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「世界一の安全・安心社会の実現」領域 
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§１．研究開発実施体制  
 

（１）「東大」グループ（東京大学） 

① 研究開発代表者：西成 活裕 （東京大学先端科学技術研究センター・教授） 

② 研究項目 

・属性を考慮した群集のシミュレーション 

・情報提供アルゴリズムの考案 

・群集実験の計画と実施 

・システム化検討 

 

（２）「三菱」グループ（三菱電機） 

① 主たる共同研究者：西川 博文（三菱電機情報技術総合研究所・専任） 

② 研究項目 

・属性の検知取得方法 

・属性の検知精度評価 

・システム化検討 

 

§２．研究開発実施の概要  

本研究課題では、様々な人の移動を支える群集制御技術の確立を通して安全安心社会の実現

を目指す。探索研究として、①属性を考慮した群集全体の行動分析・予測、②群集制御の最適化、

およびそのための情報提供の方法、の２項目に関する研究開発を行う。 

平成 30年度は、①について、属性の重要な要素である群集中のグループに注目したシミュレー

ションモデル構築を行い、実証実験を通してグループの行動予測と実際の行動との合致を確認し

た。また昨年度提案した群集の回転流動を考慮した独自の混雑度は、従来から利用されている人

数による密度指標に比較して、実際に発生する混雑状況に合致することを複数の群集実験を通し

て確認できた。②について、属性に応じた移動ルート選択アルゴリズムの開発を行った。属性に応

じた群集動線の分離と分離に必要な情報提供が群集制御に効果的であることをシミュレーションと

実験により確認した。グループを含めた属性検知に関しては、広範囲な調査により既存技術の活

用で十分な精度が得られることが分かった。 

また本年度は、本課題の社会実装に必要な周辺技術として、群集の挙動センシング、危険個所

抽出について検討した。挙動センシングには、従来のカメラだけでなくスマートフォンの加速度セン

サーも安価で有用であることが確認できた。また危険個所の具体例として通路での対向流を詳細

に検討し、危険となる限界流量を実測データから求めることができた。 

以上、探索研究の二つの研究項目は解決に近づき、社会実装に必要な周辺技術にも目途が付

いたことで、POC 達成に向け大きく進展した。 


