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1 ．はじめに 

 今日の日本では車は生活に欠かせない移動手段ではあるが，その反面交通事故

も多発しているのが現状である[1]．特に高速で移動する車両同士が衝突をするな

どの事故が発生した場合，その被害は非常に大きなものとなる[2]．特に車両が高

速に移動している高速道路においては急カーブの部分と複数の車両が出会う合流

部における事故の危険性が非常に高い[3]．そして合流部は急カーブの部分に次ぐ

交通事故の多発箇所であり，複数の車両が事故に合うため，ここでの事故の低減

が望まれる．文献[4]によれば車に通信装置を持った組み込み装置を搭載し，機器

同士による通信によってその位置を把握する．しかしながら，この方法は道路の

地形までを考慮しておらず相対的なベクトル情報となるため，実際に複数の車両

のうち，どの車両が制御する必要があるかは不明である．よって，地形に合わせ

た絶対的な車両の情報が必要であり，絶対的な情報とするには，地形情報との連

携が必要となる．そこで本研究では合流部における危険度の低減を考えるにあた

り，地形情報が無くとも合流部における各車両の位置や速度を把握し，車両を制

御することを考えたい．そこで本報告では手始めに高速道路合流部に危険区域を

設け，その危険区域内に複数の車両が入らないように各車両に加減速を促し，未

然の交通事故防止をするためのモデルを提案する．今回本稿では提案するモデル

を明らかとし，シミュレーション結果によってこのモデルの有効性を示す． 

2．交通事故防止のモデル化 

 提案する方法は未然に交通事故を防ぐために高速道路上に 3つの区間を設け，

これらを危険区域，等速度区域，そして車両を制御する加減速区域と呼び，以下

の様に定義する． 

加減速区域…危険区域に同時に2台の車両が存在しないために加減速させる区域．

また，加減速区域進入時の加速度を計測し合流に対して危険であるかを判断する． 

等速度区域…危険区域に到達するまでに接触するとされた車両と危険区域分の差

をつけるための区域． 

危険区域…接触事故を未然に防ぐために同時に 2台の車両が存在してはならない

区域．また，交通量によって伸縮する． 

図1に各区域の詳細位置を示す． 

 
図1 各区域の詳細位置と範囲 

提案法では加減速区域での適切な速度を導くため以下の条件を定義し，車両を

制御することを考える．本来であれば，2台の車両の加速度によって条件は異なる

ものの，今回は危険区域にAとBの車両がそのままの速度で接近するという条件

のみについて考える，この時，前を走る車両が危険区域終端の時点で後ろを走る

車両との差がΔl3分無ければ危険区域内で同時に2台が存在することになる．ここ

で，AとBにΔl3分の差をつけるために，後に加減速区域に到達した車両を基準

として式(1)，(2)が適用される．このときｓの値はvrに依存し，vrの速度によっ

て加速又は減速を行わせるため，加速の場合は1に減速の場合は－1に設定する．

またvxは後から加減速区域に到達した車両の速度であり，Δl1～Δl3は各区域の長

さを，vrは加減速区域終端における車両の目標となる速度である． 
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以上によって式(1)，(2)を用いることで，その危険を取り除くことが可能である． 

3．シミュレーション 

 式(1)，(2)の妥当性を検証するために任意の値でシミュレーションを行う．ここ

では後から来た車の速度vxを可変させ，その時の後から来た車の加速度について

考える．例としてΔl1を20m，Δl2を100m，Δl3を10mとし，vrが130ｋm/ｈ

以上に達した場合はsの値は－1とする．図2に計算結果を示す． 

 
図2 各速度による加速度 

 図2の結果から計算上vxの値が119km/ｈ以上である時点から加速するとvr

は130km/hを超えてしまうので118km/ｈを境にsの値を－1とし減速をしてい

ることが分かる．以上よりvrが130km/hを境に適切な加減速度が求められたの

で，シミュレーション上では式(1)，(2)は妥当性があると言えよう． 

4．まとめ 

 本稿では高速道路合流部における危険区域と各車両に対するモデルを策定し，

そのモデルの有効性をシミュレーションによって明らかとした．今後の課題とし

ては車両に対する組み込み機器に本提案法を実装し，各車両に危険を認知させ，

事故の防止を目指すものである． 
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