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平成 20 年８月に当機構が「電波ビーコン 5.8GHz 帯

仕様書集」の初版を発行して以来、この仕様書などに基

づいて ITS スポットサービスが提供されてきた。近年

には「ETC2.0 サービス」として、圏央道における通行

料金割引制度、休憩・給油などのために高速道路を一度

降りても連続通行の場合と同一の料金を適用する制度、

特車ゴールド制度が開始されるなど、ETC2.0 車載器搭

載車両を対象としたサービスの拡充が図られている。ま

た、車両の運行管理を支援するために、あらかじめ登録

された車両からアップリンクされたETC2.0 プローブデ

ータを車両の管理者へ提供する配信サービスが昨年８月

に開始され、公募により選定された当機構がその事業を

行っている。また、2020 年の実施を目指し、首都高速

道路上等でETC2.0 を用いた路車連携により自動運転を

行う検討も進められている。当機構では、これら

ETC2.0 サービスの拡充に向けた調査研究を継続的に進

めており、今回は、重量データ等のプローブデータの拡

充、車両運行管理の高度化に向けた各種イベント対応、

拠点用路側機による一時停止中の車両からより大容量の

プローブデータの取得、及び、ドライバーや自動運転機

�

能向けの詳細な規制情報等の提供に関する検討結果を報

告する。

ϓϩʔϒσʔλͷ֦ॆ
重量車の運行管理に活用可能な重量データや各種応用

用途に対応したイベントなどを組み込むプローブデータ

を拡充する方法と、拡充に伴う各種関連装置への影響に

ついて検討した。
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図１　ETC2.0 サービスに関する当機構発行の仕様書
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条件②　�インフラ設備への影響を最小化すること

　　　　�（改修が必要な設備は最低限にとどめ、その

改修内容も軽微とすること）

２−３　OBWの仕組み

OBWのイメージを図２に示す。

トラクタ・トレーラそれぞれにコントローラが備えら

れており、ケーブル等で接続される。トレーラのコント

ローラはトレーラの各軸のセンサー信号を集約し、重量

データとして管理する。トラクタのコントローラは、ト

ラクタの各軸のセンサー信号を集約し、トラクタの重量

データとして管理する。また、トレーラのコントローラ

からトレーラの各軸重を取得し、トラクタとトレーラの

各軸重から総重量を算出し、総重量と各軸重をETC2.0

車載器へ伝送する。

２−４　重量データをアップリンクする方法

重量データをETC2.0 プローブデータに組み込んでア

ップリンクする方法について検討した。アップリンクす

る方法として、「案１：走行履歴に挿入する」、「案２：

メモリタグの一部を重量データ専用に変更する」、「案

３：重量データ用に新たなタグを追加する」、「案４：基

本情報の空きエリアに組み込む」の４つの案に対し、比

較検討を行った。その結果、案１の評価が最も高かった

（表１）。

２−１　検討目的

プローブデータ拡充の主な目的を以下に示す。

目的①　�重量車両の運行状況を把握するため、OBW

（On-Board�Weighting�System：車載型重量

計）で計測した重量データを収集する

目的②　�車両の運行管理や保守車両の作業管理を効率

的に行う上で必要なイベント情報を収集する

目的③　�より大容量のデータ（より長距離分のプロー

ブデータ）を収集する

　　　　※��走行中の車両から収集するデータの拡大

は技術的に困難であるため、一時停止中

（あるいは徐行中）の収集を対象とする

インフラのセンサーが設置されていない区間などでも、

渋滞や障害物の有無、路面湿潤などの情報をより迅速に

把握して車両に提供するために、車載センサーで得られ

た情報を車両から収集することを目的とした検討も進め

ている。これについては、別の機会とする。

２−２　前提条件

これらの検討に際しての前提条件を以下に示す。

条件①　�既存の車載器に対するサービスが継続できる

こと

　　　　（既存の車載器を継続使用できること）

図２　OBW（On-Board Weighting System：車載型重量計）のイメージ
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「基準データ」と、差分によって小さなデータ量で表現

可能な「差分データ」の両方を示す。

2017 年に準天頂衛星が４機体制となり、GNSS によ

る位置特定精度も向上している。本検討に際しては、現

状の走行履歴情報の位置に関する分解能が約１ｍである

のに対し、将来は走行している車線種別を検知できる様、

分解能を４倍の約 25cmとする。また、位置の分解能を

高くする（表現に必要なデータ量が増える）ことに伴う

蓄積可能距離の減少をカバーするため、発話型車載器で

は識別困難な「道路種別」と、現状は利用の幅が限定的

な「高度」をオプション化した。

これらを踏まえ、重量データなど各種付随データを扱

うことが可能で、かつ、位置情報の高精細化を図った新

たな車載器の走行履歴情報のデータ構造（案）を表３に

２−５　重量に関するデータフォーマット案

重量車両の運行管理の高度化等を目的として収集する

重量に関する情報項目を、計測日時（年 /月 /日　時 /

分 /秒）、計測場所（緯度・経度）、総重量、軸数、各軸

重とした。

これら情報項目についてはOBWの機能に依存するが、

標準的な機能を想定しデータフォーマット案を作成した。

その内容を表２に示す。

最初に、現状の走行履歴情報のデータ構造を参考とし

て示す。走行履歴情報は、所定のデータ容量のアップリ

ンクデータの中により多くの履歴データを組み込むため、

差分圧縮方式を採用している。このため、データ長につ

いては、最初や差分で表現しきれない場合に記録する
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㸲㸧㔜㔞ࡿࡍࢡࣥࣜࣉࢵ࢔ࢆࢱ࣮ࢹ᪉ἲ 

重㔞データを ETC2.0プローࣈデータに⤌ࡳ㎸ࢇでアップࣜンࡍࢡる᪉ἲについて検ウࡋた。ア

ップࣜンࡍࢡる᪉ἲとࡋて、ࠕ᱌㸯：走行ᒚṔにᤄධࡍる の一㒊を重㔞デーࢢ᱌㸰：メモࣜタࠕࠖ、

タᑓ用にኚ᭦ࡍる るࡍを㏣ຍࢢタ࡞᱌㸱：重㔞データ用に᪂たࠕࠖ、 ᱌㸲：ᇶ本情報の空きエࠕࠖ、

ࣜアに⤌ࡳ㎸ࡴ のࠖ㸲つの᱌にᑐࡋ、ẚ㍑検ウを行った。ࡑの⤖ᯝ、᱌㸯のホ౯が最ࡶ高かった。 

 

⾲㸫㸯 㔜㔞ࢡࣥࣜࣉࢵ࢔ࡢࢱ࣮ࢹ᪉ἲࡢẚ㍑ 

 ᱌䠍 ᱌䠎 ᱌䠏 ᱌䠐 

㉮⾜ᒚṔ䛾୰にᤄ入 ୍㒊䝍䜾を㔜㔞䝕ー䝍

ᑓ用໬する 

㔜㔞䝕ー䝍用に䝍

䜾を㏣ຍ 

ᇶᮏ᝟ሗ䛾✵䛝䜶䝸アに

⤌䜏㎸䜐 

吸
呁
吚
吟 

䡡ෆᐜをぢ䛪䝥䝻ー䝤䝕

ー䝍を転㏦する⿦⨨䛾

ᨵಟは୙せ 

䡡㉮⾜ᒚṔ䛾⵳✚ྍ⬟

㊥㞳へ䛾ᙳ㡪はഹ少 

䡡ෆᐜをぢ䛪䝥䝻ー䝤䝕

ー䝍を転㏦する⿦⨨䛾

ᨵಟは୙せ 

䡡㔜㔞䝕ー䝍䛾ᤄ入

䛾自⏤ᗘが㧗い 

䡡ᨵಟᑐ㇟䛸なる⿦⨨は䚸

㔜㔞䝕ー䝍をฎ⌮する⿦

⨨䛾䜏 

吞
吸
呁
吚
吟 

䡡㔜㔞䝕ー䝍䛾ฎ⌮を⾜

䛖䛛ྰ䛛に㛵䜟ら䛪䚸

㉮⾜ᒚṔをฎ⌮する⿦

⨨はᨵಟがᚲせ 

䡡㉮⾜ᒚṔ用䝍䜾䛾඲て

が‶ᮼにな䜚᭱䜒ྂい

䝍䜾が消ཤ䛥䜜るሙྜ

に㔜㔞䝕ー䝍をṧすᑐ

⟇がᚲせ 

䡡㔜㔞䝕ー䝍䛾ฎ⌮を⾜

䛖䛛ྰ䛛に㛵䜟ら䛪䚸

㉮⾜ᒚṔをฎ⌮する⿦

⨨はᨵಟがᚲせ 

䡡㊰ഃᶵがྛ䝍䜾䛾ᐜ㔞

を䝏ェ䝑䜽しているሙ

ྜ䚸㊰ഃᶵ䛾ᨵಟ୙せ

䛸するためには㉮⾜ᒚ

Ṕ䛾⵳✚ྍ⬟㊥㞳は

⣙ 30%減少する 

䡡䝥䝻ー䝤䝕ー䝍を

ᢅ䛖඲て䛾⿦⨨䛾

ᨵಟがᚲせ䛸なる 

䡡✵䛝㡿ᇦは㔜㔞䝕ー䝍䠍

ᅇศ䛾䜏䚹ᚑって䚸ア䝑䝥

䝸䞁䜽するま䛷に」ᩘᅇⲴ

䛥䜀䛝をする䛸グ㘓䛷䛝な

い 

䈜㔜㔞䝕ー䝍䠖⣙ 30Byte 

✵䛝はᇶᮏ᝟ሗ 1䡚3 䛾

ྜィ䛷 43Byte 

䈜㐃⥆して 30Byte ☜ಖ䛷

䛝る✵䛝は無い 

ホ౯ 䕿 䕧 × × 

 

㸳㸧㔜㔞࡟㛵ࢺࢵ࣐࣮࢛ࣇࢱ࣮ࢹࡿࡍ᱌ 

重㔞車両の運行⟶⌮の高度໬➼を┠ⓗとࡋて཰㞟ࡍる重㔞に関ࡍる情報㡯┠を、ィ 日᫬（ᖺ

/᭶/日 ᫬/分/⛊）、ィ 場ᡤ（⦋度࣭⤒度）、⥲重㔞、㍈ᩘ、ྛ㍈重とࡋた。 

これら情報㡯┠については㹍㹀㹕の機⬟に౫Ꮡࡍるが、ᶆ‽ⓗ࡞機⬟を᝿定ࡋデータフォーマ

ット᱌をసᡂࡋた。ࡑの内ᐜを௨ୗに示ࡍ。 

最ึに、⌧≧の走行ᒚṔ情報のデータᵓ㐀をཧ⪃とࡋて示ࡍ。走行ᒚṔ情報は、ᡤ定のデータ

ᐜ㔞のアップࣜンࢡデータの中により多ࡃのᒚṔデータを⤌ࡳ㎸ࡴため、ᕪ分ᅽ⦰᪉ᘧを᥇用ࡋ

ている。このため、データ㛗については、最ึࡸᕪ分で⾲⌧ࡋきれ࡞い場ྜにグ㘓ࡍるࠕᇶ‽デ

ータࠖと、ᕪ分によってᑠさ࡞データ㔞で⾲⌧ྍ⬟ࠕ࡞ᕪ分データࠖの両᪉を示ࡍ。 

 

⾲㸫㸰 ⌧≧ࡢ ETC2.0࡟ࣈ࣮ࣟࣉおࡿࡅ㉮⾜ᒚṔ᝟ሗࢱ࣮ࢹࡢᵓ㐀ࢪ࣮࣓࢖ࡢ 

㡯┠ ෆᐜ䠄䜲䝯ー䝆䠅 ศゎ⬟ ᕪศ䝕ー䝍䛾⾲⌧⠊ᅖ 

᪥᫬ 2019/07/09 13:10:34 1 ⛊ 0䡚255 ⛊ 

఩

⨨ 

⦋ᗘ ໭⦋  35.71034 ᗘ 10-5ᗘ䠄⣙ 1.1䡉䈜䠍䠅 -0.00255䡚+0.00255 ᗘ 

⤒ᗘ ᮾ⤒ 139.73045 ᗘ 10-5ᗘ䠄⣙ 0.9䡉䈜䠍䠅 -0.00255䡚+0.00255 ᗘ 

㐨㊰✀ู 4 ✀㢮䛛ら㑅ᢥ 4 ✀㢮 4 ✀㢮䠄ኚ໬᫬䛾䜏䠅 

㉮⾜㏿ᗘ ᫬㏿ 63km䠄max 255km/h䠅 1km/h ᕪศ⾲⌧しない 

䈜䠍 ⦋ᗘ䞉⤒ᗘ䛾ศゎ⬟ḍ䛾䡉⾲♧はᮾி㏆ഐ䛾್䚹㐨㊰✀ู䚸㧗ᗘは๭ឡした䚹௨ୗྠ䛨䚹 

表１　重量データのアップリンク方法の比較
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重㔞車両の運行⟶⌮の高度໬➼を┠ⓗとࡋて཰㞟ࡍる重㔞に関ࡍる情報㡯┠を、ィ 日᫬（ᖺ

/᭶/日 ᫬/分/⛊）、ィ 場ᡤ（⦋度࣭⤒度）、⥲重㔞、㍈ᩘ、ྛ㍈重とࡋた。 

これら情報㡯┠については㹍㹀㹕の機⬟に౫Ꮡࡍるが、ᶆ‽ⓗ࡞機⬟を᝿定ࡋデータフォーマ

ット᱌をసᡂࡋた。ࡑの内ᐜを௨ୗに示ࡍ。 

最ึに、⌧≧の走行ᒚṔ情報のデータᵓ㐀をཧ⪃とࡋて示ࡍ。走行ᒚṔ情報は、ᡤ定のデータ

ᐜ㔞のアップࣜンࢡデータの中により多ࡃのᒚṔデータを⤌ࡳ㎸ࡴため、ᕪ分ᅽ⦰᪉ᘧを᥇用ࡋ

ている。このため、データ㛗については、最ึࡸᕪ分で⾲⌧ࡋきれ࡞い場ྜにグ㘓ࡍるࠕᇶ‽デ

ータࠖと、ᕪ分によってᑠさ࡞データ㔞で⾲⌧ྍ⬟ࠕ࡞ᕪ分データࠖの両᪉を示ࡍ。 

 

⾲㸫㸰 ⌧≧ࡢ ETC2.0࡟ࣈ࣮ࣟࣉおࡿࡅ㉮⾜ᒚṔ᝟ሗࢱ࣮ࢹࡢᵓ㐀ࢪ࣮࣓࢖ࡢ 

㡯┠ ෆᐜ䠄䜲䝯ー䝆䠅 ศゎ⬟ ᕪศ䝕ー䝍䛾⾲⌧⠊ᅖ 

᪥᫬ 2019/07/09 13:10:34 1 ⛊ 0䡚255 ⛊ 

఩

⨨ 

⦋ᗘ ໭⦋  35.71034 ᗘ 10-5ᗘ䠄⣙ 1.1䡉䈜䠍䠅 -0.00255䡚+0.00255 ᗘ 

⤒ᗘ ᮾ⤒ 139.73045 ᗘ 10-5ᗘ䠄⣙ 0.9䡉䈜䠍䠅 -0.00255䡚+0.00255 ᗘ 

㐨㊰✀ู 4 ✀㢮䛛ら㑅ᢥ 4 ✀㢮 4 ✀㢮䠄ኚ໬᫬䛾䜏䠅 

㉮⾜㏿ᗘ ᫬㏿ 63km䠄max 255km/h䠅 1km/h ᕪศ⾲⌧しない 

䈜䠍 ⦋ᗘ䞉⤒ᗘ䛾ศゎ⬟ḍ䛾䡉⾲♧はᮾி㏆ഐ䛾್䚹㐨㊰✀ู䚸㧗ᗘは๭ឡした䚹௨ୗྠ䛨䚹 

表２　現状の ETC2.0 プローブにおける走行履歴情報のデータ構造のイメージ
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̍

車両の「出発」「荷下ろし」「休憩」等やワイパーの動作

状況など車両の各種状態等を記録し、アップリンクする

ことができる。これらを記録するイメージを表５に示す。

２−６　記録するタイミング

重量データをプローブデータとして記録するタイミン

グに関する検討を行った。その内容について表６に示す。

記録するタイミングとして表６の案を挙げる。

案１：�常時　（例：200m毎の走行履歴情報の蓄積時に、

重量データも付加する）

案２：�一定時間毎（例：毎時 00 分、又は 10 分経過毎

など）

案３：停車中

案４：重量変化検知時

これらの案に対して、それぞれの特徴を抽出し、比較

した。その結果を表６に示す。これらの検討結果から、

示す。

（ア）重量データを含む場合

重量データを含み、かつ、位置情報の高精細化を図っ

た走行履歴情報のデータ構造（案）を表３に示す。

（イ）通常の走行履歴の場合

重量データは扱わないが位置情報の分解能を高くした

場合のデータ構造（案）を表４に示す。

重量データを扱う機能および各種イベントを扱う機能

をともに持たない車載器は、常時このデータ構造で記録

することになる。また、重量データを扱う機能と各種イ

ベントを扱う機能のいずれかまたは両方を備える車載器

において、これらの記録が不要な場合はこのデータ構造

で記録することになる。

（ウ）各種イベント発生時

新たなデータ構造（案）における「付随データ種別」

を用いることで、道路維持保守車両の作業開始や、物流

 4 

2017ᖺに‽ኳ㡬⾨ᫍが 4機体ไと࡞り、GNSSによる఩置≉定⢭度ࡋୖྥࡶている。本検ウに㝿

ていࡋᑗ᮶は走行、ࡋる分ゎ⬟が約㸯㹫であるのにᑐࡍては、⌧≧の走行ᒚṔ情報の఩置に関ࡋ

る車⥺種ูを検知できるᵝ、分ゎ⬟を 4ಸの約 25cmとࡍる。また、఩置の分ゎ⬟を高ࡍࡃる（⾲

⌧にᚲ要࡞データ㔞がቑ࠼る）ことにక࠺⵳積ྍ⬟㊥離のῶᑡをカバーࡍるため、Ⓨヰ型車載ჾ

では㆑ูᅔ㞴ࠕ࡞㐨路種ูࠖと、⌧≧は฼用のᖜが㝈定ⓗࠕ࡞高度ࠖをオプション໬ࡋた。 

これらを㋃ま࠼、重㔞データྛ࡝࡞種௜㝶データをᢅ࠺ことがྍ⬟で、かつ、఩置情報の高⢭

⣽໬を図った᪂た࡞車載ჾの走行ᒚṔ情報のデータᵓ㐀（᱌）を௨ୗに示ࡍ。 

(㺏) 重㔞データをྵࡴ場ྜ 

重㔞データをྵࡳ、かつ、఩置情報の高⢭⣽໬を図った走行ᒚṔ情報のデータᵓ㐀（᱌）を௨

ୗに示ࡍ 

 

⾲㸫㸱 㔜㔞ࢱ࣮ࢹࡢࢱ࣮ࢹᵓ㐀㸦᱌㸧ࢪ࣮࣓࢖ࡢ 

㡯┠ ෆᐜ䠄䜲䝯ー䝆䠅 ศゎ⬟ ᕪศ䝕ー䝍䛾⾲⌧⠊ᅖ 

᪥᫬ 2019/07/09 13:10:34 1 ⛊ 0䡚255 ⛊ 

఩

⨨ 

⦋ᗘ ໭⦋  35.71034 ᗘ 25×10-7ᗘ䠄⣙ 0.28䡉䠅 -0.00255 ᗘ䡚+0.00255 ᗘ 

⤒ᗘ ᮾ⤒ 139.73045 ᗘ 25×10-7ᗘ䠄⣙ 0.23䡉䠅 -0.00255 ᗘ䡚+0.00255 ᗘ 

㉮⾜㏿ᗘ 63km/h (max 255km/h) 1km/h 

ᕪศ⾲⌧しない 

௜㝶䝕ー䝍᭷無 ௜㝶䝕ー䝍䛾᭷無 ᭷無 

௜㝶䝕ー䝍䝡䝑䝖ᩘ 
௜㝶䝕ー䝍✀ู௨ᚋ䛾 

䝡䝑䝖ᩘ (max127bit) 
1bit 

௜㝶䝕ー䝍✀ู 
௜㝶䝕ー䝍䛾ෆᐜ䠄㔜㔞䝕

ー䝍➼䠅を㆑ูする䝁ー䝗 
127 ✀㢮 

⥲㔜㔞 18.5t  (max 102.3䡐) 0.1t 

㍈ᩘ䠄䡊䠅 4 ㍈  (max 13 ㍈) 1 ㍈ 

㍈

㔜 

➨䠍㍈ 8.5䡐  (max 25.5䡐) 0.1t 

➨䠎㍈ 9.2䡐  (max 25.5䡐) 0.1t 

～ ～ ～ 

➨䡊㍈ 11.3䡐  (max 25.5䡐) 0.1t 

 

(㺐) 通ᖖの走行ᒚṔの場ྜ 

重㔞データはᢅ࡞ࢃいが఩置情報の分ゎ⬟を高ࡋࡃた場ྜのデータᵓ㐀（᱌）を௨ୗに示ࡍ。 

重㔞データをᢅ࠺機⬟およྛࡧ種࣋࢖ントをᢅ࠺機⬟をとࡶにᣢた࡞い車載ჾは、ᖖ᫬このデ

ータᵓ㐀でグ㘓ࡍることに࡞る。また、重㔞データをᢅ࠺機⬟とྛ種࣋࢖ントをᢅ࠺機⬟のいࡎ

れかまたは両᪉を備࠼る車載ჾにおいて、これらのグ㘓が୙要࡞場ྜはこのデータᵓ㐀でグ㘓ࡍ

ることに࡞る。 

 

⾲㸫㸲 ఩⨨᝟ሗࡢศゎ⬟ࢆ㧗ࡓࡋࡃ㉮⾜ᒚṔ᝟ሗࢱ࣮ࢹࡢᵓ㐀㸦᱌㸧ࢪ࣮࣓࢖ࡢ 

㡯┠ ෆᐜ䠄䜲䝯ー䝆䠅 ศゎ⬟ ᕪศ䝕ー䝍䛾⾲⌧⠊ᅖ 

᪥᫬ 2019/07/09 13:10:34 1 ⛊ 0䡚255 ⛊ 

఩

⨨ 

⦋ᗘ ໭⦋  35.71034 ᗘ 25×10-7ᗘ䠄⣙ 0.28䡉䠅 -0.00255 ᗘ䡚+0.00255 ᗘ 

⤒ᗘ ᮾ⤒ 139.73045 ᗘ 25×10-7ᗘ䠄⣙ 0.23䡉䠅 -0.00255 ᗘ䡚+0.00255 ᗘ 

㉮⾜㏿ᗘ 63km/h (max 255km/h) 1km/h 
ᕪศ⾲⌧しない 

௜㝶䝕ー䝍᭷無 ௜㝶䝕ー䝍䛾᭷無 無 

備⪃ ௜㝶データ᭷↓=↓と࡞り、௜㝶データビットᩘ௨後はྵま࡞いᵓᡂ。 

表３　重量データのデータ構造（案）のイメージ
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2017ᖺに‽ኳ㡬⾨ᫍが 4機体ไと࡞り、GNSSによる఩置≉定⢭度ࡋୖྥࡶている。本検ウに㝿

ていࡋᑗ᮶は走行、ࡋる分ゎ⬟が約㸯㹫であるのにᑐࡍては、⌧≧の走行ᒚṔ情報の఩置に関ࡋ

る車⥺種ูを検知できるᵝ、分ゎ⬟を 4ಸの約 25cmとࡍる。また、఩置の分ゎ⬟を高ࡍࡃる（⾲

⌧にᚲ要࡞データ㔞がቑ࠼る）ことにక࠺⵳積ྍ⬟㊥離のῶᑡをカバーࡍるため、Ⓨヰ型車載ჾ

では㆑ูᅔ㞴ࠕ࡞㐨路種ูࠖと、⌧≧は฼用のᖜが㝈定ⓗࠕ࡞高度ࠖをオプション໬ࡋた。 

これらを㋃ま࠼、重㔞データྛ࡝࡞種௜㝶データをᢅ࠺ことがྍ⬟で、かつ、఩置情報の高⢭

⣽໬を図った᪂た࡞車載ჾの走行ᒚṔ情報のデータᵓ㐀（᱌）を௨ୗに示ࡍ。 

(㺏) 重㔞データをྵࡴ場ྜ 

重㔞データをྵࡳ、かつ、఩置情報の高⢭⣽໬を図った走行ᒚṔ情報のデータᵓ㐀（᱌）を௨

ୗに示ࡍ 

 

⾲㸫㸱 㔜㔞ࢱ࣮ࢹࡢࢱ࣮ࢹᵓ㐀㸦᱌㸧ࢪ࣮࣓࢖ࡢ 

㡯┠ ෆᐜ䠄䜲䝯ー䝆䠅 ศゎ⬟ ᕪศ䝕ー䝍䛾⾲⌧⠊ᅖ 

᪥᫬ 2019/07/09 13:10:34 1 ⛊ 0䡚255 ⛊ 

఩

⨨ 

⦋ᗘ ໭⦋  35.71034 ᗘ 25×10-7ᗘ䠄⣙ 0.28䡉䠅 -0.00255 ᗘ䡚+0.00255 ᗘ 

⤒ᗘ ᮾ⤒ 139.73045 ᗘ 25×10-7ᗘ䠄⣙ 0.23䡉䠅 -0.00255 ᗘ䡚+0.00255 ᗘ 

㉮⾜㏿ᗘ 63km/h (max 255km/h) 1km/h 

ᕪศ⾲⌧しない 

௜㝶䝕ー䝍᭷無 ௜㝶䝕ー䝍䛾᭷無 ᭷無 

௜㝶䝕ー䝍䝡䝑䝖ᩘ 
௜㝶䝕ー䝍✀ู௨ᚋ䛾 

䝡䝑䝖ᩘ (max127bit) 
1bit 

௜㝶䝕ー䝍✀ู 
௜㝶䝕ー䝍䛾ෆᐜ䠄㔜㔞䝕

ー䝍➼䠅を㆑ูする䝁ー䝗 
127 ✀㢮 

⥲㔜㔞 18.5t  (max 102.3䡐) 0.1t 

㍈ᩘ䠄䡊䠅 4 ㍈  (max 13 ㍈) 1 ㍈ 

㍈

㔜 

➨䠍㍈ 8.5䡐  (max 25.5䡐) 0.1t 

➨䠎㍈ 9.2䡐  (max 25.5䡐) 0.1t 

～ ～ ～ 

➨䡊㍈ 11.3䡐  (max 25.5䡐) 0.1t 

 

(㺐) 通ᖖの走行ᒚṔの場ྜ 

重㔞データはᢅ࡞ࢃいが఩置情報の分ゎ⬟を高ࡋࡃた場ྜのデータᵓ㐀（᱌）を௨ୗに示ࡍ。 

重㔞データをᢅ࠺機⬟およྛࡧ種࣋࢖ントをᢅ࠺機⬟をとࡶにᣢた࡞い車載ჾは、ᖖ᫬このデ

ータᵓ㐀でグ㘓ࡍることに࡞る。また、重㔞データをᢅ࠺機⬟とྛ種࣋࢖ントをᢅ࠺機⬟のいࡎ

れかまたは両᪉を備࠼る車載ჾにおいて、これらのグ㘓が୙要࡞場ྜはこのデータᵓ㐀でグ㘓ࡍ

ることに࡞る。 

 

⾲㸫㸲 ఩⨨᝟ሗࡢศゎ⬟ࢆ㧗ࡓࡋࡃ㉮⾜ᒚṔ᝟ሗࢱ࣮ࢹࡢᵓ㐀㸦᱌㸧ࢪ࣮࣓࢖ࡢ 

㡯┠ ෆᐜ䠄䜲䝯ー䝆䠅 ศゎ⬟ ᕪศ䝕ー䝍䛾⾲⌧⠊ᅖ 

᪥᫬ 2019/07/09 13:10:34 1 ⛊ 0䡚255 ⛊ 

఩

⨨ 

⦋ᗘ ໭⦋  35.71034 ᗘ 25×10-7ᗘ䠄⣙ 0.28䡉䠅 -0.00255 ᗘ䡚+0.00255 ᗘ 

⤒ᗘ ᮾ⤒ 139.73045 ᗘ 25×10-7ᗘ䠄⣙ 0.23䡉䠅 -0.00255 ᗘ䡚+0.00255 ᗘ 

㉮⾜㏿ᗘ 63km/h (max 255km/h) 1km/h 
ᕪศ⾲⌧しない 

௜㝶䝕ー䝍᭷無 ௜㝶䝕ー䝍䛾᭷無 無 

備⪃ ௜㝶データ᭷↓=↓と࡞り、௜㝶データビットᩘ௨後はྵま࡞いᵓᡂ。 

表４　位置情報の分解能を高くした走行履歴情報のデータ構造（案）のイメージ
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トすることとする。なお、時刻は、実際の時刻を把握す

る必要があるため、重量変化を観測した時点の値とする。

今回の重量データの組み込みにあわせて、当機構の賛

助会員であるパナソニック（株）殿から課題提起を受けた

走行履歴情報の記録タイミングについても併せて検討し

た。

現状は、200m毎あるいは前回記録時から 45°以上進

行方向が変化した際に記録することとしており、進行方

向変化時は 200mの積算をリセットし新たに積算するこ

重量データは重量変化時に記録することが望ましい。

なお、屋内倉庫、地下駐車場など、荷捌き場所等で

GPS による位置特定が困難な場合も想定される。長大

トンネルの中での荷捌きは可能性が低く、屋内型の物流

基地などでは、GPS による位置特定ができない範囲は

数百メートルの範囲内と想定する。どの拠点で重量が変

化したか（作業を行ったか）が識別できればよいと考え

られるため、重量変化時にGPSによる位置特定ができな

かった場合は、位置特定が可能であった直近の値をセッ

 6 

⾲㸫㸴 グ㘓ࡢࢢ࣑ࣥ࢖ࢱẚ㍑ 

 ᱌㸯㸸ᖖ᫬ ᱌㸰㸸୍ᐃ᫬㛫ẖ ᱌㸱㸸೵㌴୰ ᱌㸲㸸㔜㔞ኚ໬᳨▱᫬ 

メ
リ
ッ
ト 

㺃㔜㔞ࡀ㐃⥆ⓗ࡟

グ㘓࣭཰㞟࡛ࡿࡁ 

㺃グ㘓ࢦࣝ࢔ࡿࡍ

 ༢⣧ࡣ࣒ࢬࣜ

㺃㔜㔞ࡰ࡯ࡀ㐃⥆ⓗ

 ࡿࡁグ㘓࣭཰㞟࡛࡟

㺃グ㘓ࣜࢦࣝ࢔ࡿࡍ

 ༢⣧ࡣ࣒ࢬ

㺃Ⲵࡓࡗ⾜ࢆࡁࡤࡉ㝿ࡢ

グ㘓࣭཰㞟ࡁ࡛⨶⥙ࡣ

 ࡿ

࣭Ⲵࡓࡗ⾜ࢆࡁࡤࡉ㝿ࡢ

グ㘓࣭཰㞟ࡿࡁ࡛ࡀ 

ᑠ㝈࡛㉮᭱ࡣ㔞ࢱ࣮ࢹ࣭

⾜ᒚṔࡢ⵳✚ྍ⬟㊥㞳࡬

 ࠸ࡉᑠࡣᙳ㡪ࡢ

࣭㔜㔞ࡣᩘࢱ࣮ࢹᚲせ᭱

ᑠ㝈࡛࠶りࠊฎ⌮㈇Ⲵᑠ 

デ
メ
リ
ッ
ト 

㺃㔜㔞ࢱ࣮ࢹࡢ㔞

ࡢ㸯ᅇࠊࡃࡁ኱ࡀ

㊰㌴㛫㏻ಙ࡛཰

㞟࡛ࡿࡁ㉮⾜ᒚ

Ṕࡢ㊥㞳ࡣ኱ࡁ

 ῶᑡࡃ

㺃㔜㔞ࢱ࣮ࢹࡢ㔞ࡀ

኱ࠊࡃࡁ㸯ᅇࡢ㊰㌴

㛫㏻ಙ࡛཰㞟࡛ࡁ

㊥㞳ࡢ㉮⾜ᒚṔࡿ

 ῶᑡࡃࡁ኱ࡣ

㸦᱌㸯ࡼりࡣ㍍ῶ㸧 

㺃஺ᕪⅬ࡛ࡢ೵Ṇ᫬ࡸ῰

⁫୰ࡶ࡟グ㘓ࡓࡿࡍ

ࡃࡁ኱ࡀ㔞ࢱ࣮ࢹࠊࡵ

㊰㌴㛫㏻ࡢ㸯ᅇࠊり࡞

ಙ࡛཰㞟࡛ࡿࡁ㉮⾜ᒚ

Ṕࡢ㊥㞳ࡣῶᑡ 

㸦᱌㸰ࡼりࡣ㍍ῶ㸧 

࣭㔜㔞ኚ໬ࢆⓗ☜ุ᩿࡟

 ᚲせࡀ࣒ࢬࣜࢦࣝ࢔ࡿࡍ

 (๓ᅇグ㘓᫬ࡢࡽ࠿ᕪࢆ

⟬ฟ࡝࡞) 

ホ౯ × × ۑ ڹ 

 
௒ᅇの重㔞データの⤌ࡳ㎸ࡳにあࡏࢃて、ᙜ機ᵓの㈶ຓ会員であるࣃナࢽࢯッࢡ(ᰴ)Ẋからㄢ

㢟提㉳を受ࡅた走行ᒚṔ情報のグ㘓タ࣑࢖ンࢢについてࡏేࡶて検ウࡋた。 

⌧≧は、200㹫ẖあるいは前ᅇグ㘓᫬から 45r௨ୖ㐍行᪉ྥがኚ໬ࡋた㝿にグ㘓ࡍることとࡋ

ており、㐍行᪉ྥኚ໬᫬は 200㹫の積⟬をࣜセットࡋ᪂たに積⟬ࡍることとࡋている。この⤖ᯝ、

図㸫㸱(㺏)のよ࠺にカーࣈඛのデータのグ㘓ᆅⅬがᅛ定໬ࡍる⌧㇟が⏕ࡌる。῰⁫ᮎᑿの検知ࡸ㸰

Ⅼ㛫のᡤ要᫬㛫の⟬ฟ࡝࡞データά用の面では分ᩓࡋていることがᮃまࡋい。ࡋたがって、㐍行

᪉ྥ᪉ኚ໬にక࠺グ㘓᫬に 200m の積⟬をࣜセットࡍ⥆⥅ࡎࡏることとࡍる。図㸫㸱の(㺐)はᨵၿ

後の࢖メーࢪである。 

 

ᅗ㸫㸱 㐍⾜᪉ྥኚ໬࡟క࠺㉮⾜ᒚṔࡢグ㘓఩⨨ࢪ࣮࣓࢖ࡢ 

 

㸵㸧᪤Ꮡࡢ㌴㍕ჾ࡟⏝ేࡢ࡜㛵᳨ࡿࡍウ 

⌧≧の車載ჾから⥅⥆ࡋてプローࣈデータを཰㞟できるととࡶに、重㔞データྛࡸ種࣋࢖ント

にᑐᛂあるいは఩置情報のヲ⣽໬を行った᪂車載ჾからࡶ཰㞟できる௙⤌ࡳについて検ウࡋた。 

ྛ種データᵓ㐀のプローࣈデータが共Ꮡできるよ࠺にࡍるためには、ࡑのᵓ㐀を㆑ูできる機

表６　記録タイミングの比較
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(㺑) ྛ 種࣋࢖ントⓎ⏕᫬ 

᪂た࡞データᵓ㐀（᱌）におࡅるࠕ௜㝶データ種ูࠖを用いることで、㐨路⥔ᣢಖᏲ車両のస

ᴗ㛤ጞࡸ、≀ὶ車両のࠕฟⓎ ࡋࢁⲴୗࠕࠖ 車両のྛ種≧ែ࡝࡞ーの動స≧ἣࣃ࢖࣡ࡸ➼ࠖ᠁ఇࠕࠖ

➼をグ㘓ࡋ、アップࣜンࡍࢡることができる。これらをグ㘓ࡍる࢖メーࢪを௨ୗに示ࡍ。 

 
⾲㸫㸳 ྛ✀ࢺࣥ࣋࢖➼Ⓨ⏕᫬ࢱ࣮ࢹࡢᵓ㐀㸦᱌㸧ࢪ࣮࣓࢖ࡢ 

㡯┠ ෆᐜ䠄䜲䝯ー䝆䠅 ศゎ⬟ ᕪศ䝕ー䝍䛾⾲⌧⠊ᅖ 

᪥᫬ 2019/07/09 13:10:34 1 ⛊ 0䡚255 ⛊ 

఩

⨨ 

⦋ᗘ ໭⦋  35.71034 ᗘ 25×10-7ᗘ䠄⣙ 0.28䡉䠅 -0.00255 ᗘ䡚+0.00255 ᗘ 

⤒ᗘ ᮾ⤒ 139.73045 ᗘ 25×10-7ᗘ䠄⣙ 0.23䡉䠅 -0.00255 ᗘ䡚+0.00255 ᗘ 

㉮⾜㏿ᗘ 63km/h (max 255km/h) 1km/h 

ᕪศ⾲⌧しない 

௜㝶䝕ー䝍᭷無 ௜㝶䝕ー䝍䛾᭷無 ᭷無 

௜㝶䝕ー䝍䝡䝑䝖ᩘ 
௜㝶䝕ー䝍✀ู௨ᚋ䛾 

䝡䝑䝖ᩘ (max127bit) 
1bit 

௜㝶䝕ー䝍✀ู 
௜㝶䝕ー䝍䛾ෆᐜ䠄㔜㔞䝕

ー䝍➼䠅を㆑ูする䝁ー䝗 
127 ✀㢮 

䜲䝧䞁䝖ෆᐜ 

ෆᐜ䚸䝕ー䝍㛗は௜㝶䝕ー䝍✀ู䛤䛸にᐃ⩏ 

௨ୗは䜲䝯ー䝆䚹 

౛䐟 䠖௜㝶䝕ー䝍✀ู䠙103䠖No.3 䛾ス䜲䝑䝏ᢲୗ 

䈜䜻ース䜲䝑䝏をఱに⣣䛵䛡る䛛は利用⪅䛾௵ព䚹 

A 事ᴗ⪅䠙䛂㝖㞷సᴗ䛃䚸B 事ᴗ⪅䠙䛂ฟⓎ䛃な䛹 

౛䐠 ௜㝶䝕ー䝍✀ู䠙31䠖䝽䜲䝟ーస動㛤ጞ 

䈜㛵㐃䝕ー䝍䛂ᙉ䛃䠋䛂ᙅ䛃䠋䛂㛫Ḟ䛃をྵ䜐 

 

㸴㸧グ㘓ࢢ࣑ࣥ࢖ࢱࡿࡍ 

重㔞データをプローࣈデータとࡋてグ㘓ࡍるタ࣑࢖ンࢢに関ࡍる検ウを行った。ࡑの内ᐜにつ

いて௨ୗに示ࡍ。 

グ㘓ࡍるタ࣑࢖ンࢢとࡋて௨ୗの᱌をᣲࡆる。 

᱌㸯：ᖖ᫬ （例：200㹫ẖの走行ᒚṔ情報の⵳積᫬に、重㔞データࡶ௜ຍࡍる） 

᱌㸰：一定᫬㛫ẖ（例：ẖ᫬ 00分、ཪは 10分⤒過ẖ࡝࡞） 

᱌㸱：೵車中 

᱌㸲：重㔞ኚ໬検知᫬ 

これらの᱌にᑐࡋて、ࡑれࡒれの≉ᚩをᢳฟࡋ、ẚ㍑ࡋた。ࡑの⤖ᯝを⾲㸫㸴に示ࡍ。これら

の検ウ⤖ᯝから、重㔞データは重㔞ኚ໬᫬にグ㘓ࡍることがᮃまࡋい。 

᝿定ࡶ場ྜ࡞Ⲵᤍき場ᡤ➼で㹅㹎㹑による఩置≉定がᅔ㞴、࡝࡞お、ᒇ内಴ᗜ、ᆅୗ㥔車場࡞

される。㛗኱トンࢿルの中でのⲴᤍきはྍ⬟ᛶがపࡃ、ᒇ内型の≀ὶᇶᆅ࡝࡞では、GPSによる఩

置≉定ができ࡞い⠊ᅖはᩘⓒメートルの⠊ᅖ内と᝿定ࡍる。࡝のᣐⅬで重㔞がኚ໬ࡋたか（సᴗ

を行ったか）が㆑ูできれࡤよいと⪃࠼られるため、重㔞ኚ໬᫬に GPS による఩置≉定ができ࡞

かった場ྜは、఩置≉定がྍ⬟であった┤㏆の್をセットࡍることとࡍる。࡞お、᫬้は、実㝿

の᫬้をᢕᥱࡍるᚲ要があるため、重㔞ኚ໬をほ ࡋた᫬Ⅼの್とࡍる。 

 

 

表５　各種イベント等発生時のデータ構造（案）のイメージ
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̍

イベント対応の有無などより具体な機能の装備状況を示

す必要もある。これらについては、車載器の機能を格納

する「基本情報」の空きビット（現状は「空き」として

“０” 固定）を活用し、示すことが可能である。

２−８�　重量データ等の追加等による１回の
路車間通信でアップリンク可能な走行
履歴情報への影響

重量データ等の追加および位置情報の分解能向上によ

り、個々の走行履歴情報のデータ量は増大する。１回の

路車間通信でアップリンク可能なデータ量には制約があ

るため、個々のデータ量増大に伴い組み込むことが可能

なデータ数は減少し、すなわち、記録可能な距離は短く

なる。現状のデータ量と比較することで、距離への影響

を評価した。なお、現状のデータ構成は「データ識別子、

時刻、緯度、経度、道路種別、速度」とし、変更要因毎

に影響を評価するために、重量データの構成は「データ

識別子、時刻、緯度、経度（分解能は現状と同一）、速度、

付随データビット数、付随データ種別、総重量、軸数

（n=６）、第１軸の軸重〜第６軸の軸重」、位置情報の分

解能向上時の構成は「データ識別子、時刻、緯度、経度

（分解能４倍）、速度」とした。重量データ＋分解能向上

は、今回の検討の総合的な構成となり、重量データ追加

と分解能向上の双方を加味する。なお、ここで検討する

新たな車載器はGPS 付き発話型を対象とし、道路種別

は無効とした。

ととしている。この結果、図３アのようにカーブ先のデ

ータの記録地点が固定化する現象が生じる。渋滞末尾の

検知や２点間の所要時間の算出などデータ活用の面では

分散していることが望ましい。したがって、進行方向変

化に伴う記録時に 200mの積算をリセットせず継続する

こととする。図３のイは改善後のイメージである。

２−７　既存の車載器との併用に関する検討

現状の車載器から継続してプローブデータを収集でき

るとともに、重量データや各種イベントに対応あるいは

位置情報の詳細化を行った新車載器からも収集できる仕

組みについて検討した。

各種データ構造のプローブデータが共存できるように

するためには、その構造を識別できる機能が必要となる。

現状のプローブデータの構造には、どのような対応の車

載器であるかを示す機器識別子がある。この機器識別子

を用いて、現状でも「一般車用」、「特殊用途用（特殊用

途用車載器は、いわゆる業務支援用車載器のこと）」、「二

輪車用」などを識別できるようになっている。この識別

子に「重量データ対応車載器（イベント対応機能も備え

ることが可能）」、「位置情報高精細化車載器（重量デー

タには対応しない。イベントに対応するかは任意）」（い

ずれも仮称）を追加定義することで、プローブデータを

処理するサーバ類はこの識別子を参照することでデータ

構造を識別することが可能となる。また、大くくりの車

載器の種別に加え、「位置情報高精細化車載器」において、

 6 

⾲㸫㸴 グ㘓ࡢࢢ࣑ࣥ࢖ࢱẚ㍑ 

 ᱌㸯㸸ᖖ᫬ ᱌㸰㸸୍ᐃ᫬㛫ẖ ᱌㸱㸸೵㌴୰ ᱌㸲㸸㔜㔞ኚ໬᳨▱᫬ 

メ
リ
ッ
ト 

㺃㔜㔞ࡀ㐃⥆ⓗ࡟

グ㘓࣭཰㞟࡛ࡿࡁ 

㺃グ㘓ࢦࣝ࢔ࡿࡍ

 ༢⣧ࡣ࣒ࢬࣜ

㺃㔜㔞ࡰ࡯ࡀ㐃⥆ⓗ

 ࡿࡁグ㘓࣭཰㞟࡛࡟

㺃グ㘓ࣜࢦࣝ࢔ࡿࡍ

 ༢⣧ࡣ࣒ࢬ

㺃Ⲵࡓࡗ⾜ࢆࡁࡤࡉ㝿ࡢ

グ㘓࣭཰㞟ࡁ࡛⨶⥙ࡣ

 ࡿ

࣭Ⲵࡓࡗ⾜ࢆࡁࡤࡉ㝿ࡢ

グ㘓࣭཰㞟ࡿࡁ࡛ࡀ 

ᑠ㝈࡛㉮᭱ࡣ㔞ࢱ࣮ࢹ࣭

⾜ᒚṔࡢ⵳✚ྍ⬟㊥㞳࡬

 ࠸ࡉᑠࡣᙳ㡪ࡢ

࣭㔜㔞ࡣᩘࢱ࣮ࢹᚲせ᭱

ᑠ㝈࡛࠶りࠊฎ⌮㈇Ⲵᑠ 

デ
メ
リ
ッ
ト 

㺃㔜㔞ࢱ࣮ࢹࡢ㔞

ࡢ㸯ᅇࠊࡃࡁ኱ࡀ

㊰㌴㛫㏻ಙ࡛཰

㞟࡛ࡿࡁ㉮⾜ᒚ

Ṕࡢ㊥㞳ࡣ኱ࡁ

 ῶᑡࡃ

㺃㔜㔞ࢱ࣮ࢹࡢ㔞ࡀ

኱ࠊࡃࡁ㸯ᅇࡢ㊰㌴

㛫㏻ಙ࡛཰㞟࡛ࡁ

㊥㞳ࡢ㉮⾜ᒚṔࡿ

 ῶᑡࡃࡁ኱ࡣ

㸦᱌㸯ࡼりࡣ㍍ῶ㸧 

㺃஺ᕪⅬ࡛ࡢ೵Ṇ᫬ࡸ῰

⁫୰ࡶ࡟グ㘓ࡓࡿࡍ

ࡃࡁ኱ࡀ㔞ࢱ࣮ࢹࠊࡵ

㊰㌴㛫㏻ࡢ㸯ᅇࠊり࡞

ಙ࡛཰㞟࡛ࡿࡁ㉮⾜ᒚ

Ṕࡢ㊥㞳ࡣῶᑡ 

㸦᱌㸰ࡼりࡣ㍍ῶ㸧 

࣭㔜㔞ኚ໬ࢆⓗ☜ุ᩿࡟

 ᚲせࡀ࣒ࢬࣜࢦࣝ࢔ࡿࡍ

 (๓ᅇグ㘓᫬ࡢࡽ࠿ᕪࢆ

⟬ฟ࡝࡞) 

ホ౯ × × ۑ ڹ 

 
௒ᅇの重㔞データの⤌ࡳ㎸ࡳにあࡏࢃて、ᙜ機ᵓの㈶ຓ会員であるࣃナࢽࢯッࢡ(ᰴ)Ẋからㄢ

㢟提㉳を受ࡅた走行ᒚṔ情報のグ㘓タ࣑࢖ンࢢについてࡏేࡶて検ウࡋた。 

⌧≧は、200㹫ẖあるいは前ᅇグ㘓᫬から 45r௨ୖ㐍行᪉ྥがኚ໬ࡋた㝿にグ㘓ࡍることとࡋ

ており、㐍行᪉ྥኚ໬᫬は 200㹫の積⟬をࣜセットࡋ᪂たに積⟬ࡍることとࡋている。この⤖ᯝ、

図㸫㸱(㺏)のよ࠺にカーࣈඛのデータのグ㘓ᆅⅬがᅛ定໬ࡍる⌧㇟が⏕ࡌる。῰⁫ᮎᑿの検知ࡸ㸰

Ⅼ㛫のᡤ要᫬㛫の⟬ฟ࡝࡞データά用の面では分ᩓࡋていることがᮃまࡋい。ࡋたがって、㐍行

᪉ྥ᪉ኚ໬にక࠺グ㘓᫬に 200m の積⟬をࣜセットࡍ⥆⥅ࡎࡏることとࡍる。図㸫㸱の(㺐)はᨵၿ

後の࢖メーࢪである。 

 

ᅗ㸫㸱 㐍⾜᪉ྥኚ໬࡟క࠺㉮⾜ᒚṔࡢグ㘓఩⨨ࢪ࣮࣓࢖ࡢ 

 

㸵㸧᪤Ꮡࡢ㌴㍕ჾ࡟⏝ేࡢ࡜㛵᳨ࡿࡍウ 

⌧≧の車載ჾから⥅⥆ࡋてプローࣈデータを཰㞟できるととࡶに、重㔞データྛࡸ種࣋࢖ント

にᑐᛂあるいは఩置情報のヲ⣽໬を行った᪂車載ჾからࡶ཰㞟できる௙⤌ࡳについて検ウࡋた。 

ྛ種データᵓ㐀のプローࣈデータが共Ꮡできるよ࠺にࡍるためには、ࡑのᵓ㐀を㆑ูできる機

図３　進行方向変化に伴う走行履歴の記録位置のイメージ
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法により、重量データ等を収集する場合の各装置への影

響（改修の要否）について検証した。走行履歴情報の構

造が変更となるため、走行履歴情報の内容を集計など処

理する機能を有する装置は改修が必要となる。プローブ

データを構成するメモリタグの数、メモリタグの番号、

最大のデータ量は現状と同一であるため、走行履歴情報

を処理しない装置は改修不要である。これらによる整理

結果を図４に示す。

重量データの追加と位置情報の分解能向上により、約

60kmに１回程度荷捌きをするとして、１回の路車間通

信でアップリンク可能な距離は１割程度減少する。なお、

この減少の主たる要因は重量データの追加ではなく、位

置情報の分解能の高度化である。

２−９�　重量データ等のアップリンクに対す
る各システムへの影響

これまで整理したデータ構造及びアップリンクする方

 7 

⬟がᚲ要と࡞る。⌧≧のプローࣈデータのᵓ㐀には、࡝のよ࡞࠺ᑐᛂの車載ჾであるかを示ࡍ機

ჾ㆑ูᏊがある。この機ჾ㆑ูᏊを用いて、⌧≧でࠕࡶ一⯡車用 Ṧ用㏵用（≉Ṧ用㏵用車≉ࠕࠖ、

載ჾは、いࡺࢃるᴗົᨭ᥼用車載ჾのこと）ࠖ、ࠕ஧㍯車用ࠖ࡝࡞を㆑ูできるよ࠺に࡞っている。

この㆑ูᏊにࠕ重㔞データᑐᛂ車載ჾ（࣋࢖ントᑐᛂ機⬟ࡶ備࠼ることがྍ⬟）ࠖ、ࠕ఩置情報高⢭

⣽໬車載ჾ（重㔞データにはᑐᛂ࡞ࡋい。࣋࢖ントにᑐᛂࡍるかは௵ព）ࠖ（いࡎれࡶ௬⛠）を㏣

ຍ定⩏ࡍることで、プローࣈデータをฎ⌮ࡍるサーバ類はこの㆑ูᏊをཧ↷ࡍることでデータᵓ

㐀を㆑ูࡍることがྍ⬟と࡞る。また、኱ࡃࡃりの車載ჾの種ูにຍࠕ、࠼఩置情報高⢭⣽໬車載

ჾࠖにおいて、࣋࢖ントᑐᛂの᭷↓࡝࡞よりල体࡞機⬟の⿦備≧ἣを示ࡍᚲ要ࡶある。これらに

ついては、車載ჾの機⬟を᱁⣡ࡍるࠕᇶ本情報 のࠖ空きビット（⌧≧はࠕ空き とࠖࡋて͆ 0”ᅛ定）

をά用ࡋ、示ࡍことがྍ⬟である。 

 

㸶㸧㔜㔞ࡢ➼ࢱ࣮ࢹ㏣ຍ➼ࡿࡼ࡟ 1 ᅇࡢ㊰㌴㛫㏻ಙ࡛࡞⬟ྍࢡࣥࣜࣉࢵ࢔㉮⾜ᒚṔ᝟ሗࡢ࡬ᙳ㡪 

重㔞データ➼の㏣ຍおよࡧ఩置情報の分ゎ⬟ྥୖにより、ಶࠎの走行ᒚṔ情報のデータ㔞はቑ

኱ࡍる。㸯ᅇの路車㛫通信でアップࣜン࡞⬟ྍࢡデータ㔞にはไ約があるため、ಶࠎのデータ㔞

ቑ኱にకい⤌ࡳ㎸ࡴことがྍ⬟࡞データᩘはῶᑡࡕࢃ࡞ࡍ、ࡋ、グ㘓ྍ⬟࡞㊥離は▷࡞ࡃる。⌧

≧のデータ㔞とẚ㍑ࡍることで、㊥離࡬のᙳ㡪をホ౯ࡋた。࡞お、⌧≧のデータᵓᡂはࠕデータ

㆑ูᏊ、᫬้、⦋度、⤒度、㐨路種ู、速度ࠖとࡋ、ኚ᭦要ᅉẖにᙳ㡪をホ౯ࡍるために、重㔞

データのᵓᡂはࠕデータ㆑ูᏊ、᫬้、⦋度、⤒度（分ゎ⬟は⌧≧と同一）、速度、௜㝶データ

ビットᩘ、௜㝶データ種ู、⥲重㔞、㍈ᩘ（n=6）、➨㸯㍈の㍈重㹼➨ 6㍈の㍈重 、ࠖ఩置情報の

分ゎ⬟ྥୖ᫬のᵓᡂはࠕデータ㆑ูᏊ、᫬้、⦋度、⤒度（分ゎ⬟ 4ಸ）、速度ࠖとࡋた。重㔞

データ㸩分ゎ⬟ྥୖは、௒ᅇの検ウの⥲ྜⓗ࡞ᵓᡂと࡞り、重㔞データ㏣ຍと分ゎ⬟ྥୖの཮᪉

をຍ࿡ࡍる。࡞お、ここで検ウࡍる᪂た࡞車載ჾは GPS௜きⓎヰ型をᑐ㇟とࡋ、㐨路種ูは↓ຠ

とࡋた。 

 

⾲㸫㸵 㔜㔞ࡢ➼ࢱ࣮ࢹ㏣ຍ➼࡞⬟ྍࢡࣥࣜࣉࢵ࢔࡜ࢬ࢖ࢧࢱ࣮ࢹࡿࡼ࡟㊥㞳ࡢ࡬ᙳ㡪 

㡯┠ ⌧≧ 
㔜㔞ࢱ࣮ࢹ 

㏣ຍ 

఩⨨᝟ሗࡢ 

ศゎ⬟ྥୖ 

㔜㔞ࢱ࣮ࢹ 

㸩ศゎ⬟ྥୖ 

ᇶ‽ࢱ࣮ࢹ㸦㔜㔞࣭ࡋ↓ࢺࣥ࣋࢖㸧 95bit 94bit 97bit 98bit 

ᕪศࢱ࣮ࢹ㸦㔜㔞࣭ࡋ↓ࢺࣥ࣋࢖㸧 36bit 36bit 39bit 40it 

㔜㔞ࡴྵࢆᇶ‽ͤࢱ࣮ࢹ㸯 㸫 170bit 㸫 174bit 

᮲௳㸯࡛

 ヨ⟬ͤ㸰ࡢ

᱁⣡ྍ࡟㸯ಶࢢࢱ࣓ࣜࣔ

 ಶᩘࡢࢱ࣮ࢹᕪศ࡞⬟
106ಶ 91ಶ 98ಶ 83ಶ 

グ㘓ྍ⬟࡞㊥㞳 

㸦⌧≧ࢆ ẚࡓࡋ࡜100

⋡㸧 

100% 96% 92% 85% 

᮲௳㸰࡛

 ヨ⟬ͤ㸱ࡢ

グ㘓ྍ⬟࡞㊥㞳 

㸦⌧≧ࢆ ẚࡓࡋ࡜100

⋡㸧 

100% 99% 92% 89% 

ͤ㸯 㔜㔞ኚ໬ࡿࡌ⏕ࡀ㝿㸦Ⲵᤍ࡝࡞ࡁ㸧255ࠊࡣ⛊௨ୖ⤒㐣ࡋᕪศࡣ࡛ࢱ࣮ࢹグ㘓࡛࠸࡞ࡁ≧ἣ

 ࠋࡓࡋ࡜グ㘓ࡢ࡛ࢱ࣮ࢹ‽ᇶࠊࡋ ᥎࡜

ͤ㸰 ᮲௳㸯㸸㉮⾜ᒚṔ⏝࣓ࣔࣜࢢࢱ㸯ಶࢆグ㘓ࡿࡍ୰࡛㸯ᅇⲴᤍࡀࡁⓎ⏕ࡓࡋሙྜࡢグ㘓ྍ⬟࡞

㊥㞳㸦⣙ 10kmẖ࡟Ⲵᤍ࡟࡜ࡇࡿࡍࡁ┦ᙜ㸧 
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ᐜ㔞ࡢ㸯ಶࢢࢱ࣓ࣜࣔ 496Byte(3968bit)࡟ᑐࡋඹ㏻ⓗࢲࢵ࣊࡞㒊 32bitࢆᕪࡋᘬࡓ࠸ṧり

ࢹ‽ᇶࡴྵࢆ㔜㔞ࠊ㸯ಶࢱ࣮ࢹ‽ᇶࡢࡋ࡞㔜㔞ࠊ࡟ࡇࡇࠋࡿࡍ࡜࢔࢚ࣜ㉮⾜ᒚṔ᝟ሗ᱁⣡ࢆ

 ࠋࡓࡋฟ⟭ࢆಶᩘࡢ㸧ࡋ࡞㸦㔜㔞ࢱ࣮ࢹᕪศ࡞⬟᱁⣡ྍ࡟ᐜ㔞ࡢṧりࠊࡋ᱁⣡ࢆ㸯ಶࢱ࣮

ͤ㸱 ᮲௳㸰㸸㉮⾜ᒚṔ⏝࣓ࣔࣜࢢࢱ㸵ಶࢆグ㘓ࡿࡍ୰࡛㸯ᅇⲴᤍࡀࡁⓎ⏕ࡓࡋሙྜࡢグ㘓ྍ⬟࡞

㊥㞳㸦⣙ 70kmẖ࡟Ⲵᤍ࡟࡜ࡇࡿࡍࡁ┦ᙜ㸧 

重㔞データの㏣ຍと఩置情報の分ゎ⬟ྥୖにより、約 60kmに㸯ᅇ⛬度Ⲵᤍきをࡍるとࡋて、

㸯ᅇの路車㛫通信でアップࣜン࡞⬟ྍࢡ㊥離は 1๭⛬度ῶᑡࡍる。࡞お、このῶᑡの୺たる要ᅉ

は重㔞データの㏣ຍではࡃ࡞、఩置情報の分ゎ⬟の高度໬である。 

 

㸷㸧㔜㔞࡟ࢡࣥࣜࣉࢵ࢔ࡢ➼ࢱ࣮ࢹᑐࡢ࡬࣒ࢸࢫࢩྛࡿࡍᙳ㡪 

これまでᩚ⌮ࡋたデータᵓ㐀ཬࡧアップࣜンࡍࢡる᪉ἲにより、重㔞データ➼を཰㞟ࡍる場ྜ

のྛ⿦置࡬のᙳ㡪(ᨵಟの要ྰ)について検ドࡋた。走行ᒚṔ情報のᵓ㐀がኚ᭦と࡞るため、走行

ᒚṔ情報の内ᐜを㞟ィ࡝࡞ฎ⌮ࡍる機⬟を᭷ࡍる⿦置はᨵಟがᚲ要と࡞る。プローࣈデータをᵓ

ᡂࡍるメモࣜタࢢのᩘ、メモࣜタࢢの␒ྕ、最኱のデータ㔞は⌧≧と同一であるため、走行ᒚṔ

情報をฎ⌮࡞ࡋい⿦置はᨵಟ୙要である。これらによるᩚ⌮⤖ᯝを図㸫㸲に示ࡍ。 

 

ᅗ㸫㸲 㔜㔞ࡳ⤌ࡢࢱ࣮ࢹ㎸ࠊ➼ࡳᮏ᳨ウ࡟おࡿࡅᣑ඘ࡀᙳ㡪ࢆཬࡍࡰ⠊ᅖ 

 

㸱㸬ᣐⅬ࡟タ⨨ࡿࡍ㊰ഃᶵࡢࢱ࣮ࢹࣝ࢖࣐ࣥ࣡ࢺࢫࣛࡿࡼ࡟཰㞟࡚࠸ࡘ࡟ 

 ᙜ機ᵓでは、≉定プローࣈデータ㓄信サービスを提供ࡋている。車両の運行⟶⌮を行࠺事ᴗ⪅

は、このサービスにより自♫の車両のプローࣈデータ（≉定プローࣈデータ）をධᡭࡋ、走行中

の༊㛫ࡸ運行⤒路࡝࡞のᢕᥱを行࠺ことがྍ⬟である。⌧≧の≉定プローࣈデータは、実㐨ୖに

設置された路ഃ機によって཰㞟ࡋたࡶので、車両ᇶᆅ࡝࡞までのラスト࣡ンマ࢖ルに関ࡍるデー

タをタ࣒ࣜ࢖ーに取ᚓࡍることができ࡞い。速ࡸか࡞日報సᡂ࡝࡞には、฿╔᫬に速ࡸかに取ᚓ

できる௙⤌ࡳがᮃまれる。このㄢ㢟をゎỴࡍるために、ᙜ機ᵓではẸ㛫ྥࡅ⡆᫆型路ഃ機（↓⥺

㒊）௙ᵝ᭩をⓎ行ࡋており、≀ὶ事ᴗ⪅࡝࡞が↓⥺㒊をㄪ㐩できるよ࠺に࡞っている。 
 ≉定プローࣈデータ㓄信サービスの内ᐜࡸ、この路ഃ機にᮇᚅされるຠᯝ࡝࡞についてはูの

Ⓨ⾲にㆡることとࡋ、ここでは、一᫬೵Ṇࡸᚎ行中の車両にᑐࡋて⌧≧より኱ᐜ㔞のプローࣈデ

ータを཰㞟ࡍる᪉ἲについて、⌧≧の௙⤌ࡳとの共Ꮡを前提に検ウࡋた内ᐜについて示ࡍ。 
 ⌧≧のプローࣈデータ཰㞟をྵࡴ ETC2.0 サービスは、実㐨ୖの路ഃ機と走行中の車載ჾが約

㸯⛊㛫通信できることを前提に設ィされている。⡆᫆型路ഃ機を設置ࡍる車両ᇶᆅࡸ≀ὶᣐⅬ࡞

ቃにおいては路⎔࡞࠺このよ、ࡃることが多ࡍᚎ行ࡸて一᫬೵Ṇࡋにおいては、場内㐍ධに㝿࡝

車㛫通信がྍ⬟と࡞る᫬㛫はᩘ⛊㛫࡝࡞実㐨ୖより㛗࡞ࡃる。このため、཰㞟ࡍるプローࣈデー

表７　重量データ等の追加等によるデータサイズとアップリンク可能な距離への影響
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ᐜ㔞ࡢ㸯ಶࢢࢱ࣓ࣜࣔ 496Byte(3968bit)࡟ᑐࡋඹ㏻ⓗࢲࢵ࣊࡞㒊 32bitࢆᕪࡋᘬࡓ࠸ṧり

ࢹ‽ᇶࡴྵࢆ㔜㔞ࠊ㸯ಶࢱ࣮ࢹ‽ᇶࡢࡋ࡞㔜㔞ࠊ࡟ࡇࡇࠋࡿࡍ࡜࢔࢚ࣜ㉮⾜ᒚṔ᝟ሗ᱁⣡ࢆ

 ࠋࡓࡋฟ⟭ࢆಶᩘࡢ㸧ࡋ࡞㸦㔜㔞ࢱ࣮ࢹᕪศ࡞⬟᱁⣡ྍ࡟ᐜ㔞ࡢṧりࠊࡋ᱁⣡ࢆ㸯ಶࢱ࣮

ͤ㸱 ᮲௳㸰㸸㉮⾜ᒚṔ⏝࣓ࣔࣜࢢࢱ㸵ಶࢆグ㘓ࡿࡍ୰࡛㸯ᅇⲴᤍࡀࡁⓎ⏕ࡓࡋሙྜࡢグ㘓ྍ⬟࡞

㊥㞳㸦⣙ 70kmẖ࡟Ⲵᤍ࡟࡜ࡇࡿࡍࡁ┦ᙜ㸧 

重㔞データの㏣ຍと఩置情報の分ゎ⬟ྥୖにより、約 60kmに㸯ᅇ⛬度Ⲵᤍきをࡍるとࡋて、

㸯ᅇの路車㛫通信でアップࣜン࡞⬟ྍࢡ㊥離は 1๭⛬度ῶᑡࡍる。࡞お、このῶᑡの୺たる要ᅉ

は重㔞データの㏣ຍではࡃ࡞、఩置情報の分ゎ⬟の高度໬である。 

 

㸷㸧㔜㔞࡟ࢡࣥࣜࣉࢵ࢔ࡢ➼ࢱ࣮ࢹᑐࡢ࡬࣒ࢸࢫࢩྛࡿࡍᙳ㡪 

これまでᩚ⌮ࡋたデータᵓ㐀ཬࡧアップࣜンࡍࢡる᪉ἲにより、重㔞データ➼を཰㞟ࡍる場ྜ

のྛ⿦置࡬のᙳ㡪(ᨵಟの要ྰ)について検ドࡋた。走行ᒚṔ情報のᵓ㐀がኚ᭦と࡞るため、走行

ᒚṔ情報の内ᐜを㞟ィ࡝࡞ฎ⌮ࡍる機⬟を᭷ࡍる⿦置はᨵಟがᚲ要と࡞る。プローࣈデータをᵓ

ᡂࡍるメモࣜタࢢのᩘ、メモࣜタࢢの␒ྕ、最኱のデータ㔞は⌧≧と同一であるため、走行ᒚṔ

情報をฎ⌮࡞ࡋい⿦置はᨵಟ୙要である。これらによるᩚ⌮⤖ᯝを図㸫㸲に示ࡍ。 

 

ᅗ㸫㸲 㔜㔞ࡳ⤌ࡢࢱ࣮ࢹ㎸ࠊ➼ࡳᮏ᳨ウ࡟おࡿࡅᣑ඘ࡀᙳ㡪ࢆཬࡍࡰ⠊ᅖ 

 

㸱㸬ᣐⅬ࡟タ⨨ࡿࡍ㊰ഃᶵࡢࢱ࣮ࢹࣝ࢖࣐ࣥ࣡ࢺࢫࣛࡿࡼ࡟཰㞟࡚࠸ࡘ࡟ 

 ᙜ機ᵓでは、≉定プローࣈデータ㓄信サービスを提供ࡋている。車両の運行⟶⌮を行࠺事ᴗ⪅

は、このサービスにより自♫の車両のプローࣈデータ（≉定プローࣈデータ）をධᡭࡋ、走行中

の༊㛫ࡸ運行⤒路࡝࡞のᢕᥱを行࠺ことがྍ⬟である。⌧≧の≉定プローࣈデータは、実㐨ୖに

設置された路ഃ機によって཰㞟ࡋたࡶので、車両ᇶᆅ࡝࡞までのラスト࣡ンマ࢖ルに関ࡍるデー

タをタ࣒ࣜ࢖ーに取ᚓࡍることができ࡞い。速ࡸか࡞日報సᡂ࡝࡞には、฿╔᫬に速ࡸかに取ᚓ

できる௙⤌ࡳがᮃまれる。このㄢ㢟をゎỴࡍるために、ᙜ機ᵓではẸ㛫ྥࡅ⡆᫆型路ഃ機（↓⥺

㒊）௙ᵝ᭩をⓎ行ࡋており、≀ὶ事ᴗ⪅࡝࡞が↓⥺㒊をㄪ㐩できるよ࠺に࡞っている。 
 ≉定プローࣈデータ㓄信サービスの内ᐜࡸ、この路ഃ機にᮇᚅされるຠᯝ࡝࡞についてはูの

Ⓨ⾲にㆡることとࡋ、ここでは、一᫬೵Ṇࡸᚎ行中の車両にᑐࡋて⌧≧より኱ᐜ㔞のプローࣈデ

ータを཰㞟ࡍる᪉ἲについて、⌧≧の௙⤌ࡳとの共Ꮡを前提に検ウࡋた内ᐜについて示ࡍ。 
 ⌧≧のプローࣈデータ཰㞟をྵࡴ ETC2.0 サービスは、実㐨ୖの路ഃ機と走行中の車載ჾが約

㸯⛊㛫通信できることを前提に設ィされている。⡆᫆型路ഃ機を設置ࡍる車両ᇶᆅࡸ≀ὶᣐⅬ࡞

ቃにおいては路⎔࡞࠺このよ、ࡃることが多ࡍᚎ行ࡸて一᫬೵Ṇࡋにおいては、場内㐍ධに㝿࡝

車㛫通信がྍ⬟と࡞る᫬㛫はᩘ⛊㛫࡝࡞実㐨ୖより㛗࡞ࡃる。このため、཰㞟ࡍるプローࣈデー

図４　重量データの組み込み等、本検討における拡充が影響を及ぼす範囲
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̍

ては路車間通信が可能となる時間は数秒間など実道上よ

り長くなる。このため、収集するプローブデータの容量

の拡大も可能となる。

３−１　拠点で収集するプローブデータの構成

実道上の路側機で収集するプローブデータは、11 個

のメモリタグで構成される（図５）。

DSRC路車間通信におけるメモリタグアクセスは、

ARIB�STD-T110 狭域通信（DSRC）基本アプリケーシ

ョンインタフェースで定義される手順により実行するも

ので、読み出し順位を指定した読み出し要求を路側機が

発行し車載器が応答する形でメモリタグの内容を送信す

る。路側機は、上位装置での処理を考慮し、下記のよう

に基本情報を先にして読み出している。

上位装置がプローブデータを解析する際、走行履歴情

報を読み解く上で必要なオプションの有無などの情報が

含まれる基本情報から処理する

ことを考慮し、下記順序で車載

器から読み出す。

路側機の読み出し順：
タグ⑨→タグ⑩→タグ⑪→
タグ①→タグ②→・・・→
タグ⑦→タグ⑧

従って、上位装置が収集する

プローブデータは、図６のよう

な構成となる。現状より数多く

ΑΔϥετʹػ఺ʹઃஔ͢Δ路ଆڌ
ϫϯϚΠϧσʔλͷऩूʹ͍ͭͯ

当機構では、特定プローブデータ配信サービスを提供

している。車両の運行管理を行う事業者は、このサービ

スにより自社の車両のプローブデータ（特定プローブデ

ータ）を入手し、走行中の区間や運行経路などの把握を

行うことが可能である。現状の特定プローブデータは、

実道上に設置された路側機によって収集したもので、車

両基地などまでのラストワンマイルに関するデータをタ

イムリーに取得することができない。速やかな日報作成

などには、到着時に速やかに取得できる仕組みが望まれ

る。この課題を解決するために、当機構では民間向け簡

易型路側機（無線部）仕様書を発行しており、物流事業

者などが無線部を調達できるようになっている。

特定プローブデータ配信サービスの内容や、この路側

機に期待される効果などについては別の発表に譲ること

とし、ここでは、一時停止や徐行中の車両に対して現状

より大容量のプローブデータを収集する方法について、

現状の仕組みとの共存を前提に検討した内容について示

す。

現状のプローブデータ収集を含むETC2.0 サービスは、

実道上の路側機と走行中の車載器が約１秒間通信できる

ことを前提に設計されている。簡易型路側機を設置する

車両基地や物流拠点などにおいては、場内進入に際して

一時停止や徐行することが多く、このような環境におい

�
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タのᐜ㔞のᣑ኱ྍࡶ⬟と࡞る。 
㸯㸧ᣐⅬ࡛཰㞟ࡢࢱ࣮ࢹࣈ࣮ࣟࣉࡿࡍᵓᡂ 

 実㐨ୖの路ഃ機で཰㞟ࡍるプローࣈデータは、11 ಶのメモࣜタࢢでᵓᡂされる（図㸫㸳）。 
 DSRC 路車㛫通信におࡅるメモࣜタࢢアࢡセスは、ARIB STD-T110 ⊃ᇦ通信(DSRC)ᇶ本アプ

たࡋ㡰఩をᣦ定ࡋฟࡳので、ㄞࡶるࡍースで定⩏されるᡭ㡰により実行࢙ンタフ࢖ーションࢣࣜ

ㄞࡳฟࡋ要ồを路ഃ機がⓎ行ࡋ車載ჾがᛂ⟅ࡍるᙧでメモࣜタࢢの内ᐜを㏦信ࡍる。路ഃ機は、

ୖ఩⿦置でのฎ⌮を⪃៖ࡋ、ୗグのよ࠺にᇶ本情報をඛにࡋてㄞࡳฟࡋている。 
 

 
ᅗ㸫㸳 ⌧≧࡟ࢱ࣮ࢹࣈ࣮ࣟࣉࡢおࢢࢱ࣓ࣜࣔࡿࡅ 

 
ୖ఩⿦置がプローࣈデータをゎᯒࡍる㝿、走行ᒚṔ情報をㄞࡳゎୖࡃでᚲ要࡞オプションの᭷

 。ࡍฟࡳୗグ㡰ᗎで車載ჾからㄞ、ࡋることを⪃៖ࡍ⌮の情報がྵまれるᇶ本情報からฎ࡝࡞↓
 

路ഃ機のㄞࡳฟࡋ㡰：タࢢչЍタࢢպЍタࢢջЍタࢢ①Ѝタࢢ②Ѝ࣭࣭࣭ЍタࢢշЍタࢢո 
 
ᚑって、ୖ఩⿦置が཰㞟ࡍるプローࣈデータは、ྑ図のよ࡞࠺ᵓᡂと

るࡍ㏦信࡬る㝿、ୖ఩⿦置ࡍを཰㞟ࢢのメモࣜタࡃる。⌧≧よりᩘ多࡞

ᵓᡂをྑ図のᵓᡂと࡞るよ࠼ᩚ࠺ることで、ୖ ఩⿦置࡬のᙳ㡪はᅇ㑊で

きることと࡞る。 
また、⌧≧、ḟの路ഃ機を通過ࡍるまでの㊥離が㛗ࡃ、グ㘓ࡍる走行

ᒚṔ情報࡝࡞が཰㞟ྍ⬟࡞データ㔞を㉸࠼た場ྜ、最ྂࡶいデータをᾘ

ཤࡋて᪂たにグ㘓ࡍることで┤㏆の༊㛫の走行ᒚṔ情報➼をアップࣜ

ンࡍࢡる௙⤌ࡳに࡞っている。ᣐⅬに設置ࡍる路ഃ機により、よりᐜ㔞

の኱きいプローࣈデータを཰㞟ࡍる௙⤌ࡳをᑟධࡍるに㝿ࡋてࡶ、⌧≧

の実㐨ୖの路ഃ機での཰㞟にあたっての⪃࠼᪉は㋃くࡍるᚲ要がある。

これら前提を㋃ま࠼、車載ჾがグ㘓ࡍる᪉ἲと、路ഃ機が཰㞟ࡍる᪉ἲ 
の両面でຠ⋡ⓗ࡞᪉ἲを検ウࡋた。 
(㺏) 車載ჾのグ㘓᪉ἲ 

車載ჾには、⌧≧より多ᩘのメモࣜタࢢを๭りᙜてる。ࡑの๭りᙜて࢖メーࢪとグ㘓ࡍるᡭ㡰

ᅗ㸫㸴 ୖ఩⿦⨨ࡀ 

཰㞟ࣈ࣮ࣟࣉࡿࡍ 

 ᵓᡂࡢࢱ࣮ࢹ

図５　現状のプローブデータにおけるメモリタグ
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図６ 　上位装置が収
集するプローブ
データの構成
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量の大きいプローブデータを収集する仕組みを導入する

に際しても、現状の実道上の路側機での収集にあたって

の考え方は踏襲する必要がある。これら前提を踏まえ、

車載器が記録する方法と、路側機が収集する方法の両面

で効率的な方法を検討した。

❞ɹ車載器の記録方法

車載器には、現状より多数のメモリタグを割り当てる。

その割り当てイメージと記録する手順について図７に示

のメモリタグを収集する際、上位装置へ送信する構成を

図６の構成となるよう整えることで、上位装置への影響

は回避できることとなる。

また、現状、次の路側機を通過するまでの距離が長く、

記録する走行履歴情報などが収集可能なデータ量を超え

た場合、最も古いデータを消去して新たに記録すること

で直近の区間の走行履歴情報等をアップリンクする仕組

みになっている。拠点に設置する路側機により、より容

 10 

 
 
 
 

 

ETC2.0 プローࣈデータのᣑ඘にྥࡅたㄪᰝ研究 
P20 の図をᕪ࠼᭰ࡋまࡍ。おᡭᩘおかࡋ⏦、ࡋࡅヂありまࢇࡏ。 

図７　車載器に割り当てるメモリタグと記録の手順に関するイメージ
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̍
側機が記憶して毎回取得を割愛する方法もあるが、これ

らのデータ量は僅少であり複数回読み出すことの影響は

小さく、単純な方法であるセットでの取得も可と考える。

なお、データが格納されているメモリタグのみを読み

出すことが望ましい。ARIB�STD-T110 に記載されてい

るメモリ情報取得要求コマンドにより、路側機は車載器

の各メモリタグに書き込まれているデータ量を把握し、

書き込まれているメモリタグのみを読み出すこととする。

これら検討の結果、路側機は図８の手順で車載器からプ

ローブデータを取得することとする。

❠ɹ上位装置が収集するプローブデータの構成

先に述べた手順により、上位装置は従来と同様のメモ

リタグ構成として取り扱うことができる（図９）。

す。

❟ɹ路側機が車載器から取得する方法

路側機は、上位装置が現状と同様の構造として扱える

よう下記手順で取得、転送する。

１回目：�タグ⑨・・・タグ⑪、タグ①・・・⑧の順で

取得

２回目：�タグ⑨・・・タグ⑪、タグ 21・・・28 の順

で取得

３回目：�タグ⑨・・・タグ⑪、タグ 31・・・38 の順

で取得

以後、データがある限り（時間が許す限り）取得

毎回タグ⑨、⑩、⑪を併せて取得することで現状と同

じ構成を維持する。なお、タグ⑨、⑩、⑪については路

 11 

あり」ᩘᅇㄞࡳฟࡍことのᙳ㡪はᑠさࡃ、༢⣧࡞᪉ἲであるセットでの取ᚓྍࡶと⪃࠼る。 
い。ARIB STD-T110ࡋことがᮃまࡍฟࡳをㄞࡳのࢢお、データが᱁⣡されているメモࣜタ࡞ に

グ載されているメモࣜ情報取ᚓ要ồࢥマンࢻにより、路ഃ機は車載ჾのྛメモࣜタࢢに᭩き㎸ま

れているデータ㔞をᢕᥱࡋ、᭩き㎸まれているメモࣜタࢢのࡳをㄞࡳฟࡍこととࡍる。これら検

ウの⤖ᯝ、路ഃ機は௨ୗのᡭ㡰で車載ჾからプローࣈデータを取ᚓࡍることとࡍる。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ᅗ㸫㸶 ㊰ഃᶵ࡜㊰ഃᶵࣈ࣮ࣟࣉࡢ཰㞟࡟㛵ࡿࡍฎ⌮ᡭ㡰 
 
(㺑) ୖ ఩⿦置が཰㞟ࡍるプローࣈデータのᵓᡂ 

ඛに㏙࡭たᡭ㡰により、ୖ ఩⿦置はᚑ᮶と同ᵝのメモࣜタࢢᵓᡂとࡋて取りᢅ࠺ことができる。 

 

図８　路側機と路側機のプローブ収集に関する処理手順
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車線化も進み、これへの対応も必要である。これらは、

自動運転車両向けとしても大きな課題であるが、ドライ

バー向けとしても改善すべきである。これらを踏まえ、

都市内高速道路や多車線区間での提供ができるよう、定

義すべき車線種別について整理している。なお、一部検

討すべき事項（例：インターチェンジ出口で発生した渋

滞が本線まで伸びて路肩に車列ができている状況、ジャ

ンクションにおける一部の車線における渋滞など）が残

っている。

今後、昨年度から運用が開始された「タイヤチェーン

非装着車の通行規制」などへの対応も含め、道路管理者

および車載器メーカなどとの協議を行うなど、仕様書の

改版にむけた取組みを進めていく。

なお、自動運転車両向けとしては、データフォーマッ

トなど技術的な整理に加え、情報提供のありかたなど位

置づけの整理も必要である。これらについては関係機関

と連携し、今後の展開に向けて取り組む予定である。

ࣗಈӡసं͚྆޲ͷΑΓৄࡉͳ
৘ใఏڙ

高速道路上での自動運転は、技術的には多くのシーン

で自律による実施が可能となってきている。しかし、規

制車線を避けるなどスムーズに走行するためには、車線

毎の詳細な情報をインフラから取得して余裕を持った位

置で車線変更することが望ましい。当機構が発行してい

る電波ビーコン 5.8GHz 帯データ形式仕様書ダウンリン

ク編では、ETC2.0 路側機から車載器へ提供する情報の

データフォーマットを定義している。このデータフォー

マットにおいて車線規制などを提供するために定義して

いる車線種別を以下に示す。

具体な車線名の定義
　�「第一走行車線」、「第二走行車線」、「追越車線」、
「登坂車線」、「路肩」
具体な車線名による複数車線の定義
　�「第一走行車線と第二走行車線」、「第一走行車線
と登坂車線」、「第二走行車線と追越車線」
車線数による定義
　�「１車線」、「２車線」、「３車線」、「４車線」、「５
車線」、「６車線」、「７車線」、「全車線」

ここで定義している「第一走行車線」など具体な車線

名は都市間高速道路で用いている表現であり、都市内高

速道路で用いている「左車線」、「中車線」、「右車線」な

どは定義できておらず、正確に情報提供することができ

ない。また、複数車線の定義に関しても組合せが限定さ

れており、車線数が多い区間への対応に課題がある。多

�
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(㺑) ୖ ఩⿦置が཰㞟ࡍるプローࣈデータのᵓᡂ 

ඛに㏙࡭たᡭ㡰により、ୖ ఩⿦置はᚑ᮶と同ᵝのメモࣜタࢢᵓᡂとࡋて取りᢅ࠺ことができる。 

 
図９　上位装置が収集するプローブ情報の構成イメージ
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