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１１１１．．．．研究研究研究研究のののの背景背景背景背景とととと目的目的目的目的    

交通は、各国の人々の社会生活および経済活動に欠く

ことのできないものであり、交通は 車の交通ばかりで

はなく歩行者の交通が重要視されている。都市における

歩行者空間は､都市機能の一部として不可欠なものであ

り、各地方都市でも各種の再開発が行われているが、よ

り安全で快適な様々な歩行者のための空間の計画や都市

防災計画の策定に際して歩行者交通流を適確に考慮する

必要がある。これまでの多くの研究では歩行者交通流を

全体の流れとしてとらえてきたが、歩行者は行動する空

間の自由度が高く、外的条件、心理的な要因が歩行者の

行動に及ぼす影響も人それぞれ多様であるため、一人一

人の歩行者の行動を再現して歩行者全体をシミュレーシ

ョンすることが重要であると考えられる。 

そこで本研究では歩行者個人に着目して、多数の行動

主体が交通状況を通じて相互に作用し合い、独立した意

志を持つ歩行者の行動をシミュレーションすることによ

ってモデル化することを考える。そして、歩行者の基本

的な行動を再現するためのシミュレーションモデルを作

成する。  

    

２２２２．．．．マルチエージェントマルチエージェントマルチエージェントマルチエージェントによるによるによるによる歩行者行動歩行者行動歩行者行動歩行者行動モデルモデルモデルモデルのののの構築構築構築構築    

モデルの構築は大きく二つに分けて考える。  

A.メソスケール行動のモデル化：発生場所から目的地へ

至るまでの基本的な行動をモデル化する。 

対象地域内のすべてのノードから目的地までの最短ル

ートをあらかじめ与え､歩行者の発生場所から目的地ま

での基本的な経路が物理的最短経路であるということに

基づいて、それに従ってエージェントを行動させる。 

B.ミクロスケール行動のモデル化：次の一歩を決定する。 

歩行者が次の一歩を決定する際には，障害物などの周

囲環境から影響を受ける場合と､他の歩行者から影響を

受ける場合の２つが考えられる。 

((((１１１１))))エージェントエージェントエージェントエージェントのののの認知領域認知領域認知領域認知領域：：：：        

 エージェントは図-１に示すような認知領域Ｐ（前方5 

 

 

 

 

コマ＊左右3コマ）､Ｑ（前方10コマ＊左右3コマ）を

もっている。エージェントはＱまでの範囲を見渡すもの

とする。 

 

 

 

 

 

 

 

図-１  エージェントの認知領域 

（（（（２２２２））））相手相手相手相手エージェントエージェントエージェントエージェントのののの属性属性属性属性    

エージェント自分から最も近い距離に存在するエージ

ェントの属性（速度、距離、進行方向,自分よりの存在方

向など）を以下のように把握するものと考える。 

a) DISTANCE(距離)＝｛Close(近い),Far（遠い）｝Close

≤前方 5コマ､５＜Far ≤前方 10コマ 

b) ENTITY（速度 or進行方向）＝ 

｛Faster(同一方向,自分よりも速い)，Slower（同一方向,

自分より遅い），Different（進行方向が異なる）,Opposite

（進行方向が逆）｝ 

c) DIRECTION(存在する方向)＝｛Straight（中央），

Left(左)，Right(右)｝  

((((３３３３))))エージェントエージェントエージェントエージェントのののの動動動動きききき：：：：    

エージェント自体は比較的簡単なルールによって動き、

たいていは他のエージェントの影響をうけずに,自分の

歩行速度（Keep-walking-speed）でそのまま直進

（Straight）するという行動(S,K)をとる。しかし、把握

した相手エージェントの属性情報によってエージェント

の動き(進行方向や速度など)が確率的に影響される。 

a) ACTION-DIRECTION(進行方向)＝｛Straight（中央），

Left(左)，Right(右)，Choice（左右の場合はどち 

らか）,Pause(休止)｝ 

b) ACTION-SPEED(速度)＝｛Match（他のエージェントに

合わせる），Keep-walking-speed（エージェントが持 
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つ歩行速度のまま）｝ 

図-２に示すように，エージェントは他のエージェント

からの影響を受けた場合の行動ケースが挙げられる。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図-２ エージェントの動きの例を示す 

    

３３３３．．．．歩行者行動歩行者行動歩行者行動歩行者行動ののののシミュレーションシミュレーションシミュレーションシミュレーション    

(1)(1)(1)(1)歩行範囲歩行範囲歩行範囲歩行範囲のののの決定決定決定決定    

シミュレーションを行う対象によって、歩行エリアは

異なるが、ここでは簡単のために、歩道上での歩行者の

シミュレーションを想定する。そこで歩道の幅員を3.75

ｍとし、フィールドを一コマ50cm，幅５ｍ(10コマ)，長

さ12.5m(25コマ)として設定する。画面では500＊200の

領域に20ピクセル間隔で格子を再現する。 

(2)(2)(2)(2)歩行者歩行者歩行者歩行者のののの発生発生発生発生    

歩行者は色付きの丸で表し，たとえば 左から右に移

動する歩行者を赤，右から左に移動する歩行者を青で表

す｡歩行者をランダムに発生させる．シミュレーションに

おける歩行者の始点座標、終点座標は、発生データによ

り、ある一定の幅をもつ発生範囲を複数個設定し、その

範囲で一様乱数によって決定する。平均歩行速度、時間

当たりの発生人数はそれぞれ正規分布、ポアソン分布に

従う乱数によって決定する。各歩行者に与えられた進行

方向３ｍ、左右６０度の認識範囲内に障害物が存在する

と、できるだけ終点の方向から離れないように方向を修

正して、進行するものとする。 

(3)(3)(3)(3)避走避走避走避走    

歩道内においては、放置自転車、休憩空間などによっ

て実際に歩けない部分が存在するので、歩行者がつぎの

一歩を決定する際には、障害物などの周辺環境から影響

を受け、障害物を避けて進行(避走)するものとする。ま

た、他の歩行者の存在状況や壁に隣接しているかどうか

などの情報(具体的には 前方５m(10コマ)、横 1.5ｍ(3

コマ)の情報)により行動を制御するものとする。 

(4)(4)(4)(4)歩行者歩行者歩行者歩行者のののの動動動動きききき    

歩行者の発生データおよび静的障害物の位置データを

与え、シミュレーションを行う。 

 

図-３ 歩行者行動のシミュレーション 

    

４４４４．．．．研究成果研究成果研究成果研究成果とととと今後今後今後今後のののの課題課題課題課題    

今までは自分の研究目的や手段などを明確して，シミ

ュレーションの流れを考えて、少数の歩行者の基本的な

行動を再現しましたが、しかし、エージェントの動きに

ついて もっと 考える必要がある、歩行者の数を増や

していくこと、そして、歩行者が行動するフィールドを

歩道上に限らずに人通りの多い広場など実際の空間にあ

ったモデルを構築して行きたいと思います。詳しい研究

成果は当日講演時に報告致します。 
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