｕ野//与与与.つ図Ｒ囲.Ｔち.一Ｕ/ＮＳＩごで.Ｍ図Ｒ駄ࠖ 
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」.1.」 隊列走行Ｐ㹒Ｐ㹑 

。1)  路線ࢫࣂ高密ᗘ運行路線ࡢ現状課題 

政௧市࣭中核市ࡢ中心部࡛ࠊࡣ幹線㐨路郊እࡽ路線ࡢࢫࣂ複数ࡢ系統ࡀ集中ࡋ

࡚いࡀࢫ࣮ࢣࡿ多ࠊࡃ朝ኤࡢ混雑時ࡣ多数ࡢ路線ࡀࢫࣂ高密ᗘ運行ࡿࢀࡉ区間ࡀ

Ꮡ在࡚ࡋいࠋࡿ 

表 」.1.」-1 ࡣ 「008 ᖺ全国ࡢ政௧市࣭中核市࣭特ู区ࡢ路線ࡢࢫࣂ時刻表ࢆ調査ࡋ

「8ࠊࡣ混雑時ࡢ朝ࠊࡀࡿあ࡛ࡢࡶࡓ 方向∦ࡾࡓい࡚㸯時間当࠾市࣭特ู区ࡢࡶ 」0

ᮏ௨ 㸦ୖᖹ均運行間隔 「 ศ௨ୗ㸧ࡢ路線ࢫࣂ高密ᗘ運行区間ࡀᏑ在࡚ࡋいࡢࡑࠋࡿෆࠊ

」0 市࣭特ู区࡛ྠࡣ 60 ᮏ௨ୖ㸦ྠ 1 ศ௨ୗ㸧ࠊෆ 15 市区࡛ྠࡣ 重0 ᮏ௨ୖ㸦ྠ 40 ⛊

௨ୗ㸧ࡢ路線ࢫࣂ高密ᗘ運行区間ࡀᏑ在࡚ࡋいࠋࡿ㸦各市࣭特ู区ูࡢ路線ࢫࣂ高密ᗘ

運行区間ࡼ࠾び運行ᮏ数ࡘい࡚ࠊࡣ昨ᖺᗘ報࿌書ࢆ参照ࡇࡢ㸧 

 

表 」.1.」-1 路線ࢫࣂ高密ᗘ運行区間ࡢあࡿ都市 

運行密ᗘ 対象都市 ᮏ数計 

」0～5重 

ᮏ/時࣭∦方向 

5」 市区 

ᮐ幌࣭福島࣭船橋࣭江東区࣭中㔝区 

足立区࣭ᶓ浜࣭藤沢࣭新潟࣭富山࣭長㔝 

大阪࣭高槻࣭神戸࣭奈良࣭和歌山࣭松江࣭࿋ 

ୗ㛵࣭ᚨ島࣭九ᕞ࣭久留米࣭大ศ 

「6「重 

ᮏ/時࣭∦方向 

60～8重 

ᮏ/時࣭∦方向 

15 市区 

旭ᕝ࣭盛岡࣭秋⏣࣭郡山࣭ࡉいࡲࡓ 

目黒区࣭杉並区࣭区࣭ඵ王子࣭⏫⏣ 

ᖹ塚࣭厚木࣭静岡࣭ྡྂ屋࣭京都 

10「7 

ᮏ/時࣭∦方向 

重0～ 

ᮏ/時࣭∦方向 

15 市区 

ྎ࣭水戸࣭Ᏹ都宮࣭渋谷区࣭ᕝ崎 

金沢࣭岐阜࣭岡山࣭広島࣭福岡࣭長崎 

佐世保࣭熊ᮏ࣭宮崎࣭鹿児島 

1766 

ᮏ/時࣭∦方向 

計 8」 市区 54「「 

ᮏ࣭時࣭∦方向 

 

ࠊࡵࡓ多いࡀ運行ᮏ数及び利用者ࡢࢫࣂ路線ࠊࡣ高密ᗘ運行区間࡛ࢫࣂ路線࡞うࡼࡢࡇ

路線ࡢࢫࣂ㏿㐩性࣭定時性ࡢ向ୖࢆᅗࠊࡵࡓࡿ路線ࡀࢫࣂ渋滞巻ࡁ込࡞ࢀࡲいࡼうࢫࣂ

࣮ࣞンࡀᑟ入࡚ࢀࡉいࡿ区間ࡀ多い࣮ࣞࢫࣂࠊࡽࡀ࡞ࡋࡋࠋンࡀᑟ入࡚ࢀࡉい࡚ࠊࡶ交

通信号࡛ࡢ停Ṇࢫࣂࠊ停࡛ࡢ乗降時間増ຍ等ࠊࡾࡼ㏿㐩性࣭定時性ࡢపୗࢆ招い࡚いࠋࡿ

乗降時間増ຍࡢ要因ࠊ࡚ࡋ高密ᗘ運行ࡿࡼ団子運転ࡢⓎ生ࡀ考えࠋࡿࢀࡽ 
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 影響࣒ࢬࢽ࢝Ⓨ生࣓ࡢ団子運転  

ᅗ 」.1.」-1 ࡢ運行間隔ࡿࡼ乗降等ࡢ乗客ࡢ停留所࡛ࠊやࡕ信号待ࠊうࡼࡍ示

⥆後ࠊࡋⓎ生ࡀ団子運転ࡓࡋඛ頭ࢆ混雑車両ࠊࡏࡉⓎ生ࢆ偏在ࡢ混雑車両ࡀ࢟ࢶࣛࣂ

車両ࡶ含ࡓࡵ㏿㐩性࣭定時性ࡢపୗࢆ招い࡚いࠋࡿ 

 

 

ᅗ 」.1.」-1 団子運転ࡢⓎ生࣓࣒ࢬࢽ࢝ 

 

。「) 隊列走行 㸫 路線ࢫࣂ高密ᗘ運行区間ࡿࡅ࠾㏿㐩性࣭定時性向ୖ策 

 路線ࢫࣂ高密ᗘ運行区間ࠊࡣ当然ࡽࡀ࡞路線ࡢࢫࣂ利用者ࡀ多い区間࡛あࠊࡾ㏿㐩性࣭

定時性ࡢ向ୖࢆᅗࡾࡼࠊ࡛ࡇࡿ大࡞ࡁ社会的࡞便益ࡀ期待ࡢࡑࠋࡿࢀࡉ実現ࠊࡣࡵࡓࡢ

団子運転ࡿࡼ㏿㐩性࣭定時性ࡢపୗࢆ防ࡀࡇࡄ㔜要࡛あࠊࡓࡲࠋࡿ路線ࡢࢫࣂ信号待

 ࠋいࡁ大ࡣ効果ࡢ㐩性࣭定時性㏿ࡤࢀ࡞能ྍࡀࡇࡿࡏࡉ減少ࠊ極力ࢆࡕ

 

団子運転ࡢⓎ生ࠊ信号待ࡢࡕ時間ࣟࢫ減少ࡢ実現手段ࠊ࡚ࡋ事業者ࡿࡼ隊列走行ࡀ

考えࠋࡿࢀࡽ 

 

 想定効果ࡿࡼ隊列走行 

㸦㸧団子運転ࡢⓎ生防Ṇ 

ᅗ 」.1.」-1 ࠋࡿ集中࡛あࡢ乗客ࡢඛ行車ࡣⓎ生要因ࡢ団子運転ࠊうࡼࡓࡋ示

ඛ行車ࡢ乗客ࡢ集中ࢆ防ࠊࡣࡵࡓࡄ利用者ࠊ後⥆車乗車ࡶ࡚ࡋඛ行車ࡰ

ྠ時目的ࢫࣂ停到着࡛ࡿࡁいうᏳ心感ࢆえࡀࡇࡿ必要࡛あࠋࡿ隊列走行
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ྠ停ࢫࣂ目的ࠊࡶ࡚ࡋ乗車車両ࡢࡿࡍ構ᡂࢆ隊列ࠊ様ྠ列車ࡢ鉄㐨ࠊࡾࡼ

時到着࡛ࡿࡁいうᏳ心感ࢆえࡀࡇࡿ期待ࠋࡿࢀࡉ 

 

 ప減ࡢࡕ信号待ࡿࡼ隊列走行 (。

路線ࢫࣂ高密ᗘ運行路線Ｐ㹒Ｐ㹑ࢆᑟ入ࡓࡋ場合ࠊᅗ 」.1.」-「 路線うࡼࡍ示

周期ࡢࡃ多ࠊࡵࡓࡿࡅཷࢆ要求㸧ࡢ赤短縮ࡣいࡿ優ඛ要求㸦青延長あࡎ絶えࡽࢫࣂ

࡛青延長ࡣࡓࡲࢫࣅ࣮ࢧ赤短縮ࡀࢫࣅ࣮ࢧ実施ࠊࡵࡓࡢࡑࠋࡿࢀࡉ交差交通側ࣉࢫࡢ

ࡀ対策ࡿࡍࡃࡉᑠࢆ大赤短縮時間᭱ࠊ大青延長時間᭱ࠊࡋ考慮ࢆ影響ࡿえࢺࢵࣜ

 ࠋࡿい࡚ࢀࡽྲྀ

隊列走行ࡾࡼ隊列間ࡢ運行間隔ࢆ確保ࠊ࡛ࡇࡿࡍ優ඛ要求ࡿࡅཷࢆ機会ࡀ減少

ᑠ赤᭱ࠊ大青延長時間᭱ࠊࡾ࡞ࡃࡉᑠࡀ影響ࡿえࢺࢵࣜࣉࢫࡢ交差交通ࠊࡵࡓࡿࡍ

短縮時間ࢆ大ࠊࡋࡃࡁ路線ࡢࢫࣂ信号待ࡕ時間ࡢ減少ࠊ㏿㐩性࣭定時性ࡢ向ୖࡀ期待࡛

 ࠋࡿࡁ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 」.1.」-「 路線ࢫࣂ高密ᗘ運行路線ࡢＰ㹒Ｐ㹑概念ᅗ 

 

 

 

  

  

⋈⻘短縮पよॉ
オフセット補正

(交差交通負荷減ق

⋇必要ऩ場合प
⻘信号延⻑

(最⼤⻘延⻑時間⼤)

⾚

⻘

⻘

⾚

⻘

⾚

⾚

⻘

⻘

⾚

⻘

⾚

⾚

⻘

⾚

⻘

⾚

⻘

・⾼頻度運⾏のため、⻘延⻑･⾚短縮の発⽣頻度⼤
⇒ 交差交通への影響प配慮し、

最⼤⻘延⻑・⾚短縮時間が⼩
⇒ バスの信号待ち低減効果小

・隊列の運転本数が減少、⻘延⻑･⾚短縮の発⽣減
⇒  交差交通への影響の低減を

最⼤⻘延⻑・⾚時間時間を増
⇒  バスの信号待ち低減効果大

كۈＰۉ頻度運⾏路線पおけॊＰ⾼ق ك隊列⾛⾏पよॊ改善可能性ق
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。」) 隊列走行対応ࡓࡋＰ㹒Ｐ㹑 

    ㏿㐩性࣭定時性ࡢ向ୖࢆᅗࠊࡣࡵࡓࡿ隊列ࢆ維持ࡋ団子運転ࡢⓎ生ࢆ防ࡀࡇࡄ必

要࡛あࠋࡿ隊列ࢆ維持ࠊࡣࡵࡓࡿࡍ隊列ࢆ構ᡂࡿࡍ車両ࢫࣂࡢ停ࡢࡽⓎ進࣑ࢱン

維持ࢆ隊列ࠊࡣᮏ検討࡛ࠊࡀࡿ࡞必要ࡀ交差点通過等ࡓࡋ維持ࢆ隊列ࠊ期やྠࡢࢢ

 ࠋࡿࡍ対象ࢆＰ㹒Ｐ㹑ࡢࡵࡓࡿࡍ支援ࢆ交差点通過ࡓࡋ

川－700２ࠕࠊࡣ࡚ࡗ当ࡿࡍ検討ࢆＰ㹒Ｐ㹑方式ࡢࡵࡓࡿࡍ支援ࢆ隊列走行ࠊࡓࡲ 路車

無線通信装置ࢆ活用ࡓࡋＰ㹒Ｐ㹑高ᗘࠖࡢ信号制御方式ࡢ拡張࡚ࡋ検討ࡿࡍ必要ࡀ

あࠋࡿ  

700２－川 路車無線通信ࡾࡼ得ࡿࢀࡽ情報基࡙ࠊࡁ隊列ࢆ維持ࡓࡋ交差点通過ࢆ支援

 ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࡍ検討ࢆ方式ࡿࡍ

 

隊列長   

隊列ࢆ維持ࡓࡋ交差点通過ࢆ支援ࠊࡣࡵࡓࡿࡍ隊列ࡢ途中࡛赤信号ࡾࡼศ断ࡉ

表ࠋࡿ࡞必要ࡀ配慮ࡢ隊列長ࠊうࡼい࡞ࡀࡇࡿࢀ 」.1.」-1 政௧市࡞うࡼࡍ示

や中核市ࡢ多㢖ᗘ運行路線࠾い࡚必要ࡿ࡞輸送力ࢆ確保ࠊࡣࡵࡓࡿࡍ表

」.1.」-「 信号通過時間差ࡓࡋ対応隊列長ࡢࡑࠊࡾ࡞必要ࡀ隊列走行࡞うࡼࡍ示

ࠋࡿ࡞必要ࡀࡇࡿࡍ配慮拡大ࡢ  

 

表 」.1.」-「 隊列࣮ࢱࣃン応ࡓࡌ隊列長通過時間差ࡢ例 

隊列構ᡂ 
隊列 

定員 
輸送力 注 1 

必要 

停長ࢫࣂ

走行時 

隊列長 

単車ࢫࣂ 

1  ࡢྎ

隊列長差 

単車ࢫࣂ 

1  ࡢྎ

通過時間差

単車ࢫࣂ 1 ྎ 80 人 1,重「0 人/Ｍ･Ｉ 1「.0Ｒ 11.0Ｒ 㸩0.0Ｒ 㸩0.0 ⛊ 

連節ࢫࣂ 1 ྎ 1」0 人 」,1「0 人/Ｍ･Ｉ 1重.0Ｒ 18.0Ｒ 㸩7.0Ｒ 㸩0.6 ⛊ 

単車ࢫࣂ 「 ྎ 160 人 」,840 人/Ｍ･Ｉ 「6.0Ｒ 4「.0Ｒ 㸩」1.0Ｒ 㸩「.8 ⛊ 

連節ࢫࣂ 1 ྎ㸩 

単車ࢫࣂ 1 ྎ 
「10 人 5,040 人/Ｍ･Ｉ 」」.0Ｒ 4重.0Ｒ 㸩」8.0Ｒ 㸩」.4 ⛊ 

単車ࢫࣂ 」 ྎ 「40 人 5,760 人/Ｍ･Ｉ 40.0Ｒ 7」.0Ｒ 㸩6「.0Ｒ 㸩5.6 ⛊ 

連節ࢫࣂ 「 ྎ 「60 人 6,「40 人/Ｍ･Ｉ 40.0Ｒ 56.0Ｒ 㸩45.0Ｒ 㸩4.1 ⛊ 

連節ࢫࣂ 1 ྎ㸩 

単車ࢫࣂ 「 ྎ 
「重0 人 6,重60 人/Ｍ･Ｉ 47.0Ｒ 80.0Ｒ 㸩6重.0Ｒ 㸩5.6 ⛊ 

連節ࢫࣂ 「 ྎ㸩 

単車ࢫࣂ 1 ྎ 
」40 人 8,160 人/Ｍ･Ｉ 5」.0Ｒ 87.0Ｒ +76.0Ｒ 㸩6.8 ⛊ 

連節ࢫࣂ 」 ྎ 」重0 人 重.」60 人/Ｍ･Ｉ 61.0Ｒ 重4.0Ｒ +8」.0Ｒ 㸩7.5 ⛊ 

注㸯㸧ࠊࡣ࡛ࡇࡇ隊列ࡢ運行ᮏ数ࠊࢆ時間当ࡾ。Ｍ)ࠊ∦方向。Ｉ)当4」ࠊࡾ ᮏ㸦運行間隔 「.5

ศ㸧ࠋࡓࡋ 

注㸰㸧前提条件ࠊ࡚ࡋ走行㏿ᗘ 40丁Ｒ/Ｍࠊ単車ࢫࣂ車長 11Ｒࠊ連節ࢫࣂ車長 18Ｒࠊ車間時

間 1.8  ࠋࡓࡋ⛊
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 対応ࡢ青延長時 

隊列ࡢ࡚ࡋ青信号通過ࢆ支援ࡿࡍ㝿Ⓨ生ࡋうࢆࢫ࣮ࢣࡿ表 」.1.」-」  ࠋࡿࡵࡲ

表 」.1.」-」 青信号延長ࢫ࣮ࢣࡢ 

延長ࡢ場合 

 

ぐ Ｇ Ｈ Ｉ ご さ 

ඛ頭車 ○ ○ ○ △ △ 搬 

「 ྎ目௨降 ○ △ 搬 △ 搬 搬 

凡例：○：青延長࡛ࡋ࡞通過ࠊ△青延長࡛通過 

搬：青延長ࡶ࡚ࡋ通過ྍ 

 

    ୖグࡢࢫ࣮ࢣࡢෆࢫ࣮ࢣࠊ Ｈ㸦ඛ頭車ࡀ青延長࡛ࡋ࡞通過ྍࠊ「 ྎ目௨降ࡀ青延長࡛

ࢫ࣮ࢣ通過ྍ㸧及びࡶ ご㸦ඛ頭車ࡀ青延長ࡾࡼ信号通過ࠊ「 ྎ目௨降ࡣ青延長࡛ࡶ

通過ྍ㸧ࠊ࡛ࢫ࣮ࢣࡢ赤信号ࡾࡼ隊列ࡀศ断ࢫ࣮ࢣࠊࡋࡔࡓࠋࡿ࡞ࡇࡿࢀࡉ Ｈ

ࡀ大青延長時間᭱ࡢＰ㹒Ｐ㹑ࠊࡣ 10 ⛊程ᗘあࠊࡽࡇࡿ表 」.1.」-「 通過時間ࡍ示

差ࡢ比較ࠊࡾࡼ現実Ⓨ生ࡿࡍ確率ࡣ極࡚ࡵ少࡞い考えࠋࡿࢀࡽ 

隊列走行対応ࡓࡋＰ㹒Ｐ㹑ࠊࡣ࡚ࡋ特ࢫ࣮ࢣ ご㸦ඛ頭車ࡀ青延長ࡾࡼ信号通

過ࠊ「 ྎ目௨降ࡣ青延長࡛ࡶ通過ྍ㸧ࡢ対応ࡀ㔜要ࢫ࣮ࢣࠊࡓࡲࠋࡿ࡞ さ㸦ඛ頭

車ࡶ 「 ྎ目௨降ࠊࡶ青延長ࡶ࡚ࡋ通過ྍ㸧ࠊࡣ隊列ࡈ通過ྍࠊࡵࡓࡿ࡞極力ࡇ

 ࠋࡿ必要࡛あࡀい配慮࡞ࡏࡉ増ຍࡶࡃ࡞少ࠊࡿࡏࡉ減少ࢆⓎ生ࡢࢫ࣮ࢣࡢ

 

 対応ࡢ赤短縮時 ࢘

次赤短縮当ࠊࡾ隊列ࡢ࡚ࡋ赤信号短縮ࢆ支援ࡿࡍ㝿Ⓨ生ࡋうࢆࢫ࣮ࢣࡿ表

」.1.」-4 ࠋࡿࡵࡲ  

 

表 」.1.」-4 赤信号短縮ࢫ࣮ࢣࡢ 

短縮ࡢ場合 

 

g Ｍ Ｎ 一 丁 駄 

ඛ頭車 ○ △ 搬 △ 搬 搬 

「 ྎ目௨降 ○ ○ ○ △ △ 搬 

凡例：○：赤短縮࡛ࡋ࡞通過ࠊ△赤短縮࡛通過 

搬：赤短縮ࡶ࡚ࡋ通過ྍ 

 

 

ୖグࡢうࢫ࣮ࢣࠊࡕ Ｎ㸦ඛ頭車ࡣ赤短縮ࡶ࡚ࡋ通過ྍࠊ「 ྎ目௨降ࡣ赤短縮࡛ࡋ࡞

通過ྍ㸧及びࢫ࣮ࢣ 丁㸦ඛ頭車ࡣ赤短縮ࡶ࡚ࡋ通過ྍࠊ「 ྎ目௨降ࡣ赤短縮࡛通過ྍ㸧

ࢫ࣮ࢣࠊࡋࡔࡓࠋࡿ࡞ࡇࡿえࢆ影響走行࡞滑ࡢ隊列走行ࠊࡣい࡚࠾ Ｎ ࠊࡣ

᭱大赤短縮時間ࡀ 10 ⛊程ᗘ࡛あࠊࡇࡿ表 」.1.」-「 ࡼ比較ࡢ通過時間差ࡍ示

 ࠋࡿࢀࡽ考えい࡞少࡚ࡵ極ࡣ確率ࡿࡍⓎ生現実ࠊࡾ
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両ࠊࡶࢫ࣮ࢣඛ頭車対ࡋＰ㹒Ｐ㹑᭱ࡢ大赤短縮時間ࢆ適用࡚ࡋいࡵࡓࡿⓎ生自

体ࡣṆࢆࡴ得࡞いࠊࡀ「 ྎ目௨降ࡢ車両ࡿࡅ࠾信号ṧ情報ࡢ運転手ࡢ表示対ࡍ

 ࠋࡿ࡞必要ࡀ配慮ࡿ

ඛ頭車ࡀ信号ṧ時間情報基࡙ࡁ減㏿支援中ࡶ㛵わࠊࡎࡽ「 ྎ目௨降ࡢ車両信

号通過ྍ能ࡢ表示ࡀ行わ᭱ࠊࡤࢀࢀ悪ࠊඛ頭車ࡢ追突ࢆ招ࠊࡁ製造物責任Ⓨ生ࡢ

恐ࡶࢀあࠋࡿ路側ࡢ責任ࠊ車載機側ࡢ責任ࠊ運転手ࡢ責任ࢆ明確ࡀࡇࡿࡍ課題࡛

あࠋࡿ 

追従走行機ࡢඛ頭車ࠊࡣ場合ࡿい࡚ࡋ支援ࢆ隊列走行ࡾࡼ㹁㸿㹁㹁ࠊࡋࡔࡓ

能ࢆ優ඛࠊࡿࡏࡉあࡿいࠊࡣඛ頭車両ࡢ減㏿支援情報ࢆ後⥆車ࡶ共᭷ࡿࡍ等ࡢ対策

 ࠋࡿ࡞能ྍࡀ

 

 対応ࡢＰ㹒Ｐ㹑ࡢࡵࡓࡢ隊列走行支援 ࢘

隊列走行ࢆＰ㹒Ｐ㹑ࡾࡼ支援ࠊࡣࡵࡓࡿࡍ青信号通過時ࢫ࣮ࢣࡢ ご㸦ඛ頭車ࡀ

青延長ࡾࡼ信号通過ࠊ「 ྎ目௨降ࡣ青延長࡛ࡶ通過ྍ㸧ࡢ対応ࠊ及びࢫ࣮ࢣ さ

㸦隊列ࡈ信号通過࡛ࡎࡁ㸧ࡢ配慮ࡀ必要ࡢࡑࠊࡀࡿ࡞対応方法ࠊࡣ࡚ࡋ通常

 ࠋࡿࢀࡽ考えࡀン࣮ࢱࣃࡢࡘୗグ㸱ࠊࡵ含ࡶＰ㹒Ｐ㹑ࡢ

 

ձ 通常ࡢＰ㹒Ｐ㹑 

ࢫ࣮ࢣ ご 延長ཷࠋࡿ࡞ࡃ高ࡀ㢖ᗘࡿࢀࡉ信号࡛ศ断ࡀ隊列ࠊࡵࡓ࡞ྍ能ࡀ対応ࡢ

時間ࡣ変わࢫ࣮ࢣࠊࡎࡽ さ㸦隊列ࡈ信号通過࡛ࡎࡁ㸧ࡢⓎ生㢖ᗘࡣ影響ࡀ出࡞いࠋ 

 

ղ 隊列᭱ࡢ後尾車両ࡀࡅࡔ優ඛ要求 

ࢫ࣮ࢣ ご ࡓࡿࡍ減少ࡀ時間ཷࡢ青延長ࠊࡢࡢࡶࡿࡍ減少ࡀࢫ࣮ࢣࡢ隊列ศ断ࡿࡼ

ࢫ࣮ࢣࠊࡵ さ㸦隊列ࡈ信号通過࡛ࡎࡁ㸧ࡢⓎ生㢖ᗘࡀ増えࡀࡇࡿ予想ࠋࡿࢀࡉ 

考ࢆ青延長時間࡚ࡋ推定ࢆ置ࡢ路側࡛᭱後尾車両ࠊࡋⓎ信ࢆ隊列長ࡀඛ頭車ࠊ࠾࡞

慮ࡿࡍ方式ྠࡶ等ࡢ機能ྍࡣ能ࠊࡋࡔࡓࠋࡿ࡞車載側࡛᭱後尾車両ࡅࡔ優ඛ要求ࢆⓎ

信ࡿࡍ方ࠊࡀ路側ࡢ機能変更ࡣ要ࠋࡿ࡞ 

 

ճ 隊列ඛ頭車両ࡽⓎ信ࡿࢀࡉ隊列長情報ࡾࡼ青延長時間ࢆ決定㸦᭱大青延長時間

 増ຍ㸧ࢆ

ࢫ࣮ࢣ ご 増ຍ㸦青延ࡀ大青延長時間᭱ࠊࡃ࡞࡛ࡅࡔࡿࡍ減少ࡀ確率ࡢ隊列ศ断ࡿࡼ

長ཷ時間ࢆ維持㸧ࢫ࣮ࢣࠊࡵࡓࡿࡍ さ㸦隊列ࡈ信号通過࡛ࡎࡁ㸧ࡢࢫ࣮ࢣࡢⓎ生㢖

ᗘࡣձྠ等㸦ղࡾࡼ減少㸧ࡢࢫࣂࠊࡾ࡞㏿㐩性࣭定時性向ୖࡶ᭱᭷効࣮ࢱࣃ࡞ン

 ࠋࡿ࡞
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ୖグ㸱࣮ࢱࣃンࢫ࣮ࢣࠊࡿࡅ࠾ ご ᅗࢆ概念ᅗࡢ対応ࡢ 」.1.」-」  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 」.1.」-」 隊列走行対応Ｐ㹒Ｐ㹑ࡢ 」  ン࣮ࢱࣃ

 

ୖグ㸱࣮ࢱࣃンࡢ比較ࢆ表 」.1.」-4  ࠋࡍ示

 

表 」.1.」-4 隊列走行対応 」  比較ࡢン࣮ࢱࣃ

 車載側 路側 ࣓ࣜࢺࢵ㸭ࢺࢵ࣓ࣜࢹ 

ձ 通常ࡢ 

Ｐ㹒Ｐ㹑 

࣭通常ࡢＰ㹒Ｐ㹑

 ࡌྠ

࣭通常ࡢＰ㹒Ｐ㹑

 ࡌྠ

搬隊列ࡢศ断ࡀ増ຍ 

○隊列ࡈ通過ྍࡢ増ຍ࡞

 維持㸧ࢆ㸦延長ཷ時間ࡋ

○交差୍般交通ࡢ影響ࡢ増

ຍࡋ࡞ 

ղ ᭱ 後 尾 車

ࡢ ࡳ 優 ඛ

要求 

࣭隊列走行ࢆ認識ࠊ

 ᭱後尾車両ࡳࡢ

 優ඛ要求 

࣭通常ࡢＰ㹒Ｐ㹑

 ࡌྠ 

○隊列ࡢศ断ࡀ減少 

搬隊列ࡈ通過ྍࡀ増ຍ㸦延

長ཷ時間ࡀ減少㸧 

○交差୍般交通ࡢ影響ࡢ

増ຍࡋ࡞ 

ճ 隊 列 長 ࢆ

考 慮 ࡋ 青

信号延長 

࣭隊列走行ࢆ認識ࠊ

 ඛ頭車ࡽ隊列

 長ࢆⓎ信 

࣭隊列長合わࡏ

延長時間ࢆ決定

㸦᭱大青延長 

時間ࢆ増ຍ㸧

○隊列ࡢศ断ࡀ減少 

○隊列ࡈ通過ྍࡢ増ຍ࡞

 維持㸧ࢆ㸦延長ཷ時間ࡋ

搬交差୍般交通ࡢ影響ࡀ増

ຍ㸦᭱大青延長時間ࡀ増ຍ㸧 
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。4)  隊列走行対応Ｐ㹒Ｐ㹑ࡢ各࣮ࢱࣃンヲ細 

 Ｐ㹒Ｐ㹑ࡢ通常    

路ࠊࡋⓎ信ࢆ優ඛ要求ࡀ各車両様ྠＰ㹒Ｐ㹑ࡢ通常ࠊࡣい࡚࠾ン࣮ࢱࣃࡢࡇ    

側ࡶ各車両対᭱ࠊ࡚ࡋ大延長時間ࡢ範ᅖෆ࡛優ඛࢆ実施ࠊࡾ࡞ࡇࡿࡍ路側ࠊ車

側ࠊࡶ通常ࡢＰ㹒Ｐ㹑ࡌྠ様ࠋࡿ࡞ 

ᅗࠊࡋࡔࡓ 」.1.」-4 ࢫ࣮ࢣࠊうࡼࡍ示 ご㸦ඛ頭車ࡀ青延長ࡾࡼ信号通過ࠊ「

ྎ目௨降ࡣ信号通過࡛ࡎࡁ㸧࠾い࡚隊列ࡀศ断ࠊࢀࡉᅗ 」.1.」-「 団子࡞うࡼࡍ示

運転ࡀⓎ生ࡿࡍ懸念ࡀあཷࠋࡿ時間ࡣ変わ࡞ࡽいࢫ࣮ࢣࡵࡓ さ㸦隊列ࡈ通過࡛ࡁ

 ࠋい࡞ࡣ影響ࡢⓎ生㢖ᗘࡢ㸧ࡎ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 」.1.」-4 通常Ｐ㹒Ｐ㹑ࡿࡼ隊列ศ断 

 

 優ඛ要求ࡳࡢ後尾車両᭱ 

ࢆࡇࡿい࡚ࡋ走行࡚ࡋ形ᡂࢆ隊列ࠊࡾࡼ㹁㸿㹁㹁ࡀ車載側ࠊࡣン࡛࣮ࢱࣃࡢࡇ

認識᭱ࠊࡋ後尾車両ࡳࡢ優ඛ要求ࢆⓎ信࡛ࡢࡶࡿࡍあࠋࡿᅗ 」.1.」-5 概念࣒ࢸࢫࢩ

ᅗࢆ示ࠋࡍ 
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ᅗ 」.1.」-5 車車間通信ࡿࡼ隊列情報生ᡂ᭱後尾車両ࡢࡳࡢ優ඛ要求 

 

ᅗࠊࡣい࡚࠾ン࣮ࢱࣃࡢࡇ 」.1.」-6 ࢫ࣮ࢣࠊうࡼࡍ示 ご㸦ඛ頭車ࡀ青延長

」ࠊ信号通過ࡾࡼ ྎ目௨降ࡣ信号通過࡛ࡎࡁ㸧ࡿࡼ隊列ࡢศ断ࡣ減少ࠊࡀࡿࡍ青延

長ཷ時間ࡢ減少ࡀⓎ生ࢫ࣮ࢣࠊࡋ さ㸦隊列ࡈ信号通過࡛ࡎࡁ㸧ࡢⓎ生㢖ᗘࡀ増ຍ

 ࠋࡿࢀࡉ予想ࡀࡇࡿࡍ

 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 減少ࡢ青延長ཷ時間隊列維持ࡿࡼンղ࣮ࢱࣃ 10-「.1.「  

 

 対応ࡢ赤短縮要求時 (。

表ࠋࡿ࡞必要ࡀ配慮ࡢ赤短縮要求時ࠊࡣい࡚࠾ン࣮ࢱࣃࡢࡇ 」.1.」-4 ࠊࡍ示

ࢫ࣮ࢣ Ｍ㸦ඛ頭車ࡀ赤短縮ࡾࡼ通過ྍࠊ「 ྎ目௨降ࡀ赤短縮࡛ࡋ࡞通過ྍ㸧及び࣮ࢣ

ࢫ Ｎ㸦ඛ頭車ࠊ「 ྎ目௨降ࠊࡶ赤短縮ࡾࡼ通過ྍ㸧対応ࠊࡣࡵࡓࡿࡍ後⥆車ࡔ

 ࠋࡿ࡞必要ࡀࡇࡿࡍ優ඛ要求ࡽ全車ࠊࡃ࡞ࡣ࡛ࡢࡿࡍ優ඛ要求ࡽࡅ

路側無線装置  

PTPS 用信号制御機  

ճ᭱後尾車両ࡳࡢ

優ඛ要求 

隊列走行 

մ隊列単࡛青

延長࣭赤短縮 

 

ղ車車間通信

ձCACCࢫࣂࡾࡼ

 支援ࢆ車群走行ࡢ

交通管制ࢭン࣮ࢱ
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ࢫ࣮ࢣࠊࡋࡔࡓ Ｍ 及びࢫ࣮ࢣ Ｎ 効ࡢ㝿ࡓࡋ対応ࠊࡓࡲࠊࡃ࡞ࡃ高࡚ࡋ決ࡣⓎ生㢖ᗘࡢ

果ࡶ表 」.1.」-「 後尾車両᭱ࡶ赤短縮時ࠋい࡞ࡃࡁ大ࢀࡑࠊࡽ通過時間差ࡓࡋ示

 ࠋࡿࢀࡽ考えࡶࡇࡿࡍ⥆⥅ࢆ優ඛ要求ࡢࡳࡢ

 

当初ࠊ検討࡚ࡋいࠊࡓඛ頭車ࡀ隊列長ࢆⓎ信ࠊࡋ路側࡛᭱後尾車両ࡢ置ࢆ推定ࡋ青

延長時間ࢆ考慮ࡿࡍ方式࡛ୖࠊࡣグࡢ赤短縮時ࡢ対応ࡀ要ࡿ࡞いう࣓ࣜࡀࢺࢵあ

ࢫ࣮ࢣࠊうࡼࡓࡋ示グୖࠊࡋࡔࡓࠋࡿ Ｍ 及びࢫ࣮ࢣ Ｎ 高ࡉࡣ㔜要性ࡢ対応ࡢ

変優ඛ要求ࠖࡢࡽ全車両ࠕࢆ優ඛ要求ࠖࡢࡳࡢࡽ後尾車両᭱ࠕ車載側࡛ࠊࡃ࡞ࡃ

更ྍࡶࡇࡿࡍ能࡛あࡉࡣࢺࢵ࣓ࣜࡢࡇࠊࡵࡓࡿ大࡞ࡃࡁい考えࠋࡿࢀࡽ 

 

 青信号延長ࡓࡋ考慮ࢆ隊列長 ࢘

ࡿࡍ認識ࢆ隊列走行ࡾࡼ㹁㸿㹁㹁ࡀ車載側様ྠンղ࣮ࢱࣃࠊࡣン࡛࣮ࢱࣃࡢࡇ

隊列長ࡀ路側青延長時ࠊࡋⓎ信ࢆ隊列長路側ࡽඛ頭車ࠊࡾ࡞異ンղ࣮ࢱࣃࠊࡀ

ᅗࠋ行うࢆ追ຍࡢ延長青時間ࡓࡋ考慮ࢆ 」.1.」-7  ࠋࡍ示ࢆ概念ᅗࡢࡑ

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 」.1.」-7 車車間通信ࡿࡼ隊列情報生ᡂඛ頭車ࡢࡽ隊列長Ⓨ信 

   

ᅗࠊࡣい࡚࠾ン࣮ࢱࣃࡢࡇ 」.1.」-8 ࢫ࣮ࢣࠊうࡼࡍ示 ご㸦ඛ頭車ࡀ青延長ࡼ

」ࠊ信号通過ࡾ ྎ目௨降ࡣ信号通過࡛ࡎࡁ㸧ࡢ隊列ࡢศ断ࡣ減少᭱ࠊࡃ࡞࡛ࡅࡔࡿࡍ大

青延長時間ࡢ増ຍࠊ青延長ཷ時間ࡢ維持ࢫ࣮ࢣࠊࡾࡼ さ㸦隊列ࡈ信号通過࡛ࡎࡁ㸧

 ࠋࡿࢀࡉ期待ࡀ減少ࡢ

  

路側無線装置  

PTPS 用信号制御機  

ճ置情報 

隊列情報 

㸦隊列長㸧

隊列走行 

մ隊列単࡛青

延長࣭赤短縮 

ղ車車間通信 

㸦隊列長把握㸧

ձCACCࢫࣂࡾࡼ

 支援ࢆ車群走行ࡢ

交通管制ࢭン࣮ࢱ
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ᅗ  増ຍࡢ大青延長時間᭱隊列維持ࡿࡼンճ࣮ࢱࣃ 」1-「.1.「

 

ンղ㸦後⥆車両࣮ࢱࣃࠊࡵࡓࡿ࡞複雑ࡀ制御ࡢ路側ࠊࡣい࡚࠾ン࣮ࢱࣃ当ࠊ࠾࡞

表ࡿࡼ隊列走行ࡵࡌࡽあࠊい࡚࠾優ඛ要求㸧ࡳࡢ 」.1.」-「 拡ࡢ通過時間ࡓࡋ示

大やࠊᅗ 」.1.」-「 ࡍ設定ࡃ長ࢆ大延長時間᭱ࠊࡋຍ味ࢆ影響現象ࡢ交差交通ࡓࡋ示

 ࠋࡿ࡞能ྍࡣࡇࡿࡍ௦᭰ࢆ機能ࡢ等ྠ࡛ࡇࡿ
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」.1.4 走行経路ูࢫࣂࡢ優ඛ制御 

。1) 目的 

  従来ࢫࣂࡢ優ඛ制御ࠊࡣ࡛࣒ࢸࢫࢩ交差点ࡢ特定ࡢ流出方向ࡀ優ඛ制御ࡢ対象ࡗ࡞

実施ࢆ優ඛ制御ࡓࡌ応状況ࠊ場合ࡿࡍ混在ࡀ路線ࡢ複数ࡿ࡞異ࡢ流出方向ࠊࡾ࠾࡚

川－700２ࠊ࡚ࡋ目的ࢆࡇࡿࡍ解決ࢆ課題ࡢࡇࠋࡓࡗ困㞴࡛あࡀࡇࡿࡍ 帯無線ࡢ活用

 ࠋࡿあ࡛ࡢࡶࡿࡍ実施ࢆ優ඛ制御ࢫࣂࡢ走行経路ูࠊࡾࡼ

 

。「) 概要 

  制御対象交差点向࡚ࡗ走行ࡽࢫࣂࡿࡍ 700２－川 帯無線࡛Ⓨ信ࢱࣝࣜࡿࢀࡉ

 ࠋࡿࡍ㹇㹒㹑路側機࡛ཷ信ࢆ車両情報࣒

ࢱ到着ࢫࣂࡿࢀࡉ推定ࡽ情報ࡢᗘ等㏿ࠊ置ࡿࢀࡲ含車両情報ࡓࡋ信ཷࡽࢫࣂ

動作㸦青時間延長㸭赤ࡿࡍ実施ࠊ実施᭷無ࡢ優ඛ制御ࡢ交差点࡛ࠊ基࡙い࡚ࢢン࣑

時間短縮㸧ุࢆ定ཷࡽࢫࣂࠊࡓࡲࠋࡿࡍ信ࡓࡋ車両情報含ࡿࢀࡲ走行経路ࡣࡓࡲࠊ

路線番号等ࡢ情報基࡙い࡚ࠊ交差点࡛ࡢ流出方向ุࢆ定ࠊࡋ優ඛ制御ࡢ対象ࡿ࡞現

示ࢆ決定ࠋࡿࡍ 

 

。」) 機能 

ࡽࢫࣂ࣭ 700２－川 帯無線ࡾࡼ車両情報ࢆⓎ信ࠋࡿࡍ 

 ࠋࡿࡍ送信࣮ࢱンࢭ交通管制ࡋ信ཷࡀ路側無線装置ࢆ車両情報ࡓࢀࡉⓎ信ࡽࢫࣂ࣭

  ࣭交通管制ࢭンࠊ࡛࣮ࢱ優ඛ制御ࡢ実施᭷無ࠊ実施ࡿࡍ動作ࠊ対象現示ࢆ決定ࠋࡿࡍ 

࣭交通管制ࢭンࡢࡽ࣮ࢱ指௧基࡙い࡚ࠊ信号制御機ࢫࣂࡀ優ඛ制御ࢆ実施ࠋࡿࡍ 

 

 概念ᅗ࣒ࢸࢫࢩ (4。

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ  優ඛ制御㸧ࢫࣂࡢ概念ᅗ㸦走行経路ู࣒ࢸࢫࢩ  1.4-1.「

 

 前提条件ࡢ実現ୖ࣒ࢸࢫࢩ (5。

 ᑟ入場所  

   ࣭流出方向ࡢ異ࡀࢫࣂࡿ࡞流入ࡿࡍ交差点 

 

 条件ࡢ車載機等   

   ࣭700２－川 帯無線通信対応࡚ࡋいࡇࡿ 

路側機

車両情報ཷࢆ信ࡋ

定ุࢆ流出ඛࢫࣂ  

ࡋ対応流出ඛࢫࣂ

短縮ࠊ延長ࢆ階梯ࡓ  
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   ࣭運行毎走行経路ࡣࡓࡲࠊ路線番号等ࡢ情報ࢆ設定࡛ࡇࡿࡁ 

 特ᚩࡢ࣒ࢸࢫࢩ (6。 

࣭700２－川 帯無線ࢆ用いࠊࡾࡼࡇࡿ㸯ྎࡢ無線装置࡛全࡚ࡢ流入路ࡘい࡚ࢫࣂࠊ

 ࠋ能ྍࡀ通信ࡢ

࣭橋ୖ等ࡢග࣮ࣅコンࡀ設置困㞴࡞場所࡛あࡢࢫࣅ࣮ࢧࡶ࡚ࡗ実施ྍࡀ能ࠋ 

࣭流入ࡢࢫࣂࡓࡋ流出方向応ࠊ࡚ࡌ優ඛ制御ࡿࡍ方向ࢆ動的決定࡛ࠋࡿࡁ 

 

 。7) ヲ細検討ෆ容 

 定方法ุࡢ流出方向ࢫࣂ 

   ุ定方式ࠊ࡚ࡋ௨ୗࡢ方式ࡀ想定ࠋࡿࢀࡉ 

方式ձ 車載機ࡽ走行経路ࢆ識ูྍ能࡞情報㸦路線番号等㸧ࢆ送信ࡿࡍ 

 単純ࡀ定ุࡢ流出方向ࡢ側࡛ࣛࣇン： ࢺࢵ࣓࣭ࣜ      

㛵走行経路自⏤領域ࡢࢪ࣮ࢭࢵ車載機側࡛車車間通信࣓：ࢺࢵ࣓ࣜࢹ࣭

 必要ࡀ設定ࡢ情報ࡿࡍ

方式ղ 車載機ࡓࢀࡉࣉࢵࡽ車両 I）      ࡍ側ุ࡛定ࣛࣇンࢆ走行経路ࡿࡍ対応

 ࡿ    

 要ࡀ情報追ຍࢪ࣮ࢭࢵ車車間通信࣓ࡢ車載機： ࢺࢵ࣓࣭ࣜ

車両：ࢺࢵ࣓ࣜࢹ࣭ I） ࡽ運行管理者ࢫࣂࠊࢆ対応情報ࡢ走行経路ࡢࢫࣂ

ཷ信ࠊ管理ࡿࡍ必要ࡀあࡿ 

方式ճ 路側設置ࡓࡋ⏬像ࢭンࡢࢫࣂ࡛࣮ࢧ行ඛ表示ࢆㄞࠊࡾྲྀࡳ走行経路ࢆン

 ࡿࡍ側ุ࡛定ࣛࣇ

 要ࡀ情報追ຍࢪ࣮ࢭࢵ車車間通信࣓ࡢ車載機： ࢺࢵ࣓࣭ࣜ

 高価ࡀࢺࢫ設置コࡢ࣮ࢧンࢭ：ࢺࢵ࣓ࣜࢹ࣭

 

 混雑軽減策ࡢ右折࣮ࣞン 

ࢫࣂࠊ場合ࡿい࡚ࡋ滞留ࡀ車両ࡕ右折待ࡢࡃい࡚多࠾右折࣮ࣞンࡢ走行経路ࢫࣂ   

優ඛ制御ࡾࡼ右折青時間ࢆ延長ࡀࢫࣂࠊࡶ࡚ࡋ交差点ࢆ通過࡛࡞ࡁい課題ࡀあࠋࡿ 

対策ࠊࡣ࡚ࡋᮏ優ඛ制御࡛ࡣ右折待ࡕ車両ࡢ多い右折࣮ࣞンࢆ優ඛ制御対象እࠊࡋ

ヱ当ࡢ右折࣮ࣞン࡛ࡣ右折感応制御ࢆ実施ࠊࡾࡼࡇࡿࡍ右折待ࡕ車両ࢆ事前ప

減ࡀࡇࡃ࠾࡚ࡋ᭷効࡛あࠋࡿ 

 

 。8) 課題 

 Ⓩ録ࡢ感応現示ࢫࣂ 

   信号制御機࡛Ⓩ録ྍ能࡞感応現示᭱ࡢ大数ࡣ㸰現示࡛あࡢࡑࠊࡾ制約ࢆ考慮࡚ࡋ感

応現示ࢆ設定ࡿࡍ必要ࡀあࠋࡿ 
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」.1.5 Ｐ㹒Ｐ㹑効果確認࣒ࢸࢫࢩ 

 㸦1㸧目的 

効果࡚ࡋ指標ࢆ旅行時間や停Ṇ回数ࡿࡅ࠾ヱ当路線ࠊࡣＰ㹒Ｐ㹑制御࡛ࡲࢀࡇ

確認ࢆ行ࡢࡑࠊࡾ࠾࡚ࡗ都ᗘ現地調査ࢆ行う必要ࡀあࠋࡓࡗᮏࠊࡣ࣒ࢸࢫࢩ車載機

ࡋ目的ࢆࡇࡿࡍศ析ࢆ効果ࡢＰ㹒Ｐ㹑制御࡚ࡋ活用ࢆ情報等ࣈ࣮ࣟࣉࡓࡋ集ࡽ

࡚いࠋࡿ 

 

 㸦「㸧概要 

Ｐ㹒Ｐ㹑制御࡚ࡗࡼ実行ࡓࡋ優ඛ信号制御時間対象බ共車両ࡢ対象信号交差点

通過ࡢ時間ࢆ比較ࡾࡼࡇࡿࡍＰ㹒Ｐ㹑制御ࡢ効果ࡢ᭷無ࢆ確認ࠋࡿࡍ 

交差点通過ࡢ定義ࠊࡣ対象බ共車両ࡀ対象交差点ࡢ流入側停Ṇ線ࢆ通過ࡓࡋ状態

 ࠋࡿࡍࡾ࠾ࡢ௨ୗࡣ事象ࡿࡍࢺン࡚࢘࢝ࡋࡾ効果あࠊࡋ

 

 場合ࡓࡁ通過࡛ࢆ対象交差点ࡾࡼࡇࡓࡋ青延長   

㸦㸧 Ｐ㹒Ｐ㹑制御ࡾࡼ延長ࡓࡋ青時間ࠊ対象බ共車両ࡀ対象交差点ࢆ通過 

   㸦㸧 Ｐ㹒Ｐ㹑制御ࡾࡼ影響ࡓࡅཷࢆ黄時間ࠊ対象බ共車両ࡀ対象交差点ࢆ通過 

 場合ࡓࡁ通過࡛ࢆ対象交差点ࡾࡼࡇࡓࡋ赤短縮   

停Ṇ時ࡾࡼＰ㹒Ｐ㹑制御ࡀ対象බ共車両ࡓい࡚ࡋ対象交差点࡛停Ṇ赤時間 (。

間ࡀ短縮ࢀࡉ対象交差点ࢆ通過 

   㸦㸧 対象බ共車両ࡀ停Ṇࡎࡏ対象交差点ࢆ通過 

     

 

ᅗ 」.1.5-1  ࠋࡍ示ࢆࢪ࣮࣓ࡢ効果確認

     

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 」.1.5-1 青延長࣭赤短縮ࡿࡼ効果確認ࢪ࣮࣓ 

T㻔時間㻕

㻳

カウント䛫䛪

+㻳 㻾

㻿T㻻㻼

T㻔時間㻕

㻾

カウント䛫䛪

-㻾 㻳

T㻔時間㻕

㻸㻔距離㻕

交差点

カウント䛫䛪

+㻳㻳

T㻔時間㻕

㻸㻔距離㻕

交差点 㻳

青延長効果
䛸し䛶カウント

+㻳

T㻔時間㻕

赤短縮効果
䛸し䛶カウント

㻾

㻿T㻻㻼

T㻔時間㻕

㻾

赤短縮効果
䛸し䛶カウント

-㻾-㻾
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 㸦」㸧機能 

ᮏࠊࡣ࣒ࢸࢫࢩ௨ୗࡢ機能ࢆ᭷ࠋࡿࡍ 

 機能ࡿࡍ把握･蓄積ࢆ信号制御実行情報ࠖࠕ     

 機能ࡿࡍ把握࣭蓄積ࢆ情報ࠖࣈ࣮ࣟࣉࠕࡢ対象බ共車両      

効ࠕࡢＰ㹒Ｐ㹑制御ࠊࡋ比較ࡾࢆ期ྠ࡛ࣉンࢱࢫ࣒ࢱࢆࢀࡒࢀࡑࡢ     ࢘    

果ࡢ᭷無ุࢆ定ࠖࡿࡍ機能 

 

 㸦4㸧࣒ࢸࢫࢩ構ᡂ 

ᅗࢆ例୍ࡢ構ᡂ࣒ࢸࢫࢩ           」.1.5-「  ࠋࡍ示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ 」.1.5-「 Ｐ㹒Ｐ㹑効果確認࣒ࢸࢫࢩ構ᡂᅗ 

 

 㸦5㸧࣒ࢸࢫࢩ概念ᅗ 

ᅗࢆ概念ᅗࡢ࣒ࢸࢫࢩ 」.1.5-」  ࠋࡍ示

 

      

 

        ᅗ 」.1.5-」 Ｐ㹒Ｐ㹑効果確認࣒ࢸࢫࢩ概念ᅗ 

 

 

交通管制
セン䝍ー

流入部
ගビーコン

信号機
流出部

ගビーコン

公共車両
車載機

公共車両
車載機

専用ＩＤ
専用ＩＤ

識ู通知

走行履歴

Ｐ䠰Ｐ䠯指令

走行履歴

Ｐ䠰Ｐ䠯制御

効果分析

信号制御実行情報  

㸦信号制御機㸧  

情報ࣈ࣮ࣟࣉ  

㸦車載機㸧  

効果ࡢ᭷無ุࢆ定  

㸦効果᭷無ุ定装置㸧

㸦ࣛࣇ࢜ン㸧  
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 ࠋࡍ示௨ୗࢆ例୍ࡢ㸧࣮ࣟࣇ動作㸦ࡢ連୍ࡢ࣒ࢸࢫࢩ

 ࢡンࣜࣉࢵࢆ固定車両㹇㹂コン࣮ࣅ流入部ගࠊࡣ対象බ共車両     

 送信ࢆ車両情報࣮ࢱンࢭ交通管制ࠊࡣコン࣮ࣅ流入部ගࡓࡋ信ཷࢆ固定車両㹇㹂     

信号制御ࠕ送信㸦ࢆＰ㹒Ｐ㹑制御指௧信号機ࡢ対象交差点ࠊࡣ࣮ࢱンࢭ交通管制  ࢘   

実行情報ࠖࢆ蓄積㸧 

 実行ࢆ従い信号制御指௧ࠊࡣ信号機ࡢ対象交差点  ࢚   

 通過ࢆ対象交差点ࠊࡣ対象බ共車両  ࢜   

 ࢡンࣜࣉࢵࢆ情報ࣈ࣮ࣟࣉ固定車両㹇㹂コン࣮ࣅ流出部ගࠊࡣ対象බ共車両  ࢝   

 送信ࢆ車両情報࣮ࢱンࢭ交通管制ࠊࡣコン࣮ࣅ流出部ගࡓࡋ信ཷࢆ固定車両㹇㹂  ࢟   

感応実行種ࠊ開始時間ࣝࢡࢧࡢ信号制御実行情報ࠖࠕࠊࡣ効果᭷無ุ定装置ࠖࠕ  ࢡ   

ࢆ比較情報ࠖࣈ࣮ࣟࣉࠕࠊࡋ確認ࢆ数⛊ࡢ実行階梯ࠊ感応変動値ࢺࢵࣜࣉࢫࠊู

 定ุࢆ᭷無ࡢ効果ࠊ࡛ࡇࡿࡍ

 

青延長ࠊ赤短縮ุࡢ定ࢪ࣮࣓ࡢᅗࢆ௨ୗ示ࠋࡍ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ᅗ 」.1.5-4 効果ุ定ࢪ࣮࣓。青延長) 
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ᅗ 3.1.5 効果ุ定ࢪ࣮࣓ (赤短縮 ) 

 

700㹋㹆川ࠊ࠾࡞ 帯車車間通信情報ࢱࠊコࡢ࡞ࢱ࣮ࢹࣇࣛࢢ活用ࡶ考慮ࠋࡿࡍ 

 

 㸦6㸧࣒ࢸࢫࢩ実現ୖࡢ前提条件 

現時点ࡿࡅ࠾既Ꮡࡢ࣒ࢸࢫࢩ組合࠾ࡏい࡚ࡢ࡛࣒ࢱࣝࣜࠊࡣ効果ุࡢ定ࡣ

 ࠋࡿ࡞定ุࡢ効果ࡢン࡛ࣛࣇ࢜ࠊࡵࡓい࡞ࡁ࡛

 ࠋࡿࡍࡇい࡞ࡀ実行ࡢ感応機能ࡢࠊࡣい࡚࠾ヱ当交差点ࠊࡓࡲ

 

 㸦7㸧ࡢ࣒ࢸࢫࢩ特長 

交通管理者ࣛࣇ࢜ࠊࡣン࡛ࡢศ析ࠊࡾࡼＰ㹒Ｐ㹑制御ࡢ効果ࡢ᭷無ࢆ把握࡛ࠊࡁ

調整࣭ࡢ㸧࡞削減ࡢ改善や無㥏青時間ࡢＰ㹒Ｐ㹑制御㸦ᡂຌ率࡞高ᗘ࡛効率的ࡾࡼ

運用ྍࡀ能ࠋࡿ࡞ 

 

 㸦8㸧今後ࡢ検討課題 

効果ࡀ得ࡓࡗ࡞ࢀࡽ場合ࡢ原因ࠊ࡚ࡋ対象බ共車両ࡢ進行方向前方ࡢ渋滞状況

や路ୖ駐車㐪車ࡢᏑ在ࠊ㐨路ᕤ事等ࡢ規制ࠊ事故ࠊ荒天時࣮࣐࢝ࡢ送迎混雑ࠊ乗

客ࡢ乗降時間ࠊ等々ࡀ考えࡢࡽࢀࡇࠊࡀࡿࢀࡽ現象ࢆ把握ࡳࡃࡋࡢࡵࡓࡿࡍ㸦ࣛࢻ

 ࠋࡿ考えࡿ必要࡛あࡀ㸧࡞ࡿࡍ活用ࢆࢲコ࣮ࣞࣈ
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」.1.6 交差点連動ࢫࣂࡿࡼ優ඛ制御 

。1) 目的 

行ࢆ和⦅ࡢ遅延ࡢࢫࣂࠊࡾࡼࡇࡿࡍ軽減ࢆ渋滞ࡢ路線ෆࠊい࡚࠾運行路線ࢫࣂ

うࠋ 

 

。「) 概要 

各路線区間点在ࡓࡋ感知器ࡢ感知情報ࠊ将来的ࣈ࣮ࣟࣉࠊࡣ情報ࠊࡽ中央装置

ࢫࣂࠊࡾࡼコン等㸧࣮ࣅ路側機㸦ගࡓࡋ設置進入側ࡢ路線ࠋࡿࡍ作ᡂࢆ渋滞情報࡚

ࠊࡽ渋滞情報ࡢ進行方向ࠊ時間ࢀ㸧遅ࡿࡍ対ࣖࢲ㸦ࡢࢫࣂࠊࡋ得ྲྀࢆ通過情報ࡢ

制御実施᭷無ࠊ及び優ඛ方向㸦ୖ࣭ࡾୗࡾ㸭主࣭従㸧ࢆ決定ࠋࡿࡍ 

決定ࡓࡋ優ඛ方向㸦ୖ࣭ࡾୗࡾ㸧対ࠊ࡚ࡋ渋滞Ⓨ生区間㛵わࡿ交差点全体࡛ࠊඛ

出ࡢࢺࢵࢭࣇ࢜ࡋ適用やୗ流側交差点ࢺࢵࣜࣉࢫࡢ配ศࢆ多ࠊ࡛ࡇࡿࡍࡃ渋滞ࢆ軽減

 ࠋࡿࡍ和⦅ࢆ遅延ࡢࢫࣂࠊࡋ

感知器ࡿࡼ路線全体ࡢ交通状況把握ࡿࡼ優ඛ制御࡛あࢫࣂࠊࡵࡓࡿ専用࣮ࣞンや

 ࠋࡿࡍ対象ࢆ無い路線ࡢ優ඛ࣮ࣞンࢫࣂ

 

。」) 機能 

ᮏ案࡛必要ࡿ࡞機能ࢆ௨ୗグ載ࠋࡿࡍ 

 中央装置 

࣭ 感知器情報ࣈ࣮ࣟࣉࠊ情報ࡽ渋滞情報ࢆ作ᡂ࡛ࡿࡁ機能㸦既Ꮡ機能㸧 

遅ࠕࡢ設定路線ෆ࡛ࠊࡽ渋滞情報ࡿࡍ対進行方向ࢫࣂ通過情報やࡢࢫࣂ ࣭

 機能ࡿࡍ決定ࢆ優ඛ方向ࠊࡁ作ᡂ࡛ࡀ指標ࡿࡍ㛵ࠖࢀ

࣭ 決定ࡓࡋ優ඛ方向対ࠊ࡚ࡋ渋滞ࢆ軽減ࢺࢵࢭࣇ࢜ࡢࡵࡓࡿࡍ決定やࣜࣉࢫ

 行う機能ࢆ調整ࢺࢵ

 端ᮎ装置 

࣭ 既Ꮡࡢ装置࡛対応ྍ能 
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 構ᡂ࣒ࢸࢫࢩ (4。

 

 

ᅗ  構ᡂ࣒ࢸࢫࢩ 1.6-1.「

 

 概念ᅗ࣒ࢸࢫࢩ (5。

ᅗ 」.1.6-「 渋滞ࡢ運行路線ࢫࣂࠋࡍ矢印࡛示ࢆ運行路線ࢫࣂࠊࡋ示ࢆ交差点ࡢ複数

情報ࢆ元各交差点ࢺࢵࢭࣇ࢜ࡢ決定やࢺࢵࣜࣉࢫ調整ࢆ行うࠋ 

 

 

ᅗ  概念ᅗ࣒ࢸࢫࢩ 」-1.6.「
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 前提条件ࡢ実現ୖ࣒ࢸࢫࢩ (6。

場ࡿあࡀ足情報ࡢ運行路線ୖࢫࣂ感知器࡛ࡢ既Ꮡࠊࡣい࡚ࡘ渋滞情報 

合ࡣ感知器ࡢ増設ࢆ行うࠋ 

㛵調整ࢺࢵࣜࣉࢫ決定やࢺࢵࢭࣇ࢜ࠊ選定ࡢ対象交差点ࡿࡍ対渋滞情報 

 ࠋࡿࡍ追ຍࢆ機能ࠊ行いࢆ改修ࡢ中央装置ࡣ機能ࡿࡍ

 

 特ᚩࡢ࣒ࢸࢫࢩ (7。

効果ࡀ優ඛ制御ࢫࣂࡾࡼࡇࡿࡏࡉ軽減ࢆ渋滞ࠊ運行路線区間全体࡛ࢫࣂ 

的行わࡼࡿࢀうࠋࡿࡍ 

 ࠋい࡞少ࡀ設備追ຍや機能追ຍࡿࡍ対࣒ࢸࢫࢩ既設管制 

 

。8) 今後ࡢ検討課題 

 定方法ุࡢ遅延回復ࠊ遅延ࡢࢫࣂ 

 考慮ࡢ影響ࡢ௨ୗࡿえ交通ࡢ非優ඛ方向 

 減少ࡢ配ศࢺࢵࣜࣉࢫࡢ従方向ࡿࡼ調整ࡢࢺࢵࣜࣉࢫ࣭

 悪ࡢࢻンࣂ࣮ࣝࢫࡢ対向方向ࡿࡼ調整ࡢࢺࢵࢭࣇ࣭࢜

 ࢀ崩ࡢ系統࡞時的୍ࡿࡼ追従動作ࢺࢵࢭࣇ࢜ࡢ調整後ࢺࢵࢭࣇ࣭࢜

ࢸࢫࢩ機能やࡢ県独自ࡢ機能௨እࡍ示警交規ࠊい࡚࠾報࿌書ࡢ昨ᖺᗘ ࢘

ࡢ࣒ࢸࢫࢩ機能やࡢࡽࢀࡇࠋࡿあࡀ能性ྍࡢ୍ྠࠊ類似ᮏ案ࠊࡾあࡀ࣒

比較検討ࢆ行う必要ࡀあࠋࡿ 

ᖹᡂ 「6 ᖺᗘ報࿌書࣭表 「.「.1-6 

 変更ࢱ࣮࣓ࣛࣃࡢ交差点ࢡࢵࢿࣝࢺ࣎渋滞時ࡢ進行方向ࢫࣂ࣭ 

 ࣭系統方向ู優ඛ制御機能 

 ࣭᭱適到㐩時間制御機能 

 ࣭渋滞࡚ࡋいࡿ場合ࠊ進行方向ࡢ自動優ඛ制御 

 調査ࡢ特許ᶒࠊ࡚ࡋ㛵࢘ ࢚
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」.1.7 現示ࢫࣂࡿࡼࣉࢵ࢟ࢫ優ඛ制御 

。1) 目的 

従来ࢫࣂࡢ優ඛ制御ࣜࣉࢵࠊࡣンࢡ情報ࡢࡽ推定ࢆ元信号制御ࢆ行࡚ࡗいࡓࡿ

 ࠋい࡞い࡚ࡁ対応࡛十ศ࡚ࡋ対状況変ࡢ࡛ࡲ交差点ࡽ感知ࢫࣂࠊࡵ

ᮏ高ᗘ案ࡢࢫࣂࠊࡣ交差点流入出ࢆ検出࡛ࡇࡿࡍ確実ࡢࢫࣂ通過ࢆ捉えࠊࡘࠊ

信号変ࢡࢵ࣑ࢼࢲࢆ行うࠊ࡛ࡇ状況ࢆ問わࢆࢫࣂࠊࡎ交差点࡛停Ṇࡎࡏࡉ通

過ࡿࡏࡉ制御ࢆ行うࢆࡇ目的ࠋࡿࡍ 

 

。「) 概要 

交差点流入出路設ࡓࡅ感知器ࡢ感知情報ࡢࢫࣂࠊࡾࡼ交差点到着ࡢࡑ࡛ࡲ進行

方向ࡢ青信号ࡿࡁ࡛ࢆ限ࡾ早ࡃ表示ࠊࡋ交差点通過ࡢࡑ࡛ࡲ灯色ࢆ保持ࠋࡿࡍ 

 

。」) 機能 

ᮏ案࡛必要ࡿ࡞機能ࢆ௨ୗグ載ࠋࡿࡍ 

車両ࡢࡑ࡚ࡋ感知ࢆࢫࣂ：感知器  ID ࡿࡍ送信እ部ࢆ感知信号ࠊࡋูุࢆ

機能 

青信ࡢヱ当方向࡛ࡲ交差点到着ࡢࢫࣂࠊࡅཷࢆ交通信号制御機：感知信号 

号ࢆ表示ࠊࡋ交差点通過ࡢࡑ࡛ࡲ灯色ࢆ保持ࡿࡍ機能 

 

 構ᡂ࣒ࢸࢫࢩ (4。

ᅗ 」.1.7-1  ࠋࡿࡍグ載ࢆ構ᡂ࣒ࢸࢫࢩ

 

 

ᅗ  構ᡂ࣒ࢸࢫࢩ 1.7-1.「

 

  

交通信号

感知信号流出用 

感知器

 
交通信号灯色信号制御機

灯器

感知信号
流入用 

感知器 
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 概念ᅗ࣒ࢸࢫࢩ (5。

 例ࡢび運用現示ࡼ࠾運用交差点 

運用交差点ࠊࡣᅗ 」.1.7-「 制限㏿ᗘ࡛ࡲ交差点ࡽ流入側感知器ࠋࡿࡍ構ᡂࡢ

࡛ 15 い右折向交差点ࡽ流入側感知器方向ࡣ運行路線ࢫࣂࠋࡿࡍ距㞳ࡢ⛊

 ࠋࡿࡍ設置ࢆ流出側感知器流出路ࠊࡋࡢࡶࡿࡍ

運用現示ࡣᅗ 」.1.7-」 ࡣ通過時ࢫࣂࠊࡋ 6 ࡍࡢࡶࡿࡍ出力ࢆ灯色ࡢࣉࢵࢸࢫ

 ࠋࡿ

 

 

 

ᅗ  概念ᅗ࣒ࢸࢫࢩ 」-1.7.「

 

 

ᅗ 」.1.7-」 運用現示例 

 

  

䠍 䠎 䠏 䠐 䠑 䠒 䠓 䠔 䠕 䠍䠌 䠍䠍 䠍䠎 䠍䠏 䠍䠐

㻝P

㻝

㻞

㻟P

㻟

ステップ

灯器
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現示例㸦2ࡢ感知後ࡢ流入側感知器   㸧ࣉࢵࢸࢫ

流入側感知器ࡢ感知後15ࠊ ⛊経過࡛ࡲ 6  ࠋࡿࡍ保持ࡋ歩進࡛ࡲࣉࢵࢸࢫ

㸦PFࠊY PRࠋࡿࡍ確保ࢆ時間ࡁࡍᏳ全ୖ確保ࠊ࡚ࡋ交差点ࠊࡣ࡚ࡋ㛵

短時間࡛᭱ࠊࣉࢵ࢟ࢫࠊ࡛ୖࡓࡋ考慮ࢆᏳ全ࠊࡾࡼ設置地点ࠊࡣ࡚ࡋ㛵

 㸧ࠋࡿあࡶ行うྍ能性ࢆ歩進ࡢ

 

 

ᅗ 」.1.7-4 流入側感知時㸦「  現示例ࡢ㸧ࣉࢵࢸࢫ

 

現示例㸦10ࡢ感知後ࡢ流入側感知器 ࢘  㸧ࣉࢵࢸࢫ

流入側感知器ࡢ感知後15ࠊ ⛊経過࡛ࡲ 6  ࠋࡿࡍ保持ࡋ歩進࡛ࡲࣉࢵࢸࢫ

㸦５＋ࠊY７ࠊ ࠋࡿࡍ確保ࢆ時間ࡁࡍᏳ全ୖ確保ࠊ࡚ࡋ交差点ࠊࡣ࡚ࡋ㛵

５７ 短時間᭱ࠊࣉࢵ࢟ࢫࠊ࡛ୖࡓࡋ考慮ࢆᏳ全ࠊࡾࡼ設置地点ࠊࡣ࡚ࡋ㛵

 㸧ࠋࡿあࡶ行うྍ能性ࢆ歩進ࡢ࡛

 

 

ᅗ 」.1.7-5 流入側感知時㸦10  現示例ࡢ㸧ࣉࢵࢸࢫ

  

䠏 䠐 䠑 䠒

㻝P

㻝

㻞

㻟P

㻟

△ 㻝5秒

ステップ

灯器

保持

䠍䠍 䠍䠎 䠍䠏 䠍䠐 䠒

㻝P

㻝

㻞

㻟P

㻟

△

ステップ

灯器

 㻝5秒
保持保持

－ 62 －



 

 

 現示例ࡢ感知後ࡢ流出側感知器 ࢚

流出側感知器ࡢ感知後ࠊ保持ࢆ解除࢚࡚ࡋンࣉࢵࢸࢫࢻ㸦14 ࡛ࡲ㸧ࣉࢵࢸࢫ

歩進ࠋࡿࡍ 

 

 

ᅗ 」.1.7-6 流出側感知後ࡢ現示例 

 

 前提条件ࡢ実現ୖ࣒ࢸࢫࢩ (6。

 ࡇࡿࡁ設置࡛ࢆ感知器流入出路 

信号制御  １８I  ࡇࡿ能࡛あྍࡀ改造ࡢ

 

 特ᚩࡢ࣒ࢸࢫࢩ (7。

ࡀࡇࡃ࠾࡚ࡋ出力ࢆ青灯色ࡢ進行方向ࢫࣂࠊ࡛ࡲࡿࡍ到着交差点ࡀࢫࣂ

ྍ能࡛あࠋࡿ 

 

。8) 課題 

 対策ࡢ感知等ࢫࣂࡢ感知器 

流出側感知器࠾い࡚ࢫࣂ感知ࡀあࡓࡗ場合ࠊ保持࡚ࢀࡉいࡿ現示ࡀ解除

現ࠋࡿえࢆ影響࡞ࡁ大交通流ࡎࢀࡉ表示ࡀ青信号ࡢࡵࡓࡢ交通ࠊࡎࢀࡉ

示保持時間᭱ࡢ大時間ࢆ設ࢫࣂࠊࡅ感知時᭱ࡣ大時間࡛現示保持ࡀ解除ࢀࡉ

 ࠋࡿࡁ࡛ࡃࡉᑠࢆ影響࡛ࡇࡿࡍうࡼࡿ

 

  

䠓 䠔 䠕 䠍䠌 䠍䠍 䠍䠎 䠍䠏 䠍䠐

㻝P

㻝

㻞

㻟P

㻟

ステップ

灯器
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。重) 今後ࡘい࡚ 

ᮏ方式ࡢ実現性ࠊᮏ制御ࢆᑟ入ࡓࡋ㝿えࡿ影響等ࢆ検討ࠋࡓࡋ 

 

 実現性 

ᮏ高ᗘ案ࠊࡣ列車連動信号機㸭踏ษ信号機等࡛ࠊ実現࡚ࡋいࡿ制御࡛あࠋࡿ 

集中制御࠾࢚ࣜい࡚ࠊࡶ現示ࡢ早出ࠊࡋ保持ࢆ行う直前保Ᏻ動作移行

 ࠋࡿあࡀ実績ࡿい࡚ࡋ実現࡛ࡇ行うࢆ制御ࠊࡋ

現示早出ࢆࡋ行う㝿ࡣ階梯ࢆ飛ࠊࡍࡤ現示ࡢ保持ࢆ行う㝿ࡣ監視時間ࢆ超え

必ࡀ改修ࡢ中央装置ࠊࡣ࡛ࡲࡲࡢ遠隔動作ࠊ࡛ࡢࡿあࡀࡇ行うࢆ階梯保持ࡓ

要ࡿ࡞考えࠊࡵࡓࡢࡇࠋࡿࢀࡽ現状࡛ࠊࡣ保Ᏻ動作ࠊ࡚ࡋ現示ࡢ早出ࠊࡋ

保持ࢆ行࡚ࡗいࠋࡿ 

ࢫࣂࠊࡾ制御࡛あࡢ前提࡛ࡿい࡚ࢀࡽえࡀ高い優ඛᗘࡋ対列車ࠊࡋࡋ

検討࡞い࡚十ศࡘࡇい࡞ࡁ࡛ࡣࡇࡿえࢆ優ඛᗘࡢ等ྠ列車ࡋ対

 ࠋࡿ必要࡛あࡀ

 

 影響ࡢ㝿ࡓࡋ考慮ࢆᑟ入 

集中制御ࠊࡣ࡛࢚ࣜ現示ࡢ早出ࠊࡋ保持ࢆ行うࠊ࡛ࡇ系統ࡀ大ࡃࡁ乱ࢀ

 ࠋࡿࢀࡽ考えいࡁ大ࡀ影響࡚ࡋ対般車୍ࠊࡵࡓࡿ

現示ࡢ早出ࠊࡋ保持ࢆ行うࠊྠࡵࡓ ୍方向ࡈࣝࢡࢧࡀࢫࣂࡢ来ࡓ場合ࠊ

非優ඛ側青信号ࡀ表示୍ࠊࡾ࡞ࡃ࡞ࢀࡉ般車対ࡢ࡚ࡋ影響ࡀ大ࠋࡿ࡞ࡃࡁ 

確保࡛ࡀ定時性ࠊࡣࢫࣂࡿࡅཷࢆ恩恵ࡢ制御ࠊࡵࡓࡿ࡞制御ࡢ優ඛ᭱ࢫࣂ

ࡿえ般車୍ࠊࡣ場合ࡿࡍᑟ入ࠊࡀࡿ࡞ࡇࡿࡍ向ୖࡃࡁ大ࡣ利便性ࠊࡁ

影響ࢆ十ศ考慮ࡿࡍ必要ࡀあࠋࡿ 

 

ୖグࡢࠊ検討結果ࢆ踏ࡲえࠊ交通ࡢ影響ࡀ大ࡁいࠊࡽࡇ高ᗘ機能

案ࡣ࡚ࡋ採用࡞ࡋいࠋࡓࡋࡇ 
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」.「 高ᗘ方針 

」.「.1 要件要件ࡢ優ඛ࡙ࡅ 

 昨ᖺᗘ調査結果や今ᖺᗘࣜࣄࡢンࢢ及び検討結果ࠊࡶࢆＰ㹒Ｐ㹑高ᗘࡿࡅ࠾

要件要件ࡢ優ඛࣞࢆࣝ࣋表 」.「.1-1  ࠋࡓࡋ整理うࡼࡢ

࠾࡞  ３Ｔ.重 ࡾࡼ隊列走行ࠊࡁ確保࡛ࡀ停ࢫࣂࡢࡵࡓࡢ隊列走行ࠊࡣ࡚ࡋ㛵隊列走行ࡢ

乗客ࡢ乗降時間ࡀ短縮࡛ࡀࡇࡿࡁ前提࡛あࠋࡿ 

 

             表 」.「.1-1 Ｐ㹒Ｐ㹑高ᗘࡢ要件優ඛ࡙ࡅ 

３Ｔ 要 件 優ඛࣞࣝ࣋ 

1 無線通信ࢆࢺࢵ࣓ࣜࡢ生ࠊࡋ優ඛ制御ࡢ性能ࢆ改善ࡇࡿࡍ

 ࠋ

２判８T 

「 1 ྎ࡛複数ࡢ流入路ࠊࡋ࣮ࣂ࢝ࢆ機器費ࠊᕤ事費等ࢆ削減ࡿࡍ

 ࠋࡇ

２判８T 

いࡉᑠࡀ改修費用ࡢ㸦既Ꮡ機器ࡇい࡞少ࡀ構築費用࣒ࢸࢫࢩ 「

 ࠋ㸧ࡇ
２判８T 

 Ｐ㹒Ｐ㹑ࡢ適用範ᅖࢆ広ࠋࡇࡿࡆ  

 流入路 ２判８Tࡿあࡢ停ࢫࣂ  4

5 ග࣮ࣅコンࢆ設置࡛࡞ࡁい流入路。橋ࠊ高架㐨路等) ２判８T 

6 車載機࠾い࡚青信号࡛交差点ࢆ通過ุ࡛ࡿࡁ断࡛ࡇࡿࡁ

 ࠋ

２判８T 

7 信号情報ࢆ提供࢚ࠊࡋコࣈࣛࢻやࡾࡺ運転ࢆ支援ࡇࡿࡍ

 ࠋ

WA３T 

8 優ඛ制御ࡢ効果ࢆ把握࡛ࡿࡁ機能ࢆ᭷ࠋࡇࡿࡍ WA３T 

重 隊列走行ࢫࣂࡿࡍ対ࠊ࡚ࡋ隊列ࡲࡲࡢ交差点ࢆ通過࡛ࡼࡿࡁ

う優ඛ制御ࠋࡇࡿࡍ 

WA３T 
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」.「.「 高ᗘＰ㹒Ｐ㹑ᑟ入方針 

 ン࣮ࢱࣃ構ᡂ࣒ࢸࢫࢩ (1。

高ᗘＰ㹒Ｐ㹑࣒ࢸࢫࢩࡢ構ᡂ࣮ࢱࣃン࡚ࡋ௨ୗࡢ㸲࣮ࢱࣃンࡀ考えࠋࡿࢀࡽ 

各案ࢺࢵ࣓ࣜࡶ㸭ࡀࢺࢵ࣓ࣜࢹあࠊࡾ現段階࡛ࡣ定性的࡞評価ࢆ行ࠊࡀࡓࡗ定㔞

的࡞比較࡞ࡁ࡛ࡀい࣮ࢱࣃࡢࠊࡵࡓンࡼࡀいࡣ言及࡛࡞ࡁいࢺࢵ࣓ࣜࢹࠊࡓࡲࠋ

 ࠋࡿあࡀ能性ྍࡿ変わࡀ評価࡛ࡇࡿࡍ支援策࡛解決࡞政策的ࠊ࡚ࡋ対

 

表  比較ࢺࢵ࣓ࣜࢹ㸭ࢺࢵ࣓ࣜࡿࡼ構ᡂ࣒ࢸࢫࢩ 1-」.」.「

ࣃ

ࢱ

｜

ン 

 評価 ࢫࣂ ࣛࣇン

ග࣮ࣅコン 
700２－川

無線機 

現車載

機 

700２－川

車載機 

ﾏﾙﾁ通信

車載機

 ࢺࢵ࣓ࣜ：２

 旧 新 ࢺࢵ࣓ࣜࢹ：（

1 ○ 㸫 㸫 ○ 㸫 㸫 
２：新࡞ࡓ投資ࡀ要 

い࡞ࡁ期待࡛ࡀ向ୖࢫࣅ࣮ࢧ：（

「 ○ 㸫 ○ ○ ○ 㸫 
 投資᭱ᑠࡢ側ࣛࣇン：２

ࠋいࡁ大ࡀ整備負担ࡢ側ࢫࣂ：（

」 㸫 㸫 ○ 㸫 ○ 㸫 

 ࠋ整備負担ᑠࡢ側ࢫࣂ：２

  ග࣮ࣅコン設置条件ࡢ制約

地ࠊ橋ୖࠊ㸦柱ࠋࡿ࡞ࡃ無ࡀ

ୗ埋等㸧 

活用ࡀ側࡛既Ꮡ資産ࣛࣇン：（

 ࠋい࡞ࡁ࡛

4 。○) ○ ○ 㸫 㸫 ○ 

 充実ࡢෆ容ࢫࣅ࣮ࢧ：２

車載機ࠊ整備負担大ࡢ側ࢫࣂ：（

 開Ⓨ費大ࡢ

注㸯㸧ග࣮ࣅコン͆ࡢ旧͇ࠊࡣ従来方式࡛ࣜࣉࢵࡢࡽࢫࣂンࡅࡔࢡ用いࡿࢀࡽ場

合ࢆ指ࠋࡍ 

   高ᗘ࣮ࣅコンࢆ設置ࠊࡶ࡚ࡋ使い方࡚ࡋ従来࡛ࡌྠあࠊ͆ࡤࢀ 旧͇ࠋࡿࡍ 

   ග࣮ࣅコン͆ࡢ新͇ࠊࡣ路線信号情報ࣈ࣮ࣟࣉࠊ情報等ࡢ従来ࡢග࣮ࣅコン࡞

い機能ࢆ使うࢆࡇ指ࠋࡍ 

注㸰㸧ࢳ࣐ࣝ通信車載機ࠊࡣ高ᗘ࣮ࣅコン 700MHz 帯無線路側機ࡢ両方通信ྍ能

࡛あࠊࡾ両者ࢆ融合ࡓࡋ車載機ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉンࢆ᭷ࡿࡍ車載機ࢆ指୍ࠋࡍ般車両

ࡢ 700MHz 帯車載機ࡢ普及ࡀ進࢙࢘ࢻ࣮ࣁࠊࡳコࡀࢺࢫపୗࡓࡋ場合ࢱࡢࡇࠊ

 ࠋࡿࡁ期待࡛ࡀ実用ࡢ車載機ࡢࣉ
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。「) ᑟ入路線ࢫࣂ運用ࢆ考慮ࡓࡋ推奨࣒ࢸࢫࢩࡿࡍ構ᡂ࣮ࢱࣃン 

表ࢆン࣮ࢱࣃ構ᡂ࣒ࢸࢫࢩࡿࡍ推奨ࠊࡽ観点ࡢ車載機整備ࡢ会社ࢫࣂ 」.「.「-「 

示ࡿࡁ࡛ࠋࡍ限ࠊࡾ車載機整備費用ࡢᏳい構ᡂࢆ推奨ࢫࣂࠋࡿࡍ会社࠾い࡚700２ࠊ－川

帯無線通信ࢆ活用ࡿࡍ新設路線࠾い࡚ࠊ運行ࢆࢫࣂࡿࡍ限定࡛ࡿࡁ場合ࡣ運行ࣂࡿࡍ

ࡢࢫ 700２－川 帯車載機ࡢ整備࡛ࡼいࠊࡀ限定࡛࡞ࡁい場合ࢫࣂࡢ࡚ࡍࡣ車載機ࢆ

整備ࡀࡇࡿࡍ必要ࠊࡓࡲࠋࡿ࡞既ᏑࡢＰ㹒Ｐ㹑路線ࡀあࡿ場合ࠊࡣ従来ࡢ車載機

追ຍ࡚ࡋ 700２－川 車載機ࡢ整備ࡀ必要ࢫࣂࠊࡾ࡞会社ࡢ負担ࡀ懸念ࠋࡿࢀࡉᏳ価࣐࡞

 ࠋࡿ࡞࣮࢟ࡢ普及ࡀうࡿࡁ開Ⓨ࡛ࡀ通信車載機ࢳࣝ

 

表 」.「.「-「 推奨࣒ࢸࢫࢩࡿࡍ構ᡂ࣮ࢱࣃン 

対象路線ࡢࢫࣂ

㛵係 

ᑟ入路線 

限定࡛ࡿࡁ 限定࡛࡞ࡁい 

新設路線 

既ᏑＰ㹒Ｐ㹑路線ࡋ࡞ 
ン࣮ࢱࣃ 」 ン࣮ࢱࣃ 推奨ࢆ 」  推奨ࢆ

新設路線 

既ᏑＰ㹒Ｐ㹑路線あࡾ 
ン࣮ࢱࣃ 」  推奨ࢆ

ン࣮ࢱࣃ 「  推奨ࢆ

Ᏻ価࡞車載機ࡀ開Ⓨ࡛ࢀࡁ

 ࠊࡤ

ン࣮ࢱࣃ 4  推奨ࢆ

既Ꮡ路線ࡢ高ᗘ 

ン࣮ࢱࣃ 「  ࠊ推奨ࢆ

Ᏻ価࡞車載機ࡀ開Ⓨ࡛ࢀࡁ

ン࣮ࢱࣃࠊࡤ 4  推奨ࢆ

ン࣮ࢱࣃ 「  ࠊ推奨ࢆ

Ᏻ価࡞車載機ࡀ開Ⓨ࡛ࢀࡁ

 ࠊࡤ

ン࣮ࢱࣃ 4  推奨ࢆ

 

。」) 㔜要交差点௨እ࡛ࡢ 700２－川 帯無線機ࡢ整備 

    ග࣮ࣅコンࡾࡼ 700２－川 帯無線機ࡀᏳ価࡞場合㸦通信ࡿࡁ࡛࣮ࣂ࢝ࡾࡼ範ᅖࡀ広ࠊࡃ

複数ࡢග࣮ࣅコンࢆ㸯ྎࡢ無線機࡛ࡵࡓࡿࡁ࡛࣮ࣂ࢝㸧ࠊග࣮ࣅコンࡢ設置条件ࡀ厳ࡋ

ࡾࡼン㸱࣮ࢱࣃࠊ地ୗ埋等㸧ࠊい橋ୖ࡞ࡁい場合㸦建柱࡛࡞ࡁ設置࡛置࡞適᭱ࡃ

ࡶ࡚ࡗ㔜要交差点௨እ࡛あࠊࡣ場合ࡿࡁ࡛ࡃపࢆ車載機整備費用ࡢ側ࢫࣂ 700２－川 帯無

線機ࡢ整備ࢆ推奨ࠋࡿࡍ 
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」.」 実現ࡁࡍ機能ࡢ選択 

表 」.「.1-1 1.「ࠊࡣ要件ࡓࢀࡉい࡚整理࠾ 項ࡢ各高ᗘ案ࡾࡼ実現ࠋࡿࢀࡉ両者ࡢ

㛵係ࢆ表 」.」-1  ࠋࡍ示

要件ࠊ及び࣒ࢸࢫࢩ実現向ࡓࡅ技術課題ࡢ解決ࡢ観点ࠊࡽ௨ୗࡢ機能ࢆ優ඛ࡚ࡋ実

現ࡁࡍ機能࡚ࡋ選択ࠋࡿࡍ 

   ࣭700２－川 帯活用優ඛ制御 

   ࣭信号情報提供ࡿࡼＰ㹒Ｐ㹑高ᗘ 

   ࣭Ｐ㹒Ｐ㹑効果確認࣒ࢸࢫࢩ 

 

表 」.」-1 高ᗘ案ࡿࡼ要件ࡢ実現 

No 

        機能 

 

要 件 

700２－川

帯活用

優ඛ制

御 

信号情報

提供ࡼ

Ｐ㹒Ｐࡿ

㹑高ᗘ

隊列走

行Ｐ㹒

Ｐ㹑 

走行経

路ูࣂ

優ඛࢫ

Ｐ㹒Ｐ

㹑効果

確認ࢩ

 ࣒ࢸࢫ

交差点

連動ࣂ

優ඛࢫ

1 

無線通信ࢆࢺࢵ࣓ࣜࡢ生

改ࢆ性能ࡢ優ඛ制御ࠊࡋ

善ࠋࡇࡿࡍ  

◎ ― ― ○ ― ○ 

2 

1 ྎ࡛複数ࡢ流入路ࣂ࢝ࢆ

ࢆᕤ事費等ࠊ機器費ࠊࡋ࣮

削減ࠋࡇࡿࡍ  

○ ○ ○ ○ ○ ○ 

3 

࡞少ࡀ構築費用࣒ࢸࢫࢩ

いࡇ㸦既Ꮡ機器ࡢ改修費

用ࡀᑠࡉいࡇ㸧ࠋ  

○ ○ ○ ○ ○ ○ 

 
Ｐ㹒Ｐ㹑ࡢ適用範ᅖࢆ広

ࠋࡇࡿࡆ  
      

流入路ࡿあࡢ停ࢫࣂ  4  ◎ ― ○ ― ― ― 

5 

ග࣮ࣅコンࢆ設置࡛ࡁ

高架㐨ࠊい流入路。橋࡞

路等) 

◎ ○ 〇 ― ― ○ 

6 

車載機࠾い࡚青信号࡛

交差点ࢆ通過ุ࡛ࡿࡁ

断࡛ࠋࡇࡿࡁ  

― ◎ ○ ― ― ― 

7 

信号情報ࢆ提供࢚ࠊࡋコࢻ

支ࢆ運転ࡾࡺやࣈࣛ

援ࠋࡇࡿࡍ  

― ◎ ― ― ― ― 

8 
優ඛ制御ࡢ効果ࢆ把握࡛

 ࠋࡇࡿࡍ᭷ࢆ機能ࡿࡁ
― ― ― ― ◎ ― 

9 

車群走行ࢫࣂࡿࡍ対ࡋ

通ࢆ交差点ࡲࡲࡢ車群ࠊ࡚

過࡛ࡼࡿࡁう優ඛ制御ࡍ

 ࠋࡇࡿ

○ ○ ◎ ― ― ― 

注㸧◎ࠊࡣ各要件ࢆ主実現ࡿࡍ高ᗘ案࡛あࢆࡇࡿ示ࠋࡍ 
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 基ᮏ設計࣒ࢸࢫࢩ.4

ࡇࡿࢀ行わࡀ実証試験ࡾࡼࣝࢹ実証試験ࣔࡵࡓࡿࡍ実用ࢆ高ᗘ案ࠊࡣ࡛ࡇࡇ

及࣮ࢱンࢭ交通管制ࡢ警視庁ࡣࣝࢹ実証試験ࣔࠋࡿࡍい࡚グ述ࡘ基ᮏ設計ࡓࡋ前提ࢆ

び路側整備ࡀࡇࡿࢀࡉ計⏬࡚ࢀࡉいࠊࡣ࡛ࡇࡇࠋࡿ௨ୗࡢ条件ࢆ考慮ࡿࡍ௨እࠊࡣ主

 ࠋࡿࡍい࡚グ述ࡘ様ࡿ㛵わእ部要件

  ࣭警視庁ࡿࡅ࠾信号制御機ࠊࡣ中央装置࣒ࢱࣝࣜࡾࡼ制御ࠋࡿࢀࡉ 

   信号制御機୍ࠊࡣ部ࡢ感応制御ࢆ除ࡁ青時間等ࢆ制御࡞ࡋいࠋ 

 

 機能࣒ࢸࢫࢩ 4.1

選択ࡢ機能ࡁࡍ実現 「.「ࠕ 表ࡽ観点ࡢ機能࣒ࢸࢫࢩࠊࡋ㛵機能ࡓࡋい࡚選択࠾ࠖ

4.1-1  ࠋࡓࡋ整理うࡼࡍ示

 

表  機能୍覧࣒ࢸࢫࢩ 4.1-1

機能ྡ ㄝ 明 

ࠋࡇࡿ行えࡀ優ඛ制御ࢫࣂࠊࡁ基࡙優ඛ要求ࡿࡍ信ཷࡽ優ඛ制御 ࣭車載機ࢫࣂ

࣭複数ࡢ仮想࣮ࣅコン置ࠊࡾࡼ青延長制御ࠊ赤短縮制御ࡀ行えࡇࡿ

 ࠋ

࣭仮想࣮ࣅコン置ࡣ 700２－川 帯無線機ࡢ通信範ᅖ࠾い࡚ࠊ任意設

定࡛ࠋࡇࡿࡁ 

࣭仮想࣮ࣅコン置ࡽ停Ṇ線ࡢ࡛ࡲ到着時間ୖࠊࡣ流側ࡢ仮想࣮ࣅコ

ン࡛ࡣᖹ均的࡞実勢㏿ᗘࢆ用いࠊୗ流側ࡢ仮想࣮ࣅコン࡛ࡢࢫࣂࡣ走

行㏿ᗘపୗࢆ想定ࢪ࣮࣐ࡋンࢆ持ࡓࡏࡓ設計㏿ᗘࢆ用い࡚算出ࡓࡋ

値ࢆ用いࠋࡇࡿ 

ࡀ停ࢫࣂ流入路ࠊࡤࢀ定௨ୖ࡛あ୍ࡀ距㞳ࡢ࡛ࡲ停Ṇ線ࡽ停ࢫࣂ࣭

あࢫࣂࡶ࡚ࡗ優ඛ制御ࡀ行えࠋࡇࡿ 

信号交差点走行

支援 

 

ࢫࣂࠊࡽ自車置情報ࢫࣅ࣮ࢧࠊ信号情報ࡿࡍ信ཷࡽࣛࣇン࣭

優ඛ制御ࢆ予測ࠊࡋ予測情報基࡙ࠊࡁ交差点走行支援ࢆ行うࠋࡇ

࣭ୗ流交差点ࡀ通過ྍ能ุ断ࠊࡋ状況応࣮ࣂࣛࢻ࡚ࡌ情報提供

ࠋ赤信号減㏿支援㸧ࠊ赤信号ຍ㏿抑制支援ࠊ㸦信号通過支援ࡇ行うࢆ

Ｐ㹒Ｐ㹑効果確

認 

࣭管制࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚ࢫࣂࠊ優ඛ制御ࡢᡂຌ࣭失敗ุࢆ定ࠊࡋ制御効

果ࢆ確認࡛ࠋࡇࡿࡁ 

࣭車載機࠾い࡚ࢫࣂࠊ優ඛ制御ࡢᡂຌุࢆ定࣮ࣂࣛࢻࠊࡋ通知࡛

 ࠋࡇࡿࡁ
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 優ඛ制御ࢫࣂ 4.1.1

川－700２ 1.1.「ࠕ  路車無線通信ࢆ活用ࡓࡋＰ㹒Ｐ㹑高ᗘࠖグ載࡚ࢀࡉいࢫࣂࡿ優ඛ制

御機能ࢆ実現ࠋࡇࡿࡍ 

ᅗࠋࡿࡍい࡚補足ࡘ優ඛ制御ࢫࣂࡢ場合ࡿあࡀ停ࢫࣂ流入路ࠊࡣ࡛ࡇࡇ  4.1.1-1 

ࡓࡋ㏿程ᗘຍࡿあࡀࢫࣂࠊࡣコン置࣮ࣅ仮想ࠋࡍ示ࢆ㛵係ࡢコン置࣮ࣅ仮想停ࢫࣂ

置ࠊ࡛ࡇࡿࡍ仮想࣮ࣅコン置ࡽ停Ṇ線ࡢ࡛ࡲ走行時間ࡀᏳ定ࡀࡇࡿࡍ期待࡛

 ࠋࡿࡁ

 ග࣮ࣅコンࡿࡼＰ㹒Ｐ㹑࡛ࡣ流入路ࢫࣂ停ࡀあࡿ場合ࠊ当ヱ交差点࠾い࡚制御ࢆ

行うࡣࡇ困㞴࡛あࡼࡢࡇࠊࡀࡓࡗう 700２－川 路車無線通信ࢆ活用ࢫࣂࠊ࡛ࡇࡿࡍ停ࢆ

᭷ࡿࡍ交差点࠾い࡚ࡶ優ඛ制御ྍࡀ能ࠋࡿ࡞  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ  㛵係ࡢコン置࣮ࣅ仮想停ࢫࣂ 4.1.1-1

 

4.1.「 信号交差点走行支援 

ࡿい࡚ࢀࡉグ載Ｐ㹒Ｐ㹑高ᗘࠖࡿࡼ信号情報提供 」.1.「ࠕ  700㹋㹆ｚ帯路側無線

活用型ࢆ実現ࠋࡇࡿࡍ 

 

信号交差点走行支援ࠊࡣ交差点ࡢ接近࣑ࢱンࠊࢢ及びୖ流࡛ࡢⓎ進置応࡚ࡌ㸲

具体的ࠊࡀࡿࡍい࡚補足ࡘ支援ෆ容ࡢ࣮ࣂࣛࢻࠊࡣ࡛ࡇࡇࠋࡿࢀࡽ考えࡀ支援ࡢࡘ

 ࠋࡿࡍࡢࡶࡿࢀࡉ決定開Ⓨ時ࡢ車載機ࡣ㹆㹋㹇࡞

 

。1) 青信号ࡽ赤信号変࣑ࢱࡿࡍンࡢ࡛ࢢ信号通過支援 

信号ࡀ青ࡽ赤変わ࣑ࢱࡿンࢆࢢ想定ࠋࡿࡍＰ㹒Ｐ㹑制御ࡾࡼ青信号ࡀ延長ࡉ

 ࠋࡿࡁ࡛ࡀࡇࡿࡍ通過ࢆ信号ࡃ࡞ࡇࡿࡍ㏿減ࡣࢫࣂࠊࢀ

ࠋいࡋࡲ望ࡀࡇࡿࡍ㏿減ࡕ直ࡣ場合ࡓࡗ࡞黄信号ࠊࡵࡓ長いࡀ制動距㞳ࡣࢫࣂ

ࠊ୍ࡵࡓࡢࡑ 部ࠊࡣ࣮ࣂࣛࢻࢫࣂࡢ歩行者用信号ࡀ赤信号変わ࣑ࢱࡿン࡛ࢢ車両

用信号ࡢ青信号ࡢṧࡾ時間ࢆ予測࡚ࡋいࠋࡿＰ㹒Ｐ㹑制御࡛ࠊࡣ歩行者用信号ࡀ赤信号

行ࡀ予測ࡢࡇࠊࡵࡓࡿあࡀ場合ࡿ変わࡀ時間ࡿࡍ変赤信号ࡀ車両用信号ࠊ変後

え࡞い交差点ࡀあࡀ࣮ࣂࣛࢻࠋࡿᏳ心࡚ࡋ交差点ࢆ通過࡛ࡼࡿࡁう信号情報ࢆ用い࡚ࠊ

 ࠋいࡋࡲ望ࡀࡇࡿࢀ行わࡀ支援࣮ࣂࣛࢻ

 

路側機

 

あࡿ程ᗘຍ㏿ࡓࡋ

置仮想࣮ࣅコンࢆ

置ࠊࡁ優ඛ要求ࡿࡍ  
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ᅗ  動作例㸯ࡢ信号通過支援ࡢࢫࣂ  1-」.4.1

 

。「) 赤信号ࡽ青信号変࣑ࢱࡿࡍンࡢ࡛ࢢ信号通過支援 

信号ࡀ赤ࡽ青変わ࣑ࢱࡿンࢆࢢ想定ࠋࡿࡍ信号通過支援情報ࡣࢫࣂࠊࡾࡼ

୍般ࡢ車両ࡾࡼ早ࡵ減㏿ࢆ行いࡽࡉࠊ青信号ࡀ早ࡃ出ࠊ࡛ࡇࡿ交差点手前ࡽ

ຍ㏿ࡿࡍ動作ࡀ期待ࠋࡿࢀࡉ 

Ｐ㹒Ｐ㹑制御࠾い࡚ࠊࡣ信号交差点向࡚ࡅ走行中ࠊ仮想࣮ࣅコン置ࢆ通過時

赤信号ࠊࡣ流࡛ୖࡾࡼコン置࣮ࣅ仮想ࠋࡿࢀࡉ短縮ࡀ赤信号ࡾࡼＰ㹒Ｐ㹑制御

コン置࣮ࣅ仮想ࠊ場合ࡓࡋ提供ࢆ推奨㏿ᗘࡓࡌ応ࢀࡑࠊࡋ断ุࡿࡍ停Ṇࡾࡼ

早い推奨ࡾࡼࠊࡽࡇࡿ࡞ࡃ早ࡀࢢン࣑ࢱ青開始ࡾࡼ赤信号短縮ࠊ通過後ࢆ

㏿ᗘࡀ必要ࡀࢫ࣮ࢣࡿ࡞考えࠋࡿࢀࡽ推奨㏿ᗘࡀ短時間࡛変࡞ࡋいࡼう配慮ࡉ

 ࠋいࡋࡲ望ࡀࡇࡿࢀ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ᅗ  動作例㸰ࡢ信号通過支援ࡢࢫࣂ  」-」.4.1

 

。」) 赤信号ຍ㏿抑制支援 

信号交差点向࡚ࡅຍ㏿中ࠊ停Ṇ線到㐩時信号ࡀ赤ࡀࡇࡿ࡞予想ࡿࢀࡉ場

合要࡞ຍ㏿ࢆ抑制ࡼࡿࡍう࡞走行支援情報㸦ࣝࢭࢡ踏込ࡳ㔞ప減等㸧ࢆ提供

ࣂࠋいࡼ考え方࡛ࡌྠ支援方法ࡿࡍ対般車両୍ࠊࡣᮏ支援ࡿࡍ対ࢫࣂࠋࡿࡍ

多いࡀ㢖ᗘࡿࢀࡉ活用᭷効ࡀᮏ支援ࠊࡵࡓࡿあࡀ停車ࡢ停࡛ࢫࣂࠊࡣ場合ࡢࢫ

考えࠋࡿ 

 
   

５T５８ 制御あࠊࡾ支援ࡋ࡞

５T５８ 制御あࠊࡾ支援あࡾ

停Ṇ線 信号交差点

赤短縮ࢆ᭷効活用ࠊࡋ停Ṇࡿࡍ 
 通過ࢆ交差点ࡃ࡞ࡇ

 

５T５８ 制御あࠊࡾ支援ࡋ࡞

５T５８ 制御あࠊࡾ支援あࡾ

停Ṇ線 信号交差点

青信号延長ࢆ᭷効活用ࠊࡋ減㏿ࡿࡍ 
 通過ࢆ交差点ࡃ࡞ࡇ
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ᅗ 4.1.「-」  赤信号ຍ㏿抑制支援ࡢ動作例 

。4) 赤信号減㏿支援 

信号交差点向࡚ࡅ走行中ࠊ停Ṇ線到㐩時信号ࡀ赤ࡀࡇࡿ࡞予想ࡿࢀࡉ場合

ࡍ提供ࢆ等㸧ࣇ࢜ࣝࢭࢡ走行支援情報㸦࡞うࡼࡿࡁ開始࡛ࢆ㏿減ࡢࡵ早࡛や⦅

 ࠋいࡼ考え方࡛ࡌྠ支援方法ࡿࡍ対般車両୍ࠊࡣᮏ支援ࡿࡍ対ࢫࣂࠋࡿ

 赤信号減㏿支援ࠊࡣࡢ支援比ࠊ停Ṇ線ࡾࡼࡽ遠ࡃ㞳ࡓࢀ置࡛支援ࢆ開始

川－700２ࠊࡾあࡀ必要ࡿࡍ 帯ࡢ通信距㞳ࡀ制約ྍࡿ࡞能性ࡀあࠊࡵࡓࡿ支援実現ࡢ適

否ࡢ検討ࡀ必要࡛あ࠾࡞ࠋࡿ赤信号減㏿支援ࡢ実現ࡀ困㞴࡛あࡿ場合࡛あࠊࡶ࡚ࡗ類

似ࡿࡍ支援࡛あࡿ信号見落ࡋ防Ṇ支援ࡘい࡚ࡣ実現ࡀࡇࡿࡍ望ࡋࡲいࠋ 

ᅗ 4.1.「-4  赤信号減㏿支援ࡢ動作例
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4.1.」 Ｐ㹒Ｐ㹑効果確認 

管制࠾࣒ࢸࢫࢩい࡚1.5.「ࠕ Ｐ㹒Ｐ㹑効果確認࣒ࠖࢸࢫࢩグ載࡚ࢀࡉいࡿ機能ࢆ実

現࠾࡞ࠋࡇࡿࡍ費用対効果ࡢ観点ࠊࡽග࣮ࣅコンࡿࡼ走行履歴集ࡣ実現ࠊࡎࡏ㹇

㹒㹑路側機ࡾࡼ交差点通過ุࢆ定ࡿࡍ方式ࠋࡿࡍ 

 車載機࠾い࡚ࠊ効果確認ࢆ行う方法ࡘい࡚௨ୗ示ࠋࡍ交差点通過時当ヱ交差点

࡛Ｐ㹒Ｐ㹑制御ࡢ効果ࡀあࡓࡗうࢆ信号情報ࠊ停Ṇ線通過࣑ࢱンุࡽࢢ定ࡍ

 ࠋࡿ

 

。1) 青延長ࡿࡼ通過ุ定 

     青延長時間中通過ࡓࡋ場合ࠊＰ㹒Ｐ㹑効果あุࡾ定ࠋࡿࡍ短縮ࡓࡋ旅行時間

 ࠋࡿ࡞赤信号時間ศࡢ次ࠊࡣ

       ᅗ 4.1.」-1 00Ｒ「ࠊࡣᅗ࡛ࡢࡇࠋࡍ示ࢆ例ࡓࡁ通過࡛ࡀࢫࣂࠊࢀࡉ延長ࡀ青信号

置停Ṇ線ࡀあࡀࢫࣂࠊࡾᕥࡽ右走行ࠋࡿࡍ”当初”ࡀࢫࣂࠊࡣ通過࡞ࡋい場合

第”ࠊ”第㸯通過後”ࠋࡍ示ࢆࢢン࣑ࢱ信号ࡢ 「 通過後”ࢀࡒࢀࡑࠊࡣ第㸯仮想࣮ࣅコ

ン通過後ࡢ信号࣑ࢱンࢢ第 「 仮想࣮ࣅコン通過後ࡢ信号࣑ࢱンࢆࢢ示ࠊࡋ青信

号ࡀ延長࡚ࢀࡉいࡀࡇࡿศࠋࡿ 

  

    表 4.1.」-1  ࠋࡍ示ࢆ信号情報ࡢ停Ṇ線近

 

 

ᅗ 4.1.」-1 青信号ࡀ延長ࠊࢀࡉ通過࡛ࡓࡁ例 
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表 4.1.」-1 停Ṇ線近ࡢ信号情報 

距㞳。Ｒ) 時間㸦⛊㸧 

車両灯器情報 

備考 ᭱ᑠṧ⛊数

㸦⛊㸧 

᭱大ṧ⛊数

㸦⛊㸧 

「重0 「4.7 「.」 」.」  

」00 「5.6 1.4 「.4  

」10 「6.5 0.5 1.5  

」「0 「7.」 55 65 赤ṧ⛊数 

 

 

 算出ࢢン࣑ࢱ停Ṇ線通過 

㐨路線形情報自車置情報ࡽ停Ṇ線通過࣑ࢱンࢆࢢ算出ࠋࡿࡍ㹅㹌㹑㹑

置誤差ࢆ考慮ࠊࡋ停Ṇ線ࡾࡼୗ流置ุ࡛定ࡿࡍ必要ࡀあࠋࡿ 

     ᮏ例࡛6.5」ࠊࡣ  ࠋࡿ࡞ࢢン࣑ࢱ停Ṇ線通過ࡀ⛊

 

 算出ࢢン࣑ࢱ赤信号変 

    青信号ࡽ赤信号ࡢ変࣑ࢱンࢆࢢ算出ࠋࡿࡍ変࣑ࢱン᭱ࡣࢢ少ṧ⛊数

 ࠋࡿ用いࢆ

「.」 +⛊ 4.7」ࠊࡣ例࡛ࡢࡇ     ⛊ = 「7.0  ࠋࡿࡍࢢン࣑ࢱ赤信号変ࢆ⛊

      

 通過ุ定ࡢ青延長時間中  ࢘

青延長時間ࢆ算出ࠋࡿࡍ 

青延長開始࣑ࢱンࢢ＝赤信号変࣑ࢱンࢢ㸫㸦᭱大青延長時間㸫㸦᭱大ṧ⛊

数―᭱少ṧ⛊数㸧 

               ＝「7.0 – 。10.0 – 。「.4-1.4) ＝18.0 

         

い࡚࠾情報ࢫࣅ࣮ࢧＰ㹒Ｐ㹑ࠊࡣ大青延長時間᭱ࠊ࡛ࡇࡇ     10 い࡚ࡋ信ཷࢆ⛊

 ࠋࡿࡍࡢࡶࡿ

      青延長開始࣑ࢱンࡽࢢ赤信号変࣑ࢱンࡢࢢ間停Ṇ線ࢆ通過࡚ࡋいࡿ

 ࠋࡿࡍࡾＰ㹒Ｐ㹑青延長効果あࠊࡵࡓ

    次ࡢ赤᭱ࡢᑠṧ⛊数ࡢ 55  ࠋࡿࡍ旅行時間短縮効果ࢆ⛊
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。「) 赤短縮ࡿࡼ通過ุ定 

赤短縮時間中通過ࡓࡋ場合ࠊＰ㹒Ｐ㹑効果あุࡾ定ࠋࡿࡍ短縮ࡓࢀࡉ旅行時

間ࠊࡣ短縮ࡓࢀࡉ赤信号時間ศࠋࡿ࡞ 

ᅗ 4.1.」-「 表ࠋࡍ示ࢆ例ࡓࡁ通過࡛ࡀࢫࣂࠊࢀࡉ延長ࡀ青信号 4.1.」-「 停Ṇ線

近ࡢ信号情報ࢆ示ࠋࡍ 

ᅗ 4.1.」-「 赤信号ࡀ短縮後通過ࡓࡋ例 

表 4.1.」-「 停Ṇ線近ࡢ信号情報 

距㞳。Ｒ) 時間㸦⛊㸧 

車両灯器情報 

備考 ᭱ᑠṧ⛊数

㸦⛊㸧 

᭱大ṧ⛊数

㸦⛊㸧 

1重0 1「.6 1「.4 「「.4 第㸰仮想࣮ࣅコンୖࡾࡼ流

「00 1」.6 11.4 「1.4 第㸰仮想࣮ࣅコン通過 

「10 14.7 10.」 「0.」 

「「0 16.5 8.5 18.5 

「」0 18.重 6.1 16.1 

「」1 1重.8 5.「 5.「 㸦交差側黄色㸧 

「40 「7.重 。青ṧ⛊数) 。青ṧ⛊数) 

 赤信号短縮時間算出  

赤信号短縮時間᭱ࠊࡣ大ṧ⛊数ࡢ変ุࡽ断ࠋࡿࡍ 

「」0Ｒ 置࡛18ࠊࡣ.重+16.1 = 」5.0 予定࡛ࡿࡍ変青信号࡛ࢢン࣑ࢱࡢ

あࠋࡿ 

「」1Ｒ 置࡛1ࠊࡣ重.8+ 5.「 = 「5.0 予定࡛ࡿࡍ変青信号࡛ࢢン࣑ࢱࡢ

あࠋࡿ 

ࡀ赤信号ࠊࡽ結果ࡢࡇ 10 ⛊短縮ุࡀࡇࡓࢀࡉ定࡛ࠋࡿࡁ 

0

5

10

15

20

25

30

35

40

45

250 270 290 310 330 350

時
間

(⛊
㸧

距㞳(m)

交差点

当初

第1通過後 第2通過後

走行軌跡ࢫࣂ
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 構ᡂ࣒ࢸࢫࢩ 」.4

ᅗ 4.「-1  ࠋࡍ示ࢆ構ᡂᅗ࣒ࢸࢫࢩ

中央装置ࠊࡣ既Ꮡ࣒ࢸࢫࢩ改修ࡀຍえࢆࡇࡿࢀࡽ想定ࠋࡿࡍ 

信号制御機ࠊ㹇㹒㹑路側機及び車載機ࡣ実証試験ࣔࣝࢹ用新設ࢆࡇࡿࢀࡉ想定ࠋࡿࡍ 

ᅗ  構ᡂᅗ࣒ࢸࢫࢩ 1-」.4

中央装置

信号制御機 㹇㹒㹑路側機 車載機
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4.」 装置様 

4.」.1 㹇㹒㹑路側機 

。1) Ｐ㹒Ｐ㹑ࢫࣅ࣮ࢧ情報Ⓩ録 

Ｐ㹒Ｐ㹑ࢫࣅ࣮ࢧ情報ࢆ中央装置ࡽⓏ録࡛ࠋࡇࡿࡁ

。「) Ｐ㹒Ｐ㹑ࢫࣅ࣮ࢧ情報提供 

Ⓩ録ࡓࢀࡉＰ㹒Ｐ㹑ࢫࣅ࣮ࢧ情報ࠊࢆ少ࡶࡃ࡞㸯⛊毎路ࡽ車対࡚ࡋ提供ࡿࡍ

ࠋࡇ

。」) 信号情報提供機能

  信号制御機ࡽ 100Ｒ囲ごＨ 毎ཷ信ࡿࡍ信号情報基࡙ࠊࡁ路ࡽ車対࡚ࡋ信号情報

 ࠋࡇࡿࡍ提供ࢆ

少青時間᭱ࡓࢀࡉ更新ࠊ場合ࡓࢀࡉ更新ࡀᑠ青時間᭱ࡾࡼ青延長優ඛ制御時ࢫࣂ 

 ࡇࡿࢀࡉ映信号情報即ᗙࡀ

。4) 仮想࣮ࣅコン通過ุ定機能 

 車載機ࡢࡽ進行方向ࠊ置情報ࡽ仮想࣮ࣅコン置通過ุࢆ定ࠊࣜࡋ ࣒ࢱࣝ

 ࠋࡇࡿࡁ通知࡛ࢆコン通過࣮ࣅ仮想ࠊ࡚ࡋ対中央装置

 Ｐ㹒Ｐ㹑効果確認用仮想࣮ࣅコンࢆ設定࡛ࠋࡇࡿࡁ 

流出側ࡢ交差点対࡚ࡋ優ඛ要求ࡼࡿࡁ࡛ࡀう仮想࣮ࣅコンࢆ設定࡛ࠋࡇࡿࡁ 

4.」.「 中央装置 

 。1) Ｐ㹒Ｐ㹑ࢫࣅ࣮ࢧ情報Ⓩ録 

Ｐ㹒Ｐ㹑実施時間帯等ࡢ準静的࡞情報ࡀ変ࡓࡋ場合ࠊ㹇㹒㹑路側機Ｐ㹒Ｐ㹑࣮ࢧ

ࠋࡇࡿࡍⓏ録ࢆ情報ࡽ㸳ศ前ࡶࡃ࡞少ࡢ実施時間帯ࠋࡇࡿࡍⓏ録ࢆ情報ࢫࣅ

 優ඛ制御機能ࢫࣂ (」。

㹇㹒㹑路側機ཷࡽ信ࡓࡋ仮想࣮ࣅコン通過通知ཷࢆ信ࢫࣂࠊࡋ優ඛ制御ࡀ実施࡛

 ࠋࡇࡿࡁ

 仮想࣮ࣅコン置ࡣ各流入路㸰地点ࢆ設定࡛ࠋࡇࡿࡁ 

。」) グ録機能 

仮想࣮ࣅコン通過通知ࢆ履歴࡚ࡋグ録࡛ࠋࡇࡿࡁ 

。4) Ｐ㹒Ｐ㹑効果確認機能 

グ録࡚ࢀࡉいࡿＰ㹒Ｐ㹑効果確認用仮想࣮ࣅコン通過通知ࠊ及び現示⛊数履歴

 ࠋࡇう࡞行ࢆＰ㹒Ｐ㹑効果確認ࠊࡽ
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4.」.」 信号制御機 

。1) 信号制御機能 

ୖ装置ࡽ指௧ࡿࢀࡉ信号制御情報従ࠊ࡚ࡗ信号灯器ࢆ制御ࠋࡇࡿࡍ 

。「) 信号情報提供機能 

信号情報ࢆ 100Ｒ囲ごＨ 毎㹇㹒㹑路側機提供࡛ࠋࡇࡿࡁ 

4.」.4 車載機 

。1) Ｐ㹒Ｐ㹑優ඛ要求 

100Ｒ囲ごＨ 毎Ｐ㹒Ｐ㹑優ඛ要求ࢆ置情報共送信ࠋࡇࡿࡍ 

。「) 信号交差点走行支援 

 㹇㹒㹑路側機ཷࡽ信ࡓࡋ信号情報ࠊＰ㹒Ｐ㹑ࢫࣅ࣮ࢧ情報ࠊ及び自車置等ࢆ用い

行ࢆ信号交差点走行支援࡚ࡋ対࣮ࣂࣛࢻࠊࡋ推定ࢆ信号情報ࡢ停Ṇ線通過時ࠊ࡚

うࠋࡇ 

。」) Ｐ㹒Ｐ㹑効果確認 

 ࠋࡇࡿࡍ通知࣮ࣂࣛࢻࠊࡋ定ุࢆᡂຌࡢ優ඛ制御ࢫࣂ
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 規格ࢫ࣮࢙ࣇࢱン 4.4

 概要ࢫ࣮࢙ࣇࢱン 4.4.1

 ᅗ 4.4.1-1 ࢙ࣇࢱン各ࠋࡍ示ࢆࢫ࣮࢙ࣇࢱンࡿࢀࡉい࡚追ຍ࠾ࣝࢹ実証試験ࣔ

表ࢆ概要ࡢࢫ࣮ 4.4.1-1  ࠋࡍ示

 ᅗ  規定範ᅖࢫ࣮࢙ࣇࢱン 4.4.1-1

表  概要ࢫ࣮࢙ࣇࢱン 4.4.1-1

概 要 区ศ

ձ Ｐ㹒Ｐ㹑ࢫࣅ࣮ࢧ情報ࢆ新ࡓ規定ࠋࡿࡍヲ細1.「ࠕࡣ.「 信

号情報提供ࡿࡼＰ㹒Ｐ㹑高ᗘࠖࢆ参照ࠋࡇࡢ 
新規追ຍ

㐨路線形情報ࢫࣅ࣮ࢧࠊ支援情報ࠊ信号情報ࠊࡣ㹇㹒㹑路側機

無線式㹂㹑㹑㹑用通信ࣙࢩ࣮ࢣࣜࣉン規格㸦案㸧ࢆ採用ࠋࡿࡍ
既Ꮡ

ղ Ｐ㹒Ｐ㹑優ඛ要求ࢆ新ࡓ追ຍࠋࡿࡍヲ細ࠊࡣお」.1.1 700２－川

路車無線通信ࢆ活用ࡓࡋＰ㹒Ｐ㹑高ᗘＢࢆ参照ࠋࡇࡢ 
新規追ຍ

時刻情報ࠊ置情報ࠊ車両状態情報等700２ࠕࠊࡣ－川 帯㐨路交通

採ࢆࠖ ンࣛࢻ࢞ࢪ࣮ࢭࢵ実験用車車間通信࣓ ࣒ࢸࢫࢩ

用ࠋࡿࡍ 

既Ꮡ 

ճ Ｐ㹒Ｐ㹑ࢫࣅ࣮ࢧ情報ࢆⓏ録ࡀࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࡢࡵࡓࡿࡍ必要ࠋ 

中央装置ࡀ特Ṧ࡛あࠊࡵࡓࡿ現段階࡛ࠊࡣヲ細ࡣࢪ࣮ࢭࢵ࣓࡞

規定࡞ࡋいࠋ 

新規追ຍ

մ 仮想࣮ࣅコン通過ࢆ通知ࡀࢪ࣮ࢭࢵ࣓ࡢࡵࡓࡿࡍ必要ࠋ 

中央装置ࡀ特Ṧ࡛あࠊࡵࡓࡿ現段階࡛ࠊࡣヲ細ࡣࢪ࣮ࢭࢵ࣓࡞

規定࡞ࡋいࠋ

新規追ຍ

յ 中央装置࣒ࢱࣝࣜࡽ送ࡿࢀࡽ信号制御指௧ࠋ 

実証試験ࣔࡿࡅ࠾ࣝࢹ特Ṧ性࡞ࡣいࠊࡵࡓ既Ꮡ規格ࢆ採用ࡍ

 ࠋࡿ

既Ꮡ

ն 信号制御機ࡽ㹇㹒㹑路側機送信ࡿࢀࡉ信号情報ࠋ

実証試験ࣔࡿࡅ࠾ࣝࢹ特Ṧ性࡞ࡣいࠊࡵࡓ既Ꮡ規格ࢆ採用ࡍ

ࠋࡿ  路車協調型㹂㹑㹑㹑用交通信号制御機通信ࢩ࣮ࢣࣜࣉ

ࣙン規格

既Ꮡ

中央装置

信号制御機 IT８ 路側機 車載機

ձ

ղ

ճ

մ

յ

ն

凡例：

追ຍ࣓ࢪ࣮ࢭࢵ

既Ꮡ࣓ࢪ࣮ࢭࢵ
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4.4.「 通信ࢣ࣮ࢩンࢫ 

ᅗ 4.4.「-1 及びᅗ 4.4.「-「  ࠋࡍ示ࢆࢫンࢣ࣮ࢩ通信࡞主ࡿࡅ࠾࣒ࢸࢫࢩᮏࠊ

ᅗ 4.4.「-1  㹂㹑㹑㹑信号情報ࠊＰ㹒Ｐ㹑ࢫࣅ࣮ࢧ情報㛵ࡿࡍ通信ࢣ࣮ࢩンࢫ 

ᅗ 4.4.「-「  Ｐ㹒Ｐ㹑優ඛ要求８８８（ࠊ 信号情報㛵ࡿࡍ通信ࢣ࣮ࢩンࢫ 

Description 中央装置 信号制御機 㻵T㻿 路側機 車載機 

100ms 毎信号情報カ

ウントダウン 

D㻿㻿㻿 信号情報 D㻿㻿㻿 信号情報 

道路線形情報䚸 

Ｐ䠰Ｐ䠯サービス情報

信号制御指令

道路線形情報䚸Ｐ䠰Ｐ䠯サービス情報
静的情報䚸及び準静

的情報を 㻵T㻿 路側機

に登録 

中 央 装 置 䛿 信 号 制

御 指 令 を算 出 し䚸信

号制御機に送信 

信号制御機䛿䚸㻝 秒

毎に D㻿㻿㻿 信号情報

を 送 信 䚹 䠄 感 応 階 梯

䛷䛿 5㻜㻜ms 毎䠅 

㻵T㻿 路側機䛿䚸信号

情報未受信 時 に䛿䚸

㻝㻜㻜ms 毎に信号情報

を カ ウ ン ト 䝎 ウ ン し 䚸

車載機に送信 

Description 中央装置 信号制御機 Ｉ䠰䠯路側機 車載機 

D㻿㻿㻿 信号情報 

車載機䛿䚸㻝㻜㻜ms 毎

に 自 車 位 置 情 報 䚸

㻼T㻼㻿 優ඛ要求を送

信 

㻵T㻿 路側機䛿䚸仮想

ビーコン位 置 を通 過

䛸 ุ 定 し た 場 合 䚸 中

央装置に通知 

中央装置䛿バス優ඛ

制 御 を行 い䚸信 号 制

御指令を行う䚹 

信 号 制 御 機 䛿 優 ඛ

制 御 後 䛾 情 報 に よ

り䚸D㻿㻿㻿 信号情報を

送信 

自車位置情報 

㻼T㻼㻿 優ඛ要求

仮想ビーコン通過通知

D㻿㻿㻿 信号情報

信号制御指令
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ン評価様ࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩ.5

 目的ࡢン評価実験ࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩ  5.1

ᖹᡂ 「7 ᖺᗘ実施ࠕࡓࡋ次世௦බ共交通ࡢ࣒ࢸࢫࢩ開Ⓨ向ࡓࡅ基ᮏ設計ࠖࡀ妥当

࡛あࢆࡇࡿ交通流ࡾࡼ࣮ࢱ࣮࣑ࣞࣗࢩࣟࢡ࣑確認ࠋࡿࡍᖹᡂ 「8 ᖺᗘ実証試験ࣔ

ン評ࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩ࡛ࡅ置࡙ࡢ௨ୗࠊࡀࡿ予定࡛あࡿࢀ行わࡀ実験ࠊࡋ構築ࢆࣝࢹ

価実験ࢆ行うࠋ 

࣭実証試験ࣔࡢ࡛ࣝࢹ実験前ࠊ机ୖ࠾い࡚効果ࢆ事前確認ࡇࡿࡍ 

࣭実証試験ࣔࡣ࡛ࣝࢹ実験࡛࡞ࡁいࠊ様々࡞条件࡛効果ࢆ確認ࡇࡿࡍ 

࣭実証試験࡛ࣔࣝࢹ実現࡞ࢀࡉい機能ࢆ評価ࡇࡿࡍ 

5.「 評価対象機能 

 現在検討中ࡢ高ᗘ案ࡢうࠊࡕ௨ୗࡢ㸱機能ࢆ基ᮏ機能࡚ࡋ必須ࡢ評価対象機能

 ࠋࡿࡍ

ձ 700２－川 帯無線ࢆ活用ࡓࡋＰ㹒Ｐ㹑高ᗘ

ղ 信号情報提供ࡿࡼＰ㹒Ｐ㹑高ᗘ

ճ Ｐ㹒Ｐ㹑効果確認࣒ࢸࢫࢩ

 ௨ୗࡢ㸱機能ࡘい࡚ࠊࡣ必要応࡚ࡌ実施対象ࢆ選択ࠋࡿࡍ 

մ 隊列走行Ｐ㹒Ｐ㹑

յ 走行経路ูࢫࣂ優ඛ制御

ն 交差点連動ࢫࣂࡿࡼ優ඛ制御

 ン条件ࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩ 「.5

5.」.1 㐨路ࢺࢵࢿワ࣮ࢡ条件 

㐨路ࢺࢵࢿワ࣮ࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩࠊࡣࢡン作業㔞ࢆ考慮ࠊࡋ実証試験ࣔࣝࢹ路線ࠊ仮想

路線ࡢ㸰種類ࢆ対象ࠋࡿࡍ表 5.」.1-1  ࠋࡍ示ࢆ条件ࢡワ࣮ࢺࢵࢿ㐨路
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表 5.」.1-1 㐨路ࢺࢵࢿワ࣮ࢡ条件 

項 目 条 件 備 考 

評価ࢺࢵࢿワ࣮ࢡ数 「 種類㸦実証試験ࣔࣝࢹ路線ࠊ仮想路

線㸧 

 

車線数 実証試験ࣔࣝࢹ路線：路線依Ꮡ 

仮想路線：「 車線 

 

 依Ꮡ路線：路線ࣝࢹ実証試験ࣔ ࣋ࢫࣂ

仮想路線：あࡾ 

 

 依Ꮡ路線：路線ࣝࢹン 実証試験࣮ࣔࣞࢫࣂ

仮想路線：ࡋ࡞㸭専用࣮ࣞン 

 

 依Ꮡ路線：路線ࣝࢹ路線 実証試験ࣔࢫࣂ

仮想路線：幹線ࡳࡢ㸭幹線㸩㔜要交差

点࡛ࡢ右折 

 

交差点数 実証試験ࣔࣝࢹ路線：整備数 

仮想路線：㔜要交差点㸰୍ࠊ般交差点

㸶 

 

 

5.」.「 交通条件 

実証試験ࣔࣝࢹ路線ࡢ交通㔞ࠊࡣ管制࡛࣒ࢸࢫࢩ集࡚ࢀࡉいࡿ交通㔞ࡢᖹ均値ࠋࡿࡍ 

仮想路線ࡢ交通条件ࢆ表 4.」.「-1 比較ࢆ㐪いࡢ効果ࡿࡼ交通状況や走行㏿ᗘࠋࡍ示

 ࠋࡿࡍうࡼࡿࡁ࡛

 

表 5.」.「-1 仮想路線ࡢ交通条件 

項 目 条 件 備 考 

交通㔞 㔜要交差点ࡢ流入路ࠊࡀ閑散㸭混雑㸭

渋滞ࡼࡿ࡞う変ࠋࡇࡿࡏࡉ 

 

走行㏿ᗘ 各車両ࡢ走行㏿ᗘࢆࡁࡘࡽࡤࠊࡣ持ࡓ

 ࠋࡇࡿࡏ

 

大型車混入率 5％程ᗘࡢ大型車混入率ࠋࡇࡿࡍ  

ศ岐率 㔜要交差点࡛右折ࢫࣂࡿࡍ路線ࢆ除

直進ࠊࡁ  ࡇࡿࡍ100％

 

ࠊうࡼࡿࡁ把握࡛ࡀ影響ࡢ走行㢖ᗘ 高密ᗘ運行ࢫࣂ

5 種類程ᗘ実施ࠋࡇࡿࡍ 

交通㔞等ࡣ௦表的࡞条件

࡛実施ࡇࡿࡍ 
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5.」.」 制御条件 

表 5.」.」-1 制御ࢆ᭷無ࡢ及び情報提供機能ࠊ種類ࡢＰ㹒Ｐ㹑制御ࠋࡍ示ࢆ制御条件

条件ࠋࡿࡍＰ㹒Ｐ㹑効果確認1.5.「ࠊࡣ࣒ࢸࢫࢩ 項ࡢ考え方従࡚ࡗ評価ࢆ実施ࡇࡿࡍ

 ࠋࡿࡍ

 

表 5.」.」-1 制御条件 

項 目 条 件 備 考 

既ᏑＰ㹒Ｐ㹑制御 ࣭ග࣮ࣅコン置࡛ࢫࣂ検知 

࣭設計㏿ᗘࡾࡼ停Ṇ線到着予測 

設計㏿ᗘ㸰種類࡛ࠊ優ඛ制

御ࡢᡂຌ率ࠊ効果ࢆ調

 ࠋࡿ

高ᗘＰ㹒Ｐ㹑制御 ࣭地点㸯ࠊ地点㸰ࢫࣂࡾࡼ検知 

࣭実勢㏿ᗘࠊ設計㏿ᗘࡾࡼ停Ṇ線到

着予測 

࣭㹅㹌㹑㹑精ᗘࢆ考慮ࠊࡋ置精ᗘ

誤差ࢆえࡇࡿࢀࡽ 

設計㏿ᗘ㸰種類࡛ࠊ優ඛ制

御ࡢᡂຌ率ࠊ効果ࢆ調

 ࠋࡿ

㹅㹌㹑㹑精ᗘࡢ影響ࢆ調

 ࠋࡿ

信号情報提供 ࣭信号情報提供機能車載機機能ࢆ模

擬 

 模擬ࢆ運転方法࣮ࣂࣛࢻࢫࣂ࣭

歩行者灯器点滅→赤࣑ࢱン࡛ࢢ減

㏿ 

信号情報提供࡛ୖグࠊ減㏿改善 

信号情報提供࡛ࠊ減㏿ᗘࡢపୗ㸦早

 減㏿㸧ࡢࡵ

 

運転方法࣮ࣂࣛࢻࢫࣂ

模擬ࡀ容易実現࡛ࡿࡁ

 ࠋ要調査ࠊࡣ
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5.」.4 路側装置配置ࢪ࣮࣓ 

ᅗ ᅗࠊ4-1.「.5 5.」.4-「 コ࣮ࣅගࡿࡅ࠾高ᗘＰ㹒Ｐ㹑制御既ᏑＰ㹒Ｐ㹑制御

ン 700２－川 無線路側機ࡢ配置ࢆࢪ࣮࣓示ࠋࡍ 

 

 

ᅗ 5.」.4-1 既ᏑＰ㹒Ｐ㹑制御 

 

 

ᅗ 5.」.4-「 高ᗘＰ㹒Ｐ㹑制御 

 

  

    

୍般交差点

㔜要交差点

ග࣮ࣅコン

㛵連交差点

  
 

  

୍般交差点 
㔜要交差点 
ග࣮ࣅコン 
㛵連交差点 

700２－川 通信範ᅖ 

仮想地点 

700２－川 㛵連交差点 
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5.4 評価方法 

5.4.1 評価ࢫ࣮ࢣ 

 表 5.4.1-1 表ࡽ 5.4.1-4 高ᗘࠊࡣ文Ꮠࢡࢵࣜࢱࡿࡅ࠾各表ࠋࡍ示ࢆࢫ࣮ࢣ評価

基ᮏ機能比較ࡢࢫ࣮ࢣࡢ相㐪点ࢆ示ࠋࡍ 

 

表 5.4.1-1  基ᮏ機能比較等 

 高ᗘ基ᮏ機能比較 青延長限ᗘ⛊比較 

 番号 1-1 1-「 1-」 1-4 1-5 1-6 「-1 「-「 「-」 「-4 「-5 「-6ࢫ࣮ࢣ

㐨路ࢺࢵࢿワ࣮ࢡ 
 ࡾン  専用あ࣮ࣞࢫࣂ ࡾン  専用あ࣮ࣞࢫࣂ

 ࡋ࡞ 停ࢫࣂ ࡋ࡞ 停ࢫࣂ

交 

通 

条 

件 

交

通

㔞 

閑散 ○   ○   ○   ○   

混雑  ○   ○   ○   ○  

渋滞   ○   ○   ○   ○ 

ࣂ ࢫ 走 行 㢖

ᗘ 

」 」 」 」 」 」 」 」 」 」 」 」 

制

御

条

件 

既Ꮡ ５T５８ ○ ○ ○    ○ ○ ○    

高ᗘ ５T５８    ○ ○ ○    ○ ○ ○ 

設計㏿ᗘ 中 中 中 中 中 中 中 中 中 中 中 中 

延長限ᗘ⛊ +10 +10 +10 +10 +10 +10 +「0 +「0 +「0 +「0 +「0 +「0 

，３８８ 誤差。Ｒ)    +10 +10 +10    +10 +10 +10

情報提供             

 

表  影響ศ析ࡢ等ࢱ࣮࣓ࣛࣃ 」-5.4.1

 設計㏿ᗘ影響ศ析 㹅㹌㹑㹑影響ศ析 

番号 」-1ࢫ࣮ࢣ 」-「 」-」 」-4 」-5 」-6 4-1 4-「 4-」 4-4 4-5 4-6

㐨路ࢺࢵࢿワ࣮ࢡ 
 ࡾン  専用あ࣮ࣞࢫࣂ ࡾン  専用あ࣮ࣞࢫࣂ

 ࡋ࡞ 停ࢫࣂ ࡋ࡞ 停ࢫࣂ

交 

通 

条 

件 

交

通

㔞 

閑散       ○   ○   

混雑 ○ ○ ○ ○ ○ ○  ○   ○  

渋滞         ○   ○ 

ࣂ ࢫ 走 行 㢖

ᗘ 

」 」 」 」 」 」 」 」 」 」 」 」 

制

御

条

件 

既Ꮡ ５T５８ ○ ○ ○          

高ᗘ ５T５８    ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ 

設計㏿ᗘ ప 中 高 ప 中 高 中 中 中 中 中 中 

延長限ᗘ⛊ +10 +10 +10 +10 +10 +10 +10 +10 +10 +10 +10 +10

，３８８ 誤差。Ｒ)    0 0 0 0 0 0 み」0 み」0 み」0
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表 5.4.1-」 高ᗘ機能評価 

 情報提供効果ศ析 ࢫࣂ停対ࡿࡍ効果確認 

番号 5-1 5-「 5-」 5-4 5-5 5-6 6-1ࢫ࣮ࢣ 6-「 6-」 6-4 6-5 6-6

             

㐨路ࢺࢵࢿワ࣮ࢡ 
 ࡾン  専用あ࣮ࣞࢫࣂ ࡾン  専用あ࣮ࣞࢫࣂ

 ࡾ停 あࢫࣂ ࡋ࡞ 停ࢫࣂ

交 

通 

条 

件 

交

通

㔞 

閑散             

混雑 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ 

渋滞             

ࣂ ࢫ 走 行 㢖

ᗘ 

」 」 」 」 」 」 」 」 」 」 」 」 

制

御

条

件 

既Ꮡ ５T５８ ○ ○ ○    ○ ○ ○    

高ᗘ ５T５８    ○ ○ ○    ○ ○ ○ 

設計㏿ᗘ 中 中 中 中 中 中 中 中 中 中 中 中 

延長限ᗘ⛊ +10 +10 +10 +10 +10 +10 +10 +10 +10 +10 +10 +10

，３８８ 誤差。Ｒ)    み10 み10 み10    み10 み10 み10

情報提供    ○ ○ ○       

 

表  影響ࡢࡑ 5.4.1-4

 高密ᗘ影響ศ析 ࣮ࣞࢫࣂン 効果比較 

番号 7-1 7-「 7-」 7-4 7-5  8-1ࢫ࣮ࢣ 8-「 8-」 8-4 8-5 8-6

㐨路ࢺࢵࢿワ࣮ࢡ 
 ࡋ࡞ン  専用࣮ࣞࢫࣂ ࡾン  専用あ࣮ࣞࢫࣂ

 ࡋ࡞ 停ࢫࣂ ࡋ࡞ 停ࢫࣂ

交 

通 

条 

件 

交

通

㔞 

閑散       ○   ○   

混雑 ○ ○ ○ ○ ○   ○   ○  

渋滞         ○   ○ 

ࣂ ࢫ 走 行 㢖

ᗘ 

1 「 」 4 5  」 」 」 」 」 」 

制

御

条

件 

既Ꮡ ５T５８       ○ ○ ○    

高ᗘ ５T５８ ○ ○ ○ ○ ○     ○ ○ ○ 

設計㏿ᗘ 中 中 中 中 中  中 中 中 中 中 中 

延長限ᗘ⛊ +10 +10 +10 +10 +10  +10 +10 +10 +10 +10 +10

，３８８ 誤差。Ｒ) み10 み10 み10 み10 み10     み10 み10 み10

情報提供             
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5.4.「 評価項目 

 表 5.4.「-1  ࠋࡍ示ࢆ評価項目୍覧

 

表 5.4.「-1 評価項目୍覧 

評価項目 ෆ容 

旅行時間 起点ࡽ終点ࡢ࡛ࡲ旅行時間㸦ࢱ࣮࣑ࣞࣗࢩ出力㸧 

௨ୗࡢ区ศ࡛集計ࠋࡿࡍ 

幹線ୖࡾ㸭ୗࡾ㸭従㐨路ࢫࣂࠊ㸭୍般車両 

遅ࢀ時間 信号交差点ࡿࡅ࠾遅ࢀ時間㸦ࢱ࣮࣑ࣞࣗࢩ出力㸧 

௨ୗࡢ区ศ࡛集計ࠋࡿࡍ 

交差点単ࠊ流入路ู 

 㸭୍般車両ࢫࣂ

停Ṇ回数 信号交差点ࡿࡅ࠾停Ṇ回数㸦ࢱ࣮࣑ࣞࣗࢩ出力㸧 

௨ୗࡢ区ศ࡛集計ࠋࡿࡍ 

交差点単ࠊ流入路ู 

 㸭୍般車両ࢫࣂ

優ඛ制御ᡂຌ率 優ඛ制御時優ඛ要求ࡀࢫࣂࡓࡋ通過࡛ࡓࡁ割合 

無㥏青時間 優ඛ制御時優ඛ要求ࡀࢫࣂࡓࡋ通過ࡓࡋ後表示ࡿࢀࡉ青時間 

1７A,「，,「７A,，1 ࢺࢵࣜࣉࢫ 等現示毎ࢆ(％。ࢺࢵࣜࣉࢫࡢ算出ࡋ比較ࠋࡿࡍ 
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5.5 評価࣮ࣝࣗࢪࢣࢫ案 

表ࢆ案࣮ࣝࣗࢪࢣࢫࡢン評価ࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩ  構築完了前ࣝࢹ実証試験ࣔࠋࡍ示 5.5-1

 ࠋいࡋࡲ望ࡀࡇࡿࡍ完了ࢆ評価

 ෆ㛶府࡛実施࡚ࢀࡉいࠕࡿ次世௦都市交通ࡢ࣒ࢸࢫࢩ㏿㐩性࣭Ᏻ全性࣭交通ศ担率ࡢ変

革係ࡿ調査ࠖ࠾い࡚実施࡚ࢀࡉいࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩࡿン連携ࠊࡋ交通㔞等ࢆࢱ࣮ࢹࡢ

共᭷ࠊࡋ効率条件ࡢ共通ࢆ行うࡀࡇ望ࡋࡲい考えࠋࡿ 

 

表 5.5-1 評価࣮ࣝࣗࢪࢣࢫ表 

 4 ᭶ 5 ᭶ 6 ᭶ 7 ᭶ 8 ᭶ 9 ᭶ 10 ᭶  

ࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩ

ࣙン環境構築 

       

 

基ᮏ機能評価 

 

       

        集ࢱ࣮ࢹ

実証試験ࣔࢹ

ࣝ路線評価 

       

 

 評価ࡢࡑ

 

       

 

結果ࡵࡲ 

 

       

 

報࿌

ン実施ࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩ 再ࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩン

再ࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩンࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩン実施

報࿌書作ᡂ

報࿌ 

報࿌

ン実施ࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩ

報࿌

再ࣙࢩ࣮࣑ࣞࣗࢩン 
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