
3) Data assimilation
 Input fake boundary condition to simulation model
 Simulation model with system noise
 Assimilate observation data to simulation model
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1. 研究概要

３．モデル検証

本研究は，プローブデータと交通流モデルの融合による二次元ネットワークのリアルタイムな交通モニタリング手法を提
案する．交通管制ではあらゆる路線の情報を収集し，二次元ネットワーク全体の交通状況をモニタリングした上で，交通
制御・情報提供することが重要である．しかし，観測データはスパースかつ観測誤差が存在するため，一般的には，モデ
ルにより交通状態推定を行う．二次元ネットワークの交通状態推定では，単路部(一次元)と異なり，利用者の経路選択行
動のモデル化とモデルに入力するOD需要の推定が必要である．そこで，経路選択を考慮した交通流モデルにプローブ
車両から得られる車両密度と分岐率のデータを同化する状態空間モデルを構築した．

２．状態空間モデルの構築

技術課題と解決方針

• 双子実験（下図）によりモデルの追随性を検証した．

1. 分岐セルにおいて，下流セルへの流出量は，ドライバーの目的地および
ネットワークの交通状態に依存（経路選択が発生）

 分岐セルの車両の目的地構成比を状態変数に組み込んだシステムモデ
ルの構築

2. プローブデータからドライバーの目的地を直接観測することは出来ない
プローブ車両分岐率ߨොሺݐሻを活用し，分岐セルの目的地構成比率の改

善を図る．

i1 2

j

ሻݐොሺߨ

݇
ௗሺݐሻ

分岐セル i

݇
ሺݐሻ

モデルによる状態変数:

観測変数:

ሻݐሺߨ 目的地
d1

d2

観測変数の取得方法 状態空間モデルのグラフィカルモデル

݇
(t) 

Density

Flow

ݓ

݇


ݒ

Observed vehicle density

• プローブ車両速度からFDに
より車両密度を推定
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1) プローブ車両密度 2) プローブ車両分岐率

• 観測分岐台数を用いて分岐率
を算定
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モデル検証法 モデル検証（渋滞推定）結果
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1) Generate true state
 Input true boundary condition to simulation model

True state

Observation data

System model

2) Generate observation data
 Add a pseudo observation error.
 Part of the true state is extracted as observation data.

4) Model verification
 Comparison of estimation results of 

model and true state
 How close is the model to the true 

state?
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• プローブデータのみで，2次元ネットワークの交通状態を
推定できた．
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 プローブ軌跡データのみ
では未観測箇所が存在
（上段）

 状態空間モデルにより未
観測箇所の交通状態を
補完・推定（下段）


