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1. はじめに 

一般に交通需要予測に用いられている四段階推計法

には多くの問題点があると繰り返し指摘されている 1)．

このことから四段階推計法に代わる交通需要予測手法

が提案されてきた．その一つが生活行動シミュレータ

PCATS と交通流シミュレータを組み合わせた需要予測

手法である 2)．この手法は四段階推計法の述語を用いれ

ば，PCATS が発生集中・分布・分担を担っており，交

通流シミュレータが配分に相当する．昨年では，PCATS

へのフィルタリングの適用がなされ予測精度の向上が

確認されている 3）．しかし，手法の実行にあたり各プロ

グラムにて詳細な設定と点在するプログラムを手動で

手順通りに操作する人的ミスに起因する課題を抱えて

いる．さらには複雑な手順，データのやり取りから実作

業時間(実行の際に作業する時間)が長いという問題点

もある．そこで本研究では，ユーザーフレンドリーな環

境を目指し，実務的にも多くのユーザーに利用しても

らうべく，統合システムの開発を目的とする． 

2. 統合システムとその概要 

統合システムの構成を図 1 に示す．本システムは既

存研究にて提案された手法 2)3)をもとにソフトウェア化

したものであり，PCATS・データ同化・各種プログラム・

各種入出力情報を管理し，交通流シミュレータの入力

情報の作成までを統括するマネジメントシステムであ

る．提案されている手法では 2)，PCATS と交通流シミ

ュレータの出力が互いの入力となる相互依存構造とな

っている．そのため，交通流シミュレータから出力され

る自動車 OD 間所要時間を更新する．また手法全体の

繰り返し回数は，収束判定計算を持って判断され，収束

するまで繰り返し実行する．統合システムでも同様に

手法全体の繰り返し回数，PCATS とフィルタリングの

実行回数についても管理している．以下にマネジメン

トしている各シミュレータについて整理する． 

 

  

(1) 生活行動シミュレータ PCATS 

PCATS は，個人の自由活動に着目し，時空間制約，

個人属性といった様々な条件を制約下に置き，活動内

容や活動時間，活動場所といった個人の 1 日の行動を

確率的に予測する生活行動シミュレータである．

PCATS の入力情報としては，個人の固定活動を記載し

た個人データ，活動可能性のある全てのゾーン情報で

ある地域データ，全ゾーン間の移動抵抗データである

交通データが主情報として必要になる．さらには，実行

時間や 1個人の実行回数の設定等が必要となる． 

(2) フィルタリング 

フィルタリングは，1 日の任意の時間帯において観測

値を利用し，逐次フィルタリングによる個人の位置を

再配置する手法である．必要な入力情報は，空間統計デ

ータ，PCATSの出力，フィルタリング適用時間である．

そのため，フィルタリング適用時間数に応じて PCATS

とフィルタリングの実行回数が決定される.  
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図 1 統合システムの構成 
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(3) 交通流シミュレータ 

本研究では，国内でも適用実績が豊富な SOUND4)を

採用している．そのため，SOUND の入力フォーマット

に編集し統合システムより出力される．SOUND の入力

情報はネットワークデータに加え PCATSの出力から抽

出された自動車車種別時間帯別 OD 表である．提案さ

れている手法 2)3)では，都市圏規模や広域での適用を想

定している．従って，マクロもしくはメソシミュレータ

との組み合わせが前提である．この事から，統合システ

ムでは NETSTREAM，MITSIM 等，他のシミュレータ

を利用する場合，一般的なマクロシミュレータの入力

情報となる，自動車車種別時間帯別 OD 表を出力する． 

3. 統合システムの実行過程 

１． シミュレーション設定の作成または選択 

本システム開始時に，シミュレーション設定の作成

または作成済みシミュレーションケースの選択を行う

(図 2)．シミュレーション設定の作成時，始めに「PCATS

単体」もしくは「需要予測手法」を実行するかを選択す

る．その後「フィルタリングの有無」を選択する．設定

項目は，フィルタリングの有無によって多少異なるが，

対象ゾーン数・PCATS-フィルタリング実行時間・PCATS，

フィルタリング入力情報ファイルパス・1個人の実行回

数・大型車の OD 情報・詳細設定等を設けている． 

２． 自動車 OD 間所要時間の更新 

統合システムの全体繰り返し回数 2 回目以降の実行

時，交通流シミュレータの出力情報から自動車 OD 間

所要時間の更新を行う．ユーザーに SOUND の出力フ

ァイルパスを指定してもらい，出力情報を取得する．こ

の時 1 日のシミュレーションを仮定しているため，24

時間の OD 間所要時間の結果から，1日の平均 OD 間所

要時間を算出する．その後，PCATS 入力データである

交通データの自動車 OD 間所要時間を更新する． 

３． PCATS，PCATS-フィルタリングの実行 

自動車情報の抽出と 24時間帯別 OD 表の作成 

シミュレーション設定の条件のもと PCATSもしくは

PCATS-フィルタリングを実行する．PCATSの出力より

自動車情報を抽出し，車種別時間帯別 OD 表を作成す

る．しかし，PCATS の個人データはパーソントリップ

データから作成していることから，小型車種しか考慮

されない．そのため，PCATSの出力から小型車種の OD

表を作成し，別途大型車種の OD 表を追加する．  

 

 

４． 収束判定・繰り返し 

上記のフロー1 から 3 と交通流シミュレータの実行

を繰り返し行い，収束条件(総自動車発生台数の更新率

が±1%以内)を満たすまで実行する．そして，収束が確

認されたのちに最後，交通流シミュレータを実行し終

了となる．  

4. まとめ 

本研究では，PCATS と交通流シミュレータを組み合

わせた交通需要予測手法の課題であった人的ミスの削

減と実作業時間の軽減のため統合システムの開発を行

った．本研究で開発した統合システムは，手動で実行し

ていた従来の方法と比較して実作業時間の大幅な短縮

が実現できた．さらには，必要情報をシステムの上流部

で全て設定を行い，ソフトウェア化したことで簡便に

操作が行えることが可能となった．今後の方針として

は SOUND 以外の交通流シミュレータへの適用や，プ

ログラムのさらなる柔軟性，ユーザーフレンドリーな

ソフトウェア化を進めていく． 
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図 2 統合システムの画面の一部（設定画面） 
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