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１．はじめに 

インドネシアでは主に、地中に埋設した「ループコ

イル」及び「圧電センサー」を併用したシステム（LPL）

を用いて道路交通量の計測を行っている（図-1）。し

かし、この計測方法にはいくつか課題がある。例えば、

複数の自動二輪車が計測機器上を同時に走行すると、

これらを誤って1台の車両としてカウントしてしまう。

また、熱帯気候のため舗装が劣化しやすいことや違法

な過積載車両の影響で計測機器が損傷しやすい。これ

により、データ欠損が生じるだけでなく、点検・補修

の手間やコストがかかるという課題がある。そこで、

インドネシア公共事業省道路研究所（IRE）と国総研

との共同連携覚書（2009年締結）に基づく共同研究

（p.84「日・尼・越 ３ヵ国中間報告ワークショップ

の開催について」参照）として、2010年に「画像処理

による交通量計測手法のインドネシアへの適用可能性

検証」についての研究を開始した。 

２．画像処理による交通量計測  

 画像処理による交通量計測とは、車道上空または路

側からCCTVカメラ等で走行車両を撮影し、この映像

を画像処理技術で解析することにより車両台数を計測

するものである（図-2）。本研究では、上條ら1)によ

って開発された時空間MRFモデルによる画像処理技

術を用いた。このモデルでは、画面上で複数の車両が

重なった場合でも、移動体の境界を最適解として求め

るアルゴリズム処理により、個々の車両として認識す

ることが可能である。 

３．得られた知見と今後の予定 

インドネシア・バンドン市の幹線道路において、複

数の交通状況及びカメラ設置条件（図-3）で走行車両

を撮影・解析し、次の知見を得た2)。 

 画像処理による交通量計測値の誤認率は、最適なカ

メラ設置条件下では4%未満。誤認率が18.6%となる

場合（夜間・混雑時・自動二輪車）があるものの、

現行の機器（図-1）の計測精度（誤認率の最大値：

70 %）より優れる（適用可能性を確認）。 

 混雑時、自動二輪車の誤認率は非混雑時より11ポイ

ント増加する（1 % 有意）。 

 カメラ角度を水平から垂直（図-4で90→0 deg.）に

近づけると車両相互の重なりが減るため誤認率は

低下する。ただし、60 deg.を超えてさらに垂直に近

づけると解析距離が短くなるため、誤認率は増加す

る（カメラ高さ8 m、非混雑時）。 

2013年は、LPLとIPTを併用した交通量計測の実現可

能性及び計測精度の検証を行う予定である。 
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図-3 カメラ設置条件 
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図-4 カメラ角度と誤認率との関係 
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１．はじめに 

高度道路交通システム研究室では、 ITS 

(Intelligent Transport Systems)分野において米

国・欧州と研究協力を行っている。日米間では、1993

年より毎年米国運輸省と二国間会議を行うとともに、

実務者レベルの会合である日米タスクフォース会合

を2009年より設置し、年数回開催している。日欧間

では、1994年より毎年欧州委員会通信ネットワー

ク・コンテンツ・技術総局と二国間会議を行うとと

もに、電話会議等を通じて共同研究計画の策定に向

けた意見交換を行っている。本稿では、特に日米間

の共同研究において優先的に検討すべき分野として

合意した「プローブデータ」、「評価ツールと方法」、

「国際標準」の3分野について、研究の動向・成果を

報告する。 

 

２．研究の動向・成果 

「プローブデータ」については、日米タスクフォ

ース会合を通じて、日米間のプローブシステム及び

プローブデータ項目等の比較、及びプローブデータ

により可能となるアプリケーションの候補（表参照）

について議論を行い、2012 年 10 月に中間報告書を

とりまとめた。中間報告書は ITS 世界会議（ウィー

ン）で概要を発表するとともに、ファクトシート 1)

を作成し配布した。今後は、アプリケーション候補

の優先度付けを行ったうえで、選定アプリケーショ

ンのサービス定義及びシステム実現上の課題の整理

を行い、2013 年の ITS 世界会議（東京）までに最終

報告書をとりまとめる予定である。 

「評価ツールと方法」については、2012 年 10 月

に共同研究計画書を策定し、日米双方の路車協調シ

ステムに関する実験・シミュレーション事例におけ 

る評価指標・測定方法に関する比較・分析、用語定

義の作成、評価指標・測定方法の分類・体系化、評

価指標の測定等において得られた課題や教訓のとり

まとめを行うことで合意した。2013年の ITS世界会

議（東京）までに中間報告書をとりまとめる予定で

ある。 

「国際標準」については、欧米政府間の協力分野

の 1 つである協調 ITS の標準化に関する「技術タス

クフォース」の「標準化ワーキンググループ」に日

本からもオブザーバ参加を続け、「セキュリティマ

ネジメント」と「通信プロトコル」に関して情報収

集や知見の提供を行っている。 

 

３．今後の展開 

 これまでの研究成果を踏まえ、今後は日米欧三極

での研究協力を行っていく予定である。 
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表 ﾌﾟﾛｰﾌﾞﾃﾞｰﾀにより可能となるｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝの候補 

アプリケーション

1 交通管理指標の推定（旅行時間、速度、遅れなど）

2 ボトルネック位置の把握

3 事故多発地点の把握

4 通行止め箇所の把握

5 道路上の事象（障害物・停止車両等）の発見支援

6 渋滞継続時間の把握

7 舗装状況の把握

8 危険物運搬車両の把握

9 事故管理/緊急時の対応

10 経路案内

11 旅行者情報提供

12 高度信号システム

13 貨物車両の運行管理

14 公共交通の運行管理

15 ネットワークフローの最適化

16 エコシグナルの運用

17 エコレーン

18 動的な低酸素排出ゾーン

19 道路およびインフラの劣化診断  
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