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 観測データに基づく自由走行速度分布の推定法 
 

システム計画学研究室 中村美保子 
 

１．１．１．１．    はじめにはじめにはじめにはじめに    
自由走行速度とは他の交通の影響を全く受け

ない場合の速度のことであり，その分布は道路の

サービス水準を評価する上で必要な情報の一つ

である．現行では自由走行車の速度を観測して推

定しているが，車群の先頭に位置する自由走行車

は相対的に低速な車両が多いため，過小推定とな

っている可能性が高い．そこで本研究では，高速

車が低速車に追いつき，追従する確率を考慮した

モデルを構築し，観測した走行速度分布から自由

走行速度分布を推定する方法を提案する． 
2222．基本的な考え方．基本的な考え方．基本的な考え方．基本的な考え方 
道路を 2 地点(上流，下流断面)で観測し，その

結果と観測区間の走行速度分布の変化から自由

走行速度分布を推定する．(図 1 参照) 
上流断面の交通特性
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セス

図1　基本的な考え方     
3333．モデル．モデル．モデル．モデル    
モデル化にあたり，まず最も単純な状況を想定

することとし，道路は追越し不可能な片側 1 車線，

自由走行速度は 2 種類 V={v1,v2}，ドライバーは

低速車に追従する場合のみ減速して走行するも

のとした．相前後して走行する n 台の車列は上流

から下流に移動するにつれ，追従車両が増加し，

速度別車両存在比率が変化する． 
速度 v2 の車両の構成比率を p とすると，区間

入口において n 台からなる車列中に速度 v2 の車

両が i 台存在する確率 P1(i|p)は 
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観測点まで走行する間に車列中の v2(>v1)の車

両が v1 の車両に追いつくと v1へと減速して追従

する．区間内で追従が発生し，v2 の車両数が i 台
から j 台になる確率は，当初の車頭間隔分布や観

測点までの距離 t*に依存して規定され，これを

P12(i,j|p,t*,v1,v2)とすると，観測点において速度 v2

で走行している車両が j台となる確率は次式で示

される． 
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観測点で n 台の車列からなるデータが nj サンプ

ル（     ）観測されたとすると，そのよう

な状態が生起する確率が最大となる p が求める

自由走行速度分布である．したがって自由速度が

高速である確率 p と観測点で高速走行している

確率の同時確率が最大になる様にすれば良い．

(2)式より尤度関数 L， 
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を構成し，対数尤度最大となる p を求める． 
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4444．シミュレーション分析．シミュレーション分析．シミュレーション分析．シミュレーション分析    
モデルを検証するためシミュレーション分析

を行った．自由速度が v2 の車両の構成比率を

p=0.65 と設定し，各車両の走行速度とシフトし

た指数分布に従う車頭間隔を乱数で発生させて

1 組 5 台の車列を 50 組生成した．この車列をシ

ミュレーションモデル上で走行させ観測点での

速度データを読み取った．そのデータから最初に

設定した比率の推定値 を推定した．この工程を

10 回繰返し行った．得られた結果（表 1 参照）

から，提案した推定法により比較的精度よく自由

走行速度分布を推定しえたものと考える. 
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表 1 自由速度分布の推定結果

 

りにりにりにりに    
では走行速度が 2 種類，片側 1 車線とい

純な状況の自由走行速度分布の推定法

た．今後は自由走行速度分布を連続分布，

能な片側 2 車線以上に適用可能なモデ

張したい． 


