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1 はじめに

本書は ADVENTURE Project[1]において開発中のマルチエージェント交通流シミュレータ

ADVENTURE Mates (略称MATES [メイツ] )の使用マニュアルである．

本章ではまず，ADVENTURE Matesの概要および実行までの操作手順を説明する．

1.1 本プログラムの特徴

ADVENTURE Matesは知的マルチエージェントモデルにもとづく交通流シミュレータであ

る．知的エージェントとしてモデル化された車両は道路環境中で他の車両エージェントと相互

作用しながら自律的に意思決定 (経路探索・加速度決定)する．複雑な交通現象は知的エージェ

ント同士の相互作用の結果として創発するよう設計されている．

1.2 動作環境

本プログラムのコンパイルに必要なものは，GNU Cコンパイラおよび C++コンパイラ (gcc，

g++)，CMake，makeである．CMakeがインストールされていない環境では，各ディレクトリ

に用意されているMakefile.altを適宜編集して使用されたい．システムに zlibがインストール

されていれば利用できる．可視化および GUIを伴うプログラム (advmates-sim)のコンパイル

には OpenGL (GLX拡張)，GLUT，GTK+2の各開発用ファイルが必要である．

本プログラムは Linuxにて動作確認を行っているが，多くの機能はWindows上に構築され

た Cygwin (32bit)あるいはMinGW/MSYSでも実行可能である．Windows上での可視化およ

び GUIを伴うプログラム (advmates-sim)のコンパイルには OpenGLが必要である．

1.3 コンパイルとインストール

ADVENTURE Matesをコンパイル，インストールするには以下に示す手順に従う．

(1) アーカイブファイルの展開

ダウンロードしたファイルのあるディレクトリで以下を実行する．� �
% tar xzf AdvMates-0.5b.tar.gz� �
ただし，“%”はコマンドプロンプトを表すため，実際には入力する必要はない．

アーカイブファイルの展開により，AdvMates-0.5bディレクトリが作成される．AdvMates-

0.5bディレクトリは次のサブディレクトリを含んでいる．

- doc : ドキュメント

- examples : サンプルデータ

- include : ヘッダファイル群
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- lib : ライブラリ群

- pre : プレ処理モジュールのソースファイル・ドキュメント等

- solver : メインモジュールのソースファイル

(2) Makefileの生成

AdvMates-0.5bディレクトリにて以下を実行する．� �
% cmake -DINSTALL PREFIX=install dir .� �
ただし，MSYS上でコンパイルする場合は以下を実行する� �
% cmake -G “MSYS Makefiles” -DINSTALL PREFIX=install dir .� �
“-DINSTALL PREFIX=install dir” はインストール先ディレクトリを install dir に指定す

ることを表す．省略可能であり，省略された場合には$(HOME)/ADVENTURE/以下にインス

トールされる．

なお，可視化・GUIライブラリがインストールされていない環境で cmakeに失敗する場合

には以下を実行すると成功する場合がある．� �
% cmake -DPLATFORM=NOVIS .� �
(3) コンパイル

AdvMates-0.5bディレクトリにて，以下を実行する．� �
% make� �
(4) インストール

コンパイルに成功したら，以下のコマンドによりインストールを行う．� �
% make install� �
インストール先ディレクトリに書き込み権限を持ったユーザによって行う必要がある．

以上の操作により，以下のファイルが先に指定した install dir (指定されていない場合は

$(HOME)/ADVENTURE/)以下にインストールされる．

bin/advmates-calc : 実行モジュール

bin/advmates-sim : 可視化および GUIを伴う実行モジュール

doc/AdvMates/AdvMates-manual-jp.pdf : 日本語マニュアル
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なお，プレ処理モジュールは一括でコンパイル・インストールされない．pre以下の各ディ

レクトリに含まれるドキュメントを参照のこと．

1.4 実行方法

ADVENTURE Matesには advmates-calcと advmates-simという 2種類の実行モジュールが

含まれる．

(1) advmates-calc

画像による出力なしのシミュレーションを実行する．デフォルトで 1ステップごとの車両状

態をファイル出力する．1 時間程度のシミュレーションの時系列データを出力すると 1GB を

超えることがあるので，ディスク容量には注意する必要がある．

advmates-calcは以下のコマンドで実行する．� �
% advmates-calc [options]� �
実行時には表 1に示すオプションを指定できる．

(2) advmates-sim

画像による出力および GUI付きのシミュレーションを実行する．GUIから指定された場合

のみ出力ファイルを書き込む．GUIに関しては後述する．

advmates-simは以下のコマンドで実行する．� �
% advmates-sim [options]� �
実行時には表 2に示すオプションを指定できる．
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表 1 advmates-calcの実行時オプション

オプション 説明

-d DataDir 入出力ディレクトリのルートパスを DataDir に
指定する．指定しない場合はカレントディレク

トリをルートパスとする．

-r Number 乱数の種を Number に指定する．デフォルトで
は時刻をもとに与えられる．

-qあるいは --no-verbose 詳細な画面表示を省略する．

--no-input-signal signals ディレクトリ以下の信号入力ファイルを
読み込まず，すべての信号が青であるとみなす．

--no-generate-random-vehicle 入力ファイル指定された車両以外を生成しない．

-t MaxTime 計算対象となるシミュレーション内の時間を

MaxTime[msec]に指定する．指定しない場合は
3,600,000[msec]=1時間である．グローバル変数
が指定されていればそれを優先する．

-sあるいは --no-output-timeline 時系列データを出力しない．

-lあるいは --no-output-tripinfo 車両のトリップ情報を出力しない．

-m 車両感知器による計測データを出力しない．

--no-output-monitor-d 車両感知器による計測データのうち，詳細出力

(detD****.txt)を出力しない．
--no-output-monitor-s 車両感知器による計測データのうち，統計出力

(detS****.txt)を出力しない．
-gあるいは --no-output-generate 車両発生カウンタが計測するデータを出力しな

い．

表 2 advmates-simの実行時オプション

オプション 説明

-d DataDir 入出力ディレクトリのルートパスを DataDir に
指定する．指定しない場合はカレントディレク

トリをルートパスとする．

-r Number 乱数の種を Number に指定する．デフォルトで
は時刻をもとに与えられる．

-qあるいは --no-verbose 詳細な画面表示を省略する．

--no-input-signal signals ディレクトリ以下の信号入力ファイルを
読み込まず，すべての信号が青であるとみなす．

--no-generate-random-vehicle 入力ファイル指定された車両以外を生成しない．
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2 入力ファイル

本章では，ADVENTURE Matesの入力ファイルを説明する．

2.1 概要

ADVENTURE Matesを実行する際の入力ファイルは以下である．入力ファイルの場所は実

行時に “-d” オプションで指定する．指定しない場合はカレントディレクトリを対象とする．

†印は必須入力ファイルである．signals以下を除く入力ファイルでは空白は無視され，“#”で

始まる行はコメントとして読み飛ばされる．

• mapPosition.txt †
• network.txt †
• speedLimit.txt

• intersection/******.txt

• signals/default.msf †
• signals/defaultInter{n}.msa (n=2, 3, 4) †
• signals/******.{msf,msa}
• generateTable.txt

• defaultGenerateTable.txt

• vehicleRoutingParam.txt

• vehicleFamily.txt

• detector.txt

• genCounter.txt

• init.txt

2.2 道路ネットワークに関する入力ファイル

2.2.1 mapPosition.txt

必須の入力ファイルである．

交差点の座標を記述する．左から交差点 ID，x座標 [m]，y座標 [m]，z座標 [m]である．

z座標はオプションであり，指定されていなければ z=0 [m]とみなされる．
mapPosition.txt� �

0, 0, 0, 0

1, -100, 0, 0

2, 0, -100, 0

3, 100, 0, 0

4, 0, 100, 0� �
5
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2.2.2 network.txt

必須の入力ファイルである．

交差点の流入・流出車線数と隣接情報を記述する．左から交差点 ID，流入・流出車線数，隣

接交差点の ID (反時計回り)である．交差点 IDは 6桁以下の自然数 (1～999999)である．
network.txt� �

0, 22322232, 1, 2, 3, 4

1, 22, 0

2, 22, 0

3, 22, 0

4, 22, 0� �
流入・流出車線数は，交差点の各境界における流入車線数，流出車線数の順で記述する．1

つの境界につき 2桁が必要なので，n叉路の形状は 2n桁になる (十字路なら 2*4=8桁)．右折

専用車線は向かい合う境界の流入車線数と流出車線数をみて自動的に作成される．流入車線数

や流出車線数を 0に指定することで，一方通行を表現することもできる．

交差点を表す多角形の辺のうち，単路部が接する辺を境界と呼ぶこととする．境界の順序は

network.txt で指定した隣接交差点 ID の順に等しい．例えば交差点 ID:0 の接続交差点を順に

1，2，3，4と記述した場合，交差点 ID:0の境界 0とは「交差点 ID:1に接続する単路が接する

境界」，交差点 ID:0の境界 3とは「交差点 ID:4に接続する単路部が接する境界」を指す．

2.2.3 speedLimit.txt

規制速度を記述する．

speedLimit.txt� �
0, 1, 30

1, 0, 40� �
左から，始点交差点 ID，終点交差点 ID，規制速度 [km/h] である．始点と終点の指定順に

よって，上りと下りで異なった規制速度を与えられる．

2.2.4 intersection/******.txt

任意の交差点の属性を指定する．境界相対方向，レーン接続，交差点頂点座標を指定でき

る．指定したい交差点と同じ名前のファイル名をつける．交差点 ID:5 の属性指定ファイル

は”intersection/000005.txt” となる．GUI から交差点情報を出力すると，このファイルで使用

する情報を取得できる．

境界相対方向，レーン接続，交差点頂点座標の順に並べて指定する．これら 3つのうち，指

定する必要のないものを全てコメントアウト，もしくは最初から書かないことで，いずれか 1

つのみを指定することもできる．途中のデータをコメントアウトする事も可能である．

(1) 境界方向指定
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行列形式で入力する．行列の (i,j)成分は，境界:iから流入して境界:jに流出する場合の相対

方向である．

intersection/******.txt (境界相対方向)� �
t, r, s, l

l, t, r, s

s, l, t, r

r, s, l, t� �
t，s，r，lはそれぞれ転回，直進，右折，左折を意味する．対角項は必ず tとする．

(2) レーン接続

各レーンについて，始点コネクタ ID，終点コネクタ IDの 2つを指定する．コネクタ IDは

4桁であり，各桁は以下を意味する．

1桁目 (0) : 現在のバージョンでは 0で固定

2桁目 (0, 1, . . . ) : コネクタが属する境界 ID (十字路ならば 0～3)

3，4桁目 (00, 01, . . . , 99) : 単路部から交差点へ進入する向きに左から 00，01，...

intersection/******.txt (レーン接続)� �
# 境界 ID: 0 からのレーン

0000, 0304

0000, 0203

0001, 0202

# 境界 ID: 1 からのレーン

0100, 0304

0101, 0303

# 境界 ID: 2 からのレーン

0200, 0104

0200, 0003

0201, 0002

# 境界 ID: 3 からのレーン

0300, 0203

0300, 0104

0301, 0103

0302, 0002� �
(3) 交差点頂点座標

必ず “vertex”と書いた行の下から定義を始める．交差点の形状を多角形で定義し，その頂点

の x，y，z座標 (単位は [m])を与える．1行が 1つの頂点を表す．n叉路の交差点は必ず 2n角

形でなければならない．座標は交差点の代表点 (mapPosition.txt で指定した交差点の座標) を

基準としたずれとして与える．また頂点の記述の順にも注意する．交差点に流入する方向から
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見て，境界 ID:0の左側の点をスタートして左回りで記述する必要がある．
intersection/******.txt (交差点頂点座標)� �

vertex

0, 15, 0

-15, 15, 0

-15, -15, 0

0, -15, 0

5, -13, 0

15, -3, 0

15, 3, 0

5, 13, 0� �
2.3 信号に関する入力ファイル

2.3.1 signals/default.txt

必須の入力ファイルである．

デフォルトの信号サイクル長とスプリットを記述する．サイクル長とは信号現示が 1巡する

時間であり，スプリットとは各現示に割り当てられた時間である．

signal/default.msf� �
0 86400000 140000 45000 10000 10000 5000 45000 10000 10000 5000� �
左から開始時刻，終了時刻，サイクル長，各現示パターンのスプリットを表す (単位は全て

[msec])．サイクル長は全現示パターンのスプリットの総和であるため，3列目=4列目以降の

和となる (上記では 140000=45000+10000+10000+5000+45000+10000+10000+5000 である)．

あるタイミングでサイクル長やスプリットを変更したい場合には，開始時刻，終了時刻を調整

し複数行に分けて記述することもできる．

2.3.2 signals/defaultInter{n}.msa (n=2, 3, 4)

デフォルトの信号パターンを記述する．nは交差点の次数 (隣接交差点の数)である．T字路

は n=3，十字路は n=4であり，それぞれ defaultInter3.msa，defaultInter4.msaが適用される．
signal/defaultInter4.msa� �

8

1 0 2 2 0 1 1 0 2 2 0 1

3 0 2 2 0 2 3 0 2 2 0 2

2 3 2 2 0 2 2 3 2 2 0 2

2 0 2 2 0 2 2 0 2 2 0 2

2 0 1 1 0 2 2 0 1 1 0 2

2 0 2 3 0 2 2 0 2 3 0 2

2 0 2 2 3 2 2 0 2 2 3 2

2 0 2 2 0 2 2 0 2 2 0 2� �
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1行目には信号パターンの総数を記述する．2行目以降，左から {境界 ID:0の信号のメイン

現示，サブ現示，歩行者用現示 }，{境界 ID:1の信号のメイン現示，サブ現示、歩行者用現示

}，{境界 ID: 2の. . . }，. . .を表す．ただし，現バージョンでは歩行者用現示はシミュレーショ

ン中で使用されない．

メイン現示の数字と現示の対応は以下である．

1 : 青

2 : 赤

3 : 黄

4 : 赤点滅 (車両は交差点進入前に一旦停止する)

5 : 黄点滅 (車両は徐行しながら交差点に進入する)

サブ現示 (右折可の矢印等)の数字と現示の対応は以下である．左折と直進可の矢印を出す場

合は “12”を指定する．

0 : 矢印なし

1 : 直進

2 : 左折

3 : 右折

先述の defaultInter4.msaの解釈すると以下のようになる．
signal/defaultInter4.msa� �

8

1 0 2 2 0 1 1 0 2 2 0 1 ...境界 ID:0，2が青，境界 ID:1，3が赤

3 0 2 2 0 2 3 0 2 2 0 2 ...境界 ID:0，2が黄に

2 3 2 2 0 2 2 3 2 2 0 2 ...境界 ID:0，2が赤・右折矢印に

2 0 2 2 0 2 2 0 2 2 0 2 ...全境界が赤に

2 0 1 1 0 2 2 0 1 1 0 2 ...境界 ID:1，3が青に

2 0 2 3 0 2 2 0 2 3 0 2 ...境界 ID:1，3が黄に

2 0 2 2 3 2 2 0 2 2 3 2 ...境界 ID:1，3が赤・右折矢印に

2 0 2 2 0 2 2 0 2 2 0 2 ...全境界が赤 これで 1サイクルの定義が終了� �
2.3.3 signals/******.{msf, msa}

signals/{ 交差点 ID}.msf および signals/{ 交差点 ID}.msa を用意することで，信号

パラメータを個別に設定することができる．交差点 ID:5 の信号パラメータファイ

ルは”signals/000005.{msf, msa}” となる．ファイルの書式は signals/default.msf および

signals/defaultInter{n}.msa (n=2, 3, 4)の項を参照のこと．

9
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2.4 車両に関する入力ファイル

2.4.1 generateTable.txt

自動車の発生する時間，発生地，目的地，発生交通量，車種 ID，経由地を記述する．
generateTable.txt� �

0, 86400000, 1, 3, 1000, 20, 0

0, 86400000, 2, 4, 600, 50, 3, 0, 6, 5� �
左から，開始時刻 [msec]，終了時刻 [msec]，発生交差点 ID，目的交差点 ID，発生交通量

[台/時]，車種 ID，経由交差点数，経由交差点 ID1，経由交差点 ID2. . .を表す．発生交差点およ

び目的交差点は次数が 1 の交差点 (ネットワークの端点) でなければならない．発生交通量は

整数値で記述する．経由交差点 IDは指定された経由交差点の数だけ指定する．

車種 IDは 2桁の整数で，現在のところ 2*は普通車，5*は大型車を指し，その他はすべて普通車

のサイズおよび車両特性となる．ここで指定した車種 IDはそのまま result/vehicleAttribute.txt

に出力される．

注意

車両発生には乱数を用い，発生のタイミングを厳密にスケジューリングしているわけで

はない．指定した交通量と一致することを保証しない（500台と指定しても 520台程度

発生することがある）．

2.4.2 defaultGenerateTable.txt

自動車の発生する時間，発生地，発生交通量，車種 ID，経由地を記述する．
defaultGenerateTable.txt� �

0, 86400000, 1, ******, 1200, 20, 0

0, 86400000, 2, ******, 300, 50, 0� �
書式は上記の generateTable.txtと同一であるが，目的地交差点のカラムは “******”でなけ

ればならない．generateTableは目的地指定，defaultGenerateTableは目的地ランダムという違

いがある．

注意

generateTable.txtおよび defaultGenerateTable.txtで発生交通量を指定されていない交差

点からは車両が発生しないわけではない．交差点の流出車線数に応じた割合でランダム

に車両が発生する．車両を発生させたくない交差点がある場合には発生交通量 0を明示

的に指定するか，実行時に--no-generate-random-vehicleオプションを指定す

る必要がある．
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2.4.3 vehicleRoutingParam.txt

車両の経路選択パラメータを設定する．1行が 1つのパラメータセットを表し，経路の効用

（効用が最小となる経路を選択する）を算出する際の各因子に乗じる重みを指定する．

defaultGenerateTable.txt� �
2, 1, 0, 0, 0, 0

1, 0, 0, 0, 0, 1� �
左から距離，時間，直進回数，左折回数，右折回数，道路幅（の逆数）に対する重み．例え

ば距離に関するコストが大きければ最短距離を選択する傾向が強くなり，道路幅（の逆数）に

関するコストが大きければ広い道路を選択する傾向が強くなる．

このファイルが見つからない場合は，デフォルトのパラメータセット

{1,0,0,0,0,0}: (距離を重んじる)

{0,1,0,0,0,0}: (時間を重んじる)

{1,1,0,0,0,0}: (距離と時間を同程度に重んじる)

が利用される．各パラメータセットの選択確率は同等である．

2.4.4 vehicleFamily.txt

車種ごとの属性を指定する．

vehicleFamily.txt� �
21, 4.400, 1.830, 1.315, 0, 3.0, -5.0, 1, 0, 0.5

22, 4.400, 1.830, 1.315, 0, 3.0, -5.0, 1, 0.5, 0

51, 8.465, 2.230, 3.420, 0, 3.0, -5.0, 0, 0.1, 1� �
左から，車種 ID，車長 [m]，車幅 [m]，車高 [m]，車重（未使用），最大加速度 [m/s2]，最大減

速度 [m/s2]，車体色の赤成分 (0～1)，車体色の緑成分 (0～1)，車体色の青成分 (0～1)を表す．

2.5 路側機に関する入力ファイル

2.5.1 detector.txt

車両感知器を設置する場所を記述する．

detector.txt� �
1, 1, 0, 10, 600000

2, 0, 1, -0.001, 300000� �
左から，感知器 ID，始点交差点 ID，終点交差点 ID，交差点からの距離 [m]，集計間隔 [msec]

を表す．距離は非負であれば始点交差点からの距離，負であれば終点交差点からの距離を表

す．時間間隔とは累積交通量を出力する間隔．300000[msec]なら 5分おきの通過交通量を出

力する．
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2.5.2 genCounter.txt

車両発生カウンタを設置する交差点 IDを記述している．
genCounter.txt� �

1

3

4� �
車両の発生を計測するので，端点の交差点の IDを指定しなければならない．

2.5.3 init.txt

グローバル変数やフラグを “変数=値”の書式で指定する．表 3から表 7まで，変数名と初期

値を示す．コマンドライン引数での指定，init.txtでの指定，初期値の順で優先される．

表 3 グローバル変数名と初期値 (フラグ)

変数名 説明 初期値

FLAG VERBOSE 詳細情報を出力するか true
FLAG INPUT SIGNAL 信号情報を入力するか true
FLAG INPUT VEHICLE 車両情報を入力するか true
FLAG GEN RAND VEHICLE 車両発生情報が定義されていない交

差点から車両を発生させるか

true

FLAG OUTPUT TIMELINE 時系列データを出力するか true (advmates-calc)
false (advmates-sim)

FLAG OUTPUT MONITOR D 計測機器の詳細データを出力するか true (advmates-calc)
false (advmates-sim)

FLAG OUTPUT MONITOR S 計測機器の統計データを出力するか true (advmates-calc)
false (advmates-sim)

FLAG OUTPUT GEN COUNTER 車両発生データを出力するか true (advmates-calc)
false (advmates-sim)

FLAG OUTPUT TRIP INFO 車両のトリップ情報を出力するか true (advmates-calc)
false (advmates-sim)
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表
4
グ
ロ
ー
バ
ル
変
数
名
と
初
期
値

(入
力
フ
ァ
イ
ル

)

変
数
名

説
明

初
期
値

G
V

IN
IT

FI
L

E
グ
ロ
ー
バ
ル
変
数
設
定
フ
ァ
イ
ル

da
ta

di
r/

in
it.

tx
t

M
A

P
PO

SI
T

IO
N

FI
L

E
交
差
点
座
標
設
定
フ
ァ
イ
ル

da
ta

di
r/

m
ap

Po
si

tio
n.

tx
t

M
A

P
N

E
T

W
O

R
K

FI
L

E
隣
接
交
差
点
設
定
フ
ァ
イ
ル

da
ta

di
r/

ne
tw

or
k.

tx
t

SP
E

E
D

L
IM

IT
FI

L
E

制
限
速
度
設
定
フ
ァ
イ
ル

da
ta

di
r/

sp
ee

dL
im

it.
tx

t
IN

T
E

R
SE

C
T

IO
N

A
T

T
R

IB
U

T
E

D
IR

E
C

TO
RY

交
差
点
属
性
フ
ァ
イ
ル
格
納
デ
ィ
レ
ク
ト
リ

da
ta

di
r/

in
te

rs
ec

tio
n/

G
E

N
E

R
A

T
E

TA
B

L
E

車
両
発
生
定
義
フ
ァ
イ
ル

da
ta

di
r/

ge
ne

ra
te

Ta
bl

e.
tx

t
D

E
FA

U
LT

G
E

N
E

R
A

T
E

TA
B

L
E

車
両
発
生
定
義
フ
ァ
イ
ル

(目
的
地
ラ
ン
ダ
ム

)
da

ta
di

r/
de

fa
ul

tG
en

er
at

eT
ab

le
.tx

t
V

E
H

IC
L

E
FA

M
IL

Y
FI

L
E

車
種
の
属
性
定
義
フ
ァ
イ
ル

da
ta

di
r/

ve
hi

cl
eF

am
ily

.tx
t

V
E

H
IC

L
E

R
O

U
T

E
PA

R
A

M
FI

L
E

経
路
選
択
パ
ラ
メ
ー
タ
設
定
フ
ァ
イ
ル

da
ta

di
r/

ve
hi

cl
eR

ou
tin

gP
ar

am
.tx

t
D

E
T

E
C

TO
R

FI
L

E
車
両
感
知
器
定
義
フ
ァ
イ
ル

da
ta

di
r/

de
te

ct
or

.tx
t

G
E

N
C

O
U

N
T

E
R

FI
L

E
車
両
発
生
カ
ウ
ン
タ
定
義
フ
ァ
イ
ル

da
ta

di
r/

ge
nC

ou
nt

er
.tx

t
SI

G
N

A
L

C
O

N
T

R
O

L
D

IR
E

C
TO

RY
信
号
パ
ラ
メ
ー
タ
格
納
デ
ィ
レ
ク
ト
リ

da
ta

di
r/

si
gn

al
s/

SI
G

N
A

L
C

O
N

T
R

O
L

FI
L

E
D

E
FA

U
LT

デ
フ
ォ
ル
ト
の
信
号
現
示
時
間
定
義
フ
ァ
イ
ル

(拡
張
子
除
く

)
de

fa
ul

t
SI

G
N

A
L

A
SP

E
C

T
FI

L
E

D
E

FA
U

LT
PR

E
FI

X
デ
フ
ォ
ル
ト
の
信
号
現
示
パ
タ
ー
ン
定
義
フ
ァ
イ
ル
の
接
頭
辞

de
fa

ul
tI

nt
er

C
O

N
T

R
O

L
FI

L
E

E
X

T
E

N
SI

O
N

信
号
現
示
時
間
定
義
フ
ァ
イ
ル
の
拡
張
子

.m
sf

A
SP

E
C

T
FI

L
E

E
X

T
E

N
SI

O
N

信
号
現
示
パ
タ
ー
ン
定
義
フ
ァ
イ
ル
の
拡
張
子

.m
sa

※
da

ta
di

r
は
実
行
時
に

“-
d

”
オ
プ
シ
ョ
ン
で
指
定
し
た
場
所

(指
定
し
な
い
場
合
は
カ
レ
ン
ト
デ
ィ
レ
ク
ト
リ

)を
表
す
．
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表
5
グ
ロ
ー
バ
ル
変
数
名
と
初
期
値

(出
力
フ
ァ
イ
ル

)

変
数
名

説
明

初
期
値

R
E

SU
LT

T
IM

E
L

IN
E

D
IR

E
C

TO
RY

時
系
列
デ
ー
タ
出
力
デ
ィ
レ
ク
ト
リ

re
su

lt
di

r/
tim

el
in

e
R

E
SU

LT
IM

G
D

IR
E

C
TO

RY
画
像
出
力
デ
ィ
レ
ク
ト
リ

re
su

lt
di

r/
im

g
R

E
SU

LT
IN

ST
R

U
M

E
N

T
D

IR
E

C
TO

RY
路
側
機
に
よ
る
観
測
結
果
出
力
デ
ィ
レ
ク
ト
リ

re
su

lt
di

r/
in

st
R

E
SU

LT
D

E
T

E
C

TO
R

D
PR

E
FI

X
感
知
器
詳
細
出
力
デ
ー
タ
の
接
頭
辞

de
tD

R
E

SU
LT

D
E

T
E

C
TO

R
S

PR
E

FI
X

感
知
器
統
計
出
力
デ
ー
タ
の
接
頭
辞

de
tS

R
E

SU
LT

G
E

N
C

O
U

N
T

E
R

PR
E

FI
X

車
両
発
生
カ
ウ
ン
タ
出
力
デ
ー
タ
の
接
頭
辞

ge
n

R
E

SU
LT

R
U

N
IN

FO
FI

L
E

シ
ミ
ュ
レ
ー
シ
ョ
ン
実
行
情
報
出
力
フ
ァ
イ
ル

re
su

lt
di

r/
ru

nI
nf

o.
tx

t
R

E
SU

LT
R

U
N

IN
FO

FI
L

E
シ
ミ
ュ
レ
ー
シ
ョ
ン
実
行
情
報
出
力
フ
ァ
イ
ル

re
su

lt
di

r/
ru

nI
nf

o.
tx

t
R

E
SU

LT
N

O
D

E
SH

A
PE

FI
L

E
交
差
点
形
状
出
力
フ
ァ
イ
ル

re
su

lt
di

r/
no

de
Sh

ap
e.

tx
t

R
E

SU
LT

L
IN

K
SH

A
PE

FI
L

E
単
路
部
形
状
出
力
フ
ァ
イ
ル

re
su

lt
di

r/
lin

kS
ha

pe
.tx

t
R

E
SU

LT
SI

G
N

A
L

C
O

U
N

T
FI

L
E

信
号
総
数
出
力
フ
ァ
イ
ル

re
su

lt
di

r/
si

gn
al

C
ou

nt
.tx

t
V

E
H

IC
L

E
A

T
T

R
IB

U
T

E
FI

L
E

車
両
属
性
デ
ー
タ
出
力
フ
ァ
イ
ル

re
su

lt
di

r/
ve

hi
cl

eA
ttr

ib
ut

e.
tx

t
V

E
H

IC
L

E
T

R
IP

FI
L

E
車
両
ト
リ
ッ
プ
情
報
出
力
デ
ー
タ

re
su

lt
di

r/
ve

hi
cl

eT
ri

p.
tx

t
V

E
H

IC
L

E
C

O
U

N
T

FI
L

E
各
時
刻
に
お
け
る
車
両
総
数
出
力
デ
ー
タ

re
su

lt
di

r/
ve

hi
cl

eC
ou

nt
.tx

t

※
re

su
lt

di
r
は

da
ta

di
r
直
下
の

re
su

lt
デ
ィ
レ
ク
ト
リ
を
指
す
．
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表
6
グ
ロ
ー
バ
ル
変
数
名
と
初
期
値

(道
路
に
関
す
る
定
数

)

変
数
名

説
明

初
期
値

R
IG

H
T

T
U

R
N

L
A

N
E

L
E

N
G

T
H

右
折
専
用
レ
ー
ン
の
標
準
長
さ

[m
]

30
D

E
FA

U
LT

L
A

N
E

W
ID

T
H

標
準
の
レ
ー
ン
幅

[m
]

3.
5

SP
E

E
D

L
IM

IT
SE

C
T

IO
N

標
準
的
な
単
路
部
で
の
制
限
速
度

[k
m

/h
]

60
SP

E
E

D
L

IM
IT

IN
T

E
R

SE
C

T
IO

N
標
準
的
な
交
差
点
で
の
制
限
速
度

[k
m

/h
]

60
V

E
L

O
C

IT
Y

C
R

A
W

L
徐
行
速
度

[k
m

/h
]

10
V

E
L

O
C

IT
Y

A
T

T
U

R
N

IN
G

R
IG

H
T

右
折
時
制
限
速
度

[k
m

/h
]

40
V

E
L

O
C

IT
Y

A
T

T
U

R
N

IN
G

L
E

FT
左
折
時
制
限
速
度

[k
m

/h
]

40
G

E
N

E
R

A
T

E
V

E
L

O
C

IT
Y

L
IM

IT
車
両
発
生
時
の
制
限
速
度

[k
m

/h
]，
負
な
ら
制
限
な
し

-1
M

IN
H

E
A

D
W

A
Y

A
T

T
U

R
N

IN
G

右
左
折
時
の
最
小
ヘ
ッ
ド
ウ
ェ
イ

[s
ec

]
1.

7
D

E
FA

U
LT

T
R

A
FF

IC
V

O
L

U
M

E
W

ID
E

3
車
線
以
上
の
車
両
発
生
点
に
お
け
る
発
生
交
通
量
の
デ
フ
ォ
ル
ト
値

[台
/h

]
66

0
D

E
FA

U
LT

T
R

A
FF

IC
V

O
L

U
M

E
N

O
R

M
A

L
2
車
線
の
車
両
発
生
点
に
お
け
る
発
生
交
通
量
の
デ
フ
ォ
ル
ト
値

[台
/h

]
44

0
D

E
FA

U
LT

T
R

A
FF

IC
V

O
L

U
M

E
N

A
R

R
O

W
1
車
線
の
車
両
発
生
点
に
お
け
る
発
生
交
通
量
の
デ
フ
ォ
ル
ト
値

[台
/h

]
12

5
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表
7
グ
ロ
ー
バ
ル
変
数
名
と
初
期
値

(車
両
に
関
す
る
定
数

)

変
数
名

説
明

初
期
値

R
E

A
C

T
IO

N
T

IM
E

V
E

H
IC

L
E

加
速
度
制
御
に
お
け
る
緩
和
時
間

[s
ec

]
0.

74
G

A
P

A
C

C
E

PT
A

N
C

E
V

E
H

IC
L

E
C

R
O

SS
交
錯
車
両
と
の
ギ
ャ
ッ
プ
ア
ク
セ
プ
タ
ン
ス

[s
ec

]
3.

0
M

A
X

A
C

C
E

L
E

R
A

T
IO

N
PA

SS
E

N
G

E
R

普
通
車
の
最
大
加
速
度

[m
/s

ec
2
]

3.
0

M
A

X
D

E
C

E
L
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3 出力ファイル

本章では，ADVENTURE Matesの出力ファイルを説明する．

3.1 概要

出力ファイルは，実行時に “-d” オプションで指定したディレクトリ (指定しない場合

はカレントディレクトリ) 直下の result ディレクトリに格納される．result/img，result/inst，

result/timeline の 3 つのサブディレクトリをファイル出力前に作成しておく必要がある．

result/timeline以下のディレクトリはは自動で作成される．result/imgがない状態で advmates-

simのWithCapturingにチェックを入れて動かすと異常終了するので注意すること．

ADVENTURE Matesを実行して得られる出力ファイルは以下である．

• runInfo.txt

• nodeShape.txt

• linkShape.txt

• signalCount.txt

• timeline/signal/{000-999}/{000-999}/{0000-9900}.txt.gz

• vehicleCount.txt

• vehicleAttribute.txt

• vehicleTrip.txt

• timeline/vehicle/{000-999}/{000-999}/{0000-9900}.txt.gz

• inst/detD****.txt

• inst/detS****.txt

• inst/gen******.txt

3.2 シミュレーション全般に関する出力ファイル

3.2.1 runInfo.txt

シミュレーション実行情報を出力する．

runInfo.txt� �
1000

100� �
1 行目は総ステップ数，2 行目は 1 ステップあたりの時間 [msec] を表す．上記の例であれ

ば，1000[step]*100[msec/step]=100000[msec]=100[sec]の計算であることを表す．

3.2.2 nodeShape.txt

交差点形状を出力する．以下に書式を示す．
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nodeShape.txtの書式� �
交差点総数

# 以下交差点について繰返し

# {

交差点 ID

代表点 x座標, 代表点 y座標, 代表点 z座標

頂点数

# 以下各頂点について繰り返し

# {

頂点 x座標, 頂点 y座標, 頂点 z座標

# }

# }� �
なお，実際には “#”で始まる行は出力されず，インデントも行われない．

3.2.3 linkShape.txt

単路部形状を出力する．以下に書式を示す．

linkShape.txtの書式� �
単路部総数

# 以下単路部について繰返し

# {

単路部 ID

右レーン数, 左レーン数

始点交差点 ID, 終点交差点 ID

始点側端点の信号の有 (=1)無 (=0), 終点側端点の信号の有 (=1)無 (=0)

単路部の中心点個数 (現状では 2に固定)

# 以下各中心点を始点交差点から順に

# {

x座標, y座標, z座標

# }

単路部の右境界点個数 (現状では 2に固定)

# 以下各右境界点を始点交差点から順に

# {

x座標, y座標, z座標

# }

単路部の左境界点個数 (現状では 2に固定)

# 以下各左境界点を始点交差点から順に

# {

x座標，y座標，z座標

# }

# }� �
なお，実際には “#”で始まる行は出力されず，インデントも行われない．
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3.3 信号に関する出力ファイル

3.3.1 signalCount.txt

信号総数を出力する．

signalCount.txt� �
5

4� �
1行目は交差点総数, 2行目は信号機の総数である．n叉路の交差点には n個の信号機が設置

されているとして総数をカウントする．

3.3.2 timeline/signal/{000-999}/{000-999}/{0000-9900}.txt.gz

各時刻ステップにおける信号の状態を出力する．ディレクトリ名とファイル名に含まれる数

値を連結した 10桁の数値が時刻 [msec]を表す．zlibがインストールされていない環境では拡

張子.gzは省略される．

timeline/signal/{000-999}/{000-999}/{0000-9900}.txt.gz� �
000000000001, 32

000000000002, 8

000000000003, 32

000000000004, 8� �
左から，信号機 ID，現示の状態 (10進数)を表す．

このファイルにおける信号機 ID は交差点 ID ではなく，“(dst 交差点 ID)+(src 交差点 ID)”

で与えられる．例えば交差点 ID:000011 から交差点 ID:000022 へ向かう車両が見るのは信号

機 ID:000022000011である．

信号機状態は，青，黄，赤，左折矢印 (←)，直進矢印 (↑)，右折矢印 (→)の 6種について以

下のように 2進数で扱う．出力時に状態を足し合わせて 10進数に変換する．

100000 : 青

010000 : 黄

001000 : 赤

000100 : 左折矢印 (←)

000010 : 直進矢印 (↑)
000001 : 右折矢印 (→)

例えば，青信号なら 32，赤信号で右折矢印が出ていれば 8+1=9となる．
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3.4 車両に関する出力ファイル

3.4.1 vehicleCount.txt

各時刻ステップにおける車両総数を出力する．

vehicleAttribute.txt� �
184400, 8, 8

184500, 9, 9

184600, 9, 9

184700, 9, 9

184800, 9, 9

184900, 10, 10� �
左から，時刻 [msec],車両総数，走行中車両総数を表す．車両が発生しても発生点が渋滞し

ているなどして，すぐにシミュレーション上に登場できず発生点で待機状態となる場合があ

る．車両総数には待機車両が含まれ，走行車両総数には待機車両が含まれない．

3.4.2 vehicleAttribute.txt

各車両の属性データを出力する．

vehicleAttribute.txt� �
000000, 20, 4.4, 1.83, 1.315

000001, 51, 4.4, 1.83, 1.315� �
左から，車両 ID，車種 ID，車長 [m]，車幅 [m]，車高 [m]を表す．車種 IDについては入力

ファイルの vehicleFamily.txtおよび generateTable.txtを参照のこと．

3.4.3 vehicleTrip.txt

各車両のトリップ情報を出力する．

vehicleTrip.txt� �
000001, 195, 11700

000002, 195.173, 12800

000006, 180.353, 12800� �
左から，車両 ID，走行距離 [m]，旅行時間 [msec]を表す．目的地に到着した車両は目的地

までの走行距離および旅行時間を，シミュレーション終了時に目的地に到着できていない車両

は，シミュレーション終了時までの走行距離および旅行時間を出力する．

3.4.4 timeline/vehicle/{000-999}/{000-999}/{0000-9900}.txt.gz

各時刻ステップにおける各車両の走行状態を出力する．ディレクトリ名とファイル名に含ま

れる数値を連結した 10桁の数値が時刻 [msec]を表す．zlibがインストールされていない環境

では拡張子.gzは省略される．
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timeline/vehicle/{000-999}/{000-999}/{0000-9900}.txt.gz� �
000568,20,-65.4477,-1.75,0,90,0,15.2169,0.61694,NULL,000000000001,

000569,21,1.46923,-8.53077,0,315,0,6.17724,0.696618,000000,NULL,

000577,22,-15.3472,5.25,0,270,0,0,0.0209177,NULL,000000000001,� �
左から，車両 ID，車種 ID，x座標 [m]，y座標 [m]，z座標 [m]，XY回転角，Z回転角，速度

[m/s]，加速度 [m/(s2)]，交差点 ID，単路部 IDを表す．単路部を走行中は交差点 IDが NULL，

交差点を走行中は単路部 IDが NULLとなる．XY回転角は速度ベクトルを XY平面上に投影

した時に y 軸正の方向となす角 (0◦～360◦: 左回り正) で表す．Z 回転角で XY 平面となす角

(-90◦～90◦: 上向き正)で表す．

3.5 路側機による観測結果ファイル

3.5.1 inst/detD****.txt

****には実際には感知器の IDが入る．交通量の詳細データとして，観測点を通過した個々

の車両の情報を出力する．

inst/detD****.txt� �
#section:000000000001, isUP:0, length:-0.002, detectors:2

#time, lane, vehicle id, vehicle type, origin, destination, velocity

000017400,01020001,000006,22,000001,000004,0.0166667

000054400,01020001,000019,22,000001,000004,0.0166667

000176800,01030000,000051,22,000001,000004,0.0155114� �
1行目の “isUp:0”は，単路部 ID:000000000001の下り方向を観測していることを表す (上

り方向であれば “isUp:1”)．“length:-0.002” は単路の下流端から 0.002[m] だけ上流の

地点を計測していることを表す．“detectors:2”とは観測位置を横切るレーンの数を表す．

3行目以降は，左から通過時刻 [msec]，レーン ID，車両 ID，出発地交差点 ID，目的地交差

点 ID，速度 [m/msec]を表す．

3.5.2 inst/detS****.txt

****には実際には感知器の IDが入る．交通量の統計データとして，指定された時間間隔ご

とに通過車両台数を出力する．

inst/detS****.txt� �
#section:000000000002, isUP:1, length:20

#interval:60000, detectors:2

#lane0:00039000

#lane1:00040100

#begintime, endtime, total(conv), total(simple), total p,total t

#volume p, volume t, volume0p, volume0t, volume1p, volume1t, ...

000000100, 000060000, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0

000060100, 000120000, 4, 4, 4, 0, 4, 0, 3, 0, 1, 0

000120100, 000180000, 5, 5, 5, 0, 1, 0, 0, 0, 1, 0� �
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書式は以下に示す．(1)，(2)，. . .は第 1カラム，第 2カラム，. . .を指す．

(1): 計測時間帯の開始時刻

(2): 計測時間帯の終了時刻

(3): 解析開始からの総交通量 (換算)=(5)+(6)*1.7

(4): 解析開始からの総交通量 (台数)=(5)+(6)

(5): 解析開始からの小型車の総交通量 (台数)=(7)を縦に集計したもの

(6): 解析開始からの大型車の総交通量 (台数)=(8)を縦に集計したもの

(7): 計測時間帯 ((1)から (2)まで)の小型車の交通量 (台数)=(9)，(11)，. . .の和

(8): 計測時間帯 ((1)から (2)まで)の大型車の交通量 (台数)=(10)，(12)，. . .の和

(9): 観測リンクの 0番目のレーン (lane0)を計測時間帯に通過した小型車の交通量 (台数)

(10):観測リンクの 0番目のレーン (lane0)を計測時間帯に通過した大型車の交通量 (台数)

以降，奇数カラムに lane1，lane2，. . .の小型車交通量 (台数)，

偶数カラムに lane1，lane2，. . .の大型車交通量 (台数)

3.5.3 inst/gen******.txt

******には実際には交差点 IDが入る．genCounter.txtによって指定された交差点から発生

した車両の情報を出力する．

inst/gen******.txt� �
#incident section:000000000001, lanes:2

#inflow time, time-headway, generation time, generation time interval,

#lane, vehicle id, vehicle type, origin, destination

000019500,19500,000019500,19500,01020001,000005,22,000001,000004

000127000,107500,000127000,107500,01020001,000038,22,000001,000004

000231800,104800,000231800,104800,01030000,000077,22,000001,000004� �
左から，流入時刻 [msec]，前の車両流入との時間間隔 [msec]，発生時刻 [msec]，前の車両発

生との時間間隔 [msec]，レーン ID，車両 ID，車種 ID，出発地交差点 ID，目的地交差点 IDを

表す．

注意

車両の発生と流入は別時刻となることがある．発生時刻は乱数によって決定されるが，

前の車両流入との間隔が短い場合には単路部に十分な空間がなく，新しく発生した車両

を単路部に流入させることができないためである．このとき，発生した車両は流入可能

となるまで発生交差点において待機する．
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4 GUI操作

本章では，ADVENTURE Matesの GUI操作について説明する．

4.1 メイン画面

advmates-simを実行すると，図 1のような画面が表示される．灰色が車道，車道上の白線が

レーン (車線)である．長方形が車両を表す．車体の表示色は vehicleFamily.txtで指定されたも

のであり，指定がなければ赤色が普通車，水色が大型車である．交差点と単路部の境界にある

正方形が信号現示を表す．

図 1 Viewウィンドウ

注意

advmates-sim の終了はコンソールに Ctrl-c を入力するか，サブウィンドウの “Quit” ボ

タンを押す．

サブウィンドウの開閉は必ず View ウィンドウの “Panel” から行う．サブウィンドウ上

部の “× (閉じる)”ボタンは使用しない．
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4.2 View Controlウィンドウ

Viewウィンドウの “Panel”から “View Control”を指定すると，図 2のような View Control

ウィンドウが表示される．ここで画面移動や拡大縮小を実行する．操作方法を表 8に示す．

図 2 View Controlウィンドウ

表 8 View Controlウィンドウの操作

カテゴリ 項目 意味

mode Other (現在は使用しない)
Translate マウスドラッグで画面を平行移動する

Rotate direction マウスドラッグで画面を回転する

rotate Up vector マウスドラッグで画面を回転する

Viewing Parameters Print ビューイングパラメータをコンソールに出力する

Set Parameters ViewSize ビューのサイズを入力する

ViewCenter X ビューの中心の座標を入力する

ViewCenter Y
ViewCenter Z
ViewDirection X ビューの視線方向ベクトルの成分を入力する

ViewDirection Y
ViewDirection Z
Set 上記で設定したパラメータを反映してビューを

再描画する

– Draw ビューを再描画する

Quit プログラムを終了する
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4.3 Visualizer Controlウィンドウ

Viewウィンドウの “Panel”から “Visualizer Control”を指定すると，図 3のような Visualizer

Controlウィンドウが表示される．ここで詳細な描画方法を指定する．操作方法を表 9に示す．

図 3 Visualizer Controlウィンドウ

図 4 シンプル描画モード

表 9 Visualizer Controlウィンドウの操作

カテゴリ 項目 意味

General Show Simple Map 図 4のようなシンプル描画モードに切り替える
Vehicle Show ID 車両 IDを表示する

Vehicle Color Mode 車両の描画色を選択する

Intersection Show ID 交差点 IDを表示する
Lane Show ID レーン IDを表示する

Show Intersection Lane 交差点内のレーンを表示する

Show Section Lane 単路部内のレーンを表示する

Signal Show 信号現示を表示する

Roadside Unit Show 感知器の設置箇所を表示する

Connector Show Connector ID コネクタ (レーンの結節点)の IDを表示する
– Draw 上記設定を反映してビューを再描画する
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4.4 Simulator Controlウィンドウ

Viewウィンドウの “Panel”から “Simulator Control”を指定すると，図 5のような Simulator

Controlウィンドウが表示される．ここでシミュレーションの実行を制御する．操作方法を表

10に示す．

図 5 Simulator Controlウィンドウ

表 10 Simulator Controlウィンドウの操作

カテゴリ 項目 意味

Time Flow Control Time Increment シミュレーションを 1ステップだけ進める
Auto Time Increment 連続してシミュレーションを進める (再クリック

で停止する)
Time To Pose Time To Poseで指定した時刻 [msec]までシミュ

レーションを進めるContinuous Run
Skip Time Rate Time To Poseで指定した時刻 [msec]までシミュ

レーションを進めるが，描画は Skip Time Rate
で指定した間隔 [msec]で行う

Skip Continuous Run

Output File Output *** Data 結果をテキストファイルに出力する

With Capturing result/img/以下にキャプチャ画像を出力する
SAVE save image カレントディレクトリに fileで指定した名前の

画像を出力するfile
– Quit プログラムを終了する
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4.5 Anget Generationウィンドウ

View ウィンドウの “Panel” から “Agent Generation” を指定すると，図 6 のような Agent

Generationウィンドウが表示される．ここでは任意のタイミングで任意の属性を持った車両を

発生させられる．操作方法を表 11に示す．

図 6 Agent Generationウィンドウ

表 11 Agent Generationウィンドウの操作

カテゴリ 項目 意味

Vehicle Type ID 車種 IDを入力する
Origin 出発地交差点 IDを入力する
Destination 目的地交差点 ID を入力する (省略時はランダム

に与えられる)
Routing Parameters 経路探索パラメータを入力する (省略時はランダ

ムに与えられる)
Stop Points 経由地交差点 IDをカンマ区切りで入力する
Manually Generate 上記の属性を持った車両を生成し，次のステップ

で登場させる
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4.6 Detail Informationウィンドウ

View ウィンドウの “Panel” から “Detail Information” を指定すると，図 7 のような Detail

Information ウィンドウが表示される．ここで車両や交差点の詳細情報を確認する．操作方法

を表 12に示す．

図 7 Detail Informationウィンドウ

表 12 Detail Informationウィンドウの操作

カテゴリ 項目 意味

Vehicle Vehicle ID 車両 IDを入力する
Search Vehicle 指定した車両を中心にして再描画する

Show Vehicle Info 指定した車両の詳細情報をコンソールに出力する

Intersection Intersection ID 交差点 IDを入力する
Search Intersection 指定した交差点を中心にして再描画する

Show Intersection Info 指定した交差点の詳細情報をコンソールに出力

する
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