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１．はじめに 
異なる交通モードにまたがって乗り換え無しの一

環輸送サービスが可能な、新方式の公共交通機関への

期待が高まっている。本報告では平成 16～17 年度に

研究開発を行ったバイモーダル・ハイブリッド交通シ

ステム（以下「BMHシステム」という）の実用化に向

けて、その後の自主研究会活動ならびに国土交通省受

託事業による継続的な取り組みを行っているので、そ

れを紹介する。 

２．先年のモデル事業成果の振り返り 
２．１．ﾊﾞｲﾓｰﾀﾞﾙ・ﾊｲﾌﾞﾘｯﾄﾞ交通システムの概念 
本報告で定義するBMHシステムとは、バス型の車両

を基本とし、軌道上では非接触案内で連結走行し、一

般道路では通常のバスとして単独走行する、フレキシ

ブルで経済性が高い中量輸送機関である（１）。車両駆

動は電気モータを採用している。現在開発中のシステ

ムは平成18年度の愛知万博で走行していたIMTSと同

様に磁気マーカによる誘導案内であるが（１）、側壁無

しの逸脱防止機構を有し、機械式連結を行う点に特徴

がある。図1にBMHシステムの概念を示す。 

 
図1 ﾊﾞｲﾓｰﾀﾞﾙ・ﾊｲﾌﾞﾘｯﾄﾞ交通システムの概念 

２．２．先行モデル事業の成果と課題 
平成 16～17 年度に、(独)新エネルギー・産業技術

総合開発機構（NEDO）の補助を受けたBMHシステムの

モデル事業に、車両メーカ、電機メーカ、商社、コン

サル企業等と共に参加した。上記の概念に基づくシス

テムを開発、試作して、図2に示すような実車両走行

による評価試験を行い、機能を確認した。主な開発要

素は、シリーズハイブリッドとホイールインモータ技

術を採用した車両駆動、中央案内軌条式逸脱防止装

置、自動連結／解結可能な機械式連結器等である（１）。 

 
図2 軌道上で連結走行するBMH先行試作車両 

３．自主研究会による検討 
 上記のモデル事業の終了後、平成 18 年度に当研究

所をはじめとするモデル事業参加団体等から成る自

主研究会が発足し、実用性向上の検討を継続するとと

もに、実路線としての導入の可能性を検討した。この

研究会では先のモデル事業試作システム（以下、「先

行システム」という）の実用性に向けた主な課題とし

て下記の点を挙げ、技術的な対応策を議論した。 
・車両のバリアフリー対応 
・ 適な運行管理システムの構築 
・モータシステムの信頼性向上 
・逸脱防止機構の簡素化 
 一方、老朽化が進んだ軌道系交通システムの代替と

してBMHシステムの導入が具体的に打診された事例も

あったが、その後の進展には至らなかった。 
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４．新たな実用化への取組み 
平成 20 年度の国土交通省総政局公募事業「次世代

地域公共交通システムの技術開発」において、これま

でのBMHシステム研究開発の実績に基づいた提案が採

択された。先行システムに残された課題への対応とし

て、以下の各技術項目の開発に取り組んでいる。 

４．１．低床試験車両の試作 
先行システムの試作車両は、逸脱防止機構取付のた

め高床の観光バス車両をベースとしたが、都市交通機

関としてはバリアフリーの観点から、低床車両による

BMHシステムの機能確認が必須である。そのため、新

たに低床の試験車両を試作する。ベースとなるノンス

テップ小型バスのイメージを図3に示す。 

 
図3 低床BMHシステム試験車両のベース(ｲﾒｰｼﾞ) 

４．２．最適な運行管理システム 
BMHシステムは、一般道路と軌道との接続点（駅）

において、各方面からバスとして走行してきた複数車

両を連結し、1本の列車として軌道走行に移るという

独自の形態を有する。そのため、GPS 等を活用して 1

点に向かう複数車両の位置を正確に検知し、集合タイ

ミングを合わせ、道路から軌道への円滑な移行を支援

するような、 適な運行管理システムを構築する。 

４．３．新機構の車両間連結・誘導技術 
 先行システムの案内軌条と鉄輪による逸脱防止機

構は動作が確実であるが、低床化、コスト、道路管理

等の点で不利であるため、図4および以下に示すよう

な、信頼性が高く簡素な逸脱防止機構を検討する。 

４．３．１．四輪操舵の多重系制御システム 
 操舵モータの制御の故障発生の確率を 小化ため、

制御コンピュータCPUのフェイルセーフ化、制御信号

伝送系の多重化に関する基本設計を行う。 
４．３．２．走行路の横滑り防止技術 
 側壁や案内軌条無しでも、万一の操舵制御の故障時

に車両が左右方向に逸脱しないよう、車体－路面間の

直接制動装置および新たな路面舗装設計により摩擦

力を確保し横滑りを防止する機構の基本設計を行う。 
４．３．３．一般道走行時の連結器収納 
 軌道上の連結走行時に使用する機械式連結器が、バ

スとしての一般道路走行時に、他車や構造物との障害

にならないような収納機構を基本設計する。 
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図4 新機構の車両間連結・誘導技術の構成 

４．４．ハイブリッド電気動力システムの改良 
 新方式のモータ角度位置センサの試作、低床車両向

けホイールインモータおよび電池モジュール数や発

電条件を 適化する電圧変換器の基本設計を行う。 

４．５．今後の方針 
 平成 21 年度以降の枠組みは未定であるが、可能で

あれば今年度を含め3年間程度の期間で研究開発を進

め、 終的には、中量都市交通機関としてのBMHシス

テムの実現性を明確にしたい。 

５．まとめ 
（１）BMHシステムのモデル事業の成果を検証し、実用

性を向上するための技術課題を明らかにした。 

（２）NEDO事業終了直後に、その参加団体等から成る

自主研究会を発足させ、実用性向上のための検討を継

続するとともに、実路線導入の可能性を審議した。 

（３）平成20年度は国土交通省総合政策局からの受託

事業として実施し、実用化に向けた技術課題の研究開

発に取り組んでいる。   
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