
「鉄道模型シミュレーターNXJでは、「ギミックJの制御

に汎用スクリプト言語の「PythonJを新たに採用してい

ます。

これにより、複雑な制御を、今まで以上の柔軟さで記述す

ることができます。
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目置 Pythonスクリフトを即めよう ： 
「VRM-NXJの自動制御と、実装されているス 目レイアウトの作成 ーュ
クリプト言語「Python」を学んでみましょう。 「VRM-NX」が起動したら、まずは「新規レ イ

•rvRM-NXJとrPythonJ I 
アウトJを作ります。

従来の「VRMシリーズ」（「VRM4」以降）では、 「ファイル」→「新規レイアウトの作成jを選択

各種ギミック制御に独自の「スクリプト・コマン すると、黒一色だった画面にグリッドが表示さ

ド」を採用していました。 れて、パーツが置けるようになります。

しかし、最新パージョンである「鉄道模型シ

ミュレータ－ NXJでは、「ギミックJの制御に汎

用スクリプト言語の「PythonJを新たに採用しま

した。

これにより、複雑な制御を今まで以上の柔軟

さで記述することができます。

また、「PythonJの「実行環境Jは「ゲーム」に内

包されているため、 「ゲーム」を「インストール」

するだけで「フ。ログラミング環境」を整えること

ができます。

・照料のスターターキット ｜ 
「VRM-NX」は店頭で販売されている「パッ

ケージ版Jと、オンライン・サービスとして提供
されている「ONLINE版Jがあります。

それらの「お試し版」として、無料で遊べる「ス

ターターキットJが「公式サイトjからダウン
ロードできます。

扱えるパーツは最低限のものになりますが、

「Python言語jでの制御は製品と同等の実装にな

るので、仕様を理解できれば、これだけで「列車

の自動運転」なども可能です。

＊ 

「仮想空間で動く鉄道」を見ながら 「Pythonプ

ログラムを楽しく 学習してみましょう。

図4-1-1 新規レイアウト作成

I• Pytho時 rHello,World!J JI 
さっそく 、「PythonJに触れてみましょう。

レイアウター ・ツールを選択して「レイアウ

ト」→「スクリプトJ→「レイアウト・スクリプト ・

エディタJを押すと、スクリプト編集画面が聞き

ます。

V レイアウヲーツール

'Y レイアウト

怪インフォメーシヨン

ービュー
ー レイ7ウト設定

ー 部品鞭需

ー リリース設定

曹スクリブト

レイアウトスクリブト工ディヲー

図4・1-2 レイアウト・スクリプト・工ディタ

「VRM-NX」ではスクリプト操作可能なオブ

ジェクトには、パーツ配置時に、「デフォルト ・ス

クリプト」がセ ットされています。

＊ 
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リスト4・1・1 デフォル卜・スクリプト

非LAYOUT

import vrmap, 

def vrmevent(obj,ev,param): 

if ev ＝＝’t ni t『：

dummy= 1 

elif ev ＝＝『broadcast’： 

dummy= 1 

elif ev ＝＝’timer': 

dummy= 1 

elif ev ＝＝『time’：

dummy= 1 

elif ev == 'after': 

dummy= 1 

elif ev ＝＝『frame':

dummy= 1 

elif ev == 'keydown': 

dummy= 1 

＊ 

「Python」で「VRM-NX」を操作するときは

「vrmapi」で定義されているの命令を使います。

たとえば、ビュワーの「スクリプト LOG」に「文

字」を表示する命令は、「vrmapi.LOGJ(string）に

なります。

「stringJの部分に「ダブル・クォーテーショ

ン」で囲んだ「文字列」を入力することで、文字が

表示されます。

＊ 

今回は「ビュワーの起動時」に「スクリプト

LOG」ヘ「Hello,World!Jという文字を出力して

みましょう。

』』

［手JII頁］

[ 1 J「デフォルト・スクリプト」で「ビュワー起動

時」に実行される部分は、「ifev＝＝’init＇：」内の範囲

です。

つまり、ビュワーの起動時に「Hello,World！」

と表示させる場合は該当部分を、

if ev＝＝『init『：

vrmapi.LOG（”Hello, World ！”） 

と書き換えます。

[2］元からある「dummy=lJは構文を保持する

ためのダミーコマンドなので、「if-elseJ内に1行

以上の命令を書いた場合は「dummy=lJを消す

か、頭に「＃」を付けてコメントアウトします。

2 import vrmapi 

3 def vrmevent(obj,ev,param): 
4 if ev＂＂日 ‘init';

5 存ini1：はピ1ワー担勤時lζ1度だけ実行
6 vrmaロi.ーOG（“Hello,World！・｝
7 #dummv = 1 

8 号litev ＂＂＝ ’broadcast'; 

9 dummy -1 
10 骨lifev ＝＝＝ ’timer’． 

11 dummy -1 
12 elif CV；：； ’time’・

13 dummy= 1 

14 elif ev ＝＝‘after’： 
15 dummy"" 1 
16 elif ev == 'frame': 

17 dummy"" 1 
18 elif ev ＇－＝’ keydown': 

図4・1・3 デフォルトコード編集後

[3］編集が完了したら、左側のツールボックスに

ある「運転」を押してビュワーで確認してみます。

右上の青い四角マークを押して「ビュワー

ウインドウ」を表示させ、「ビュワー」→「情報j→
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「ScriptLOG」→「スクリプト LOGを開く Jを押

します。

「スクリプト LOGウインドウ」が表示され、3

行目に「string: Hello, World！」を表示させること

がで、きました。

: ID O] : VIEWER : ### Sta『tup#J開 ｜

: ID O] : Module：仁；＼ProgramFiles¥l.MAGl(I 

: ID O] : strinヲ； Hello,World! I 

※「VRM-NXJでは、「PythonJを使って柔軟な制御がで
きる代わりに、構文エラーや例外発生時にソフトウェ

アが異常終了する場合があります。

そのため、レイアウト・ファイルはこまめに保存す

ることをお勧めします。＊

このように「VRM司NXJを使えば、専用の開発

環境がなくても「Python」を使ってプログラミン

グしたり、遊んだりできます。

＊ 

「VRM-NXJでは、 （a）「PythonJを使って列車

の速度を変更したり、（b）センサで列車の位置

を検出したり、（ C）ポイントや信号を切り替え

図4-1-4 ビ、ユワーのスクリプトLOG表示結果 たりできます。

[4］ビュワーを終了するときは右上の赤い三角 これらを複合的に構成することで、列車の白

をクリックするか、「Esc」キーを押します。 動運転や信号機とポイントを組み合わせたATC

[5］動作を確認したら「ファイル」→「名前をつけ

て保存」を使ってレイアウトファイルを保存し

ます。

などの高度な自動制御も可能となります。

DJ 一一一孟言亙竺ドラー
前節で、デフォルトの「レイアウト・スクリプ

トjに手を入れて、ビ、ュワー起動時の「スクリプ

トLOGJに、「Hello,World！」を表示させました。

この節では、これらの動作について、「イベン

卜・ハンドラー」の視点から、もう少し詳しく紹

介します。

図4・2・1Pythonで自動運転

リスト4・2-1 「Hello,World！」表示スクリプ卜

import vrmapi 

def vrmevent(obj,ev,param): 

if ev== 'init『：

vrmapi.LOG（”Hello, World ！”） 

elif ev == 'broadcast ’： 

dummy= 1 

elif ev ＝＝『timer':

dummy= 1 

elif ev ＝＝『time『：

dummy= 1 

elif ev ＝＝『after『：

dummy= 1 

elif ev ＝＝『frame':

dummy= 1 

elif ev == 'keydown『：

dummy= 1 



ー－ー－ー ；日lli血E盟国耳凶盗塁厄監孟温
デフォルトで生成される関数「vrmeventJの

「obj引数Jには、「VRM-NXJの部品に対応する

「オブジェクト・データ」が入っています。

これには、他のイベントから呼び出される場

合を除いて、基本的には「自分自身のオブジェク

トjが入ります。

以下は「データ型」の一例です。

表4-1 データ型

自動センサ VRMATS 

音源 VRMBell 

地上カメラ VRMCamera 

車車両 VRMCar 

踏切、ホームドア VRMCrossing 

エミッター VRMEmitter 

レイアウト VRMLayout 

モーションパス VRMMotionPath 

ポイン卜 VRMPoint 

信号 VRMSignal 

スカイドーム、天候 VRMSky 

スフ。ライト VRMSprite 

システム VRMSystem 

編成 VRMTrain 

ターンターブル VRMTurntable 

「VRM-NXJでは、これらの「オブジェクト・

データ」に対して命令を実行することで、「列車」

や「ポイントJを操作します。

後述する「イベント登録Jもこの「オブジェク

ト・データ」を使います。

無料の「スターターキット」には「信号」や

「ターンテーブル」などの一部パーツが入ってい

ませんが、収録されているパッケージを購入す

ることで、利用できるようになります。

図4・2-2 スクリプトで操作できる「ポイントJや「信号機」

I 1 じ1f｛~，】 r=l"1 I同月回目九電司k4唖~室温・

2つ目の「ev引数」には、イベント実行時にどの

イベントが「トリガー」になったのかを判別する

ための「識別用 文字列Jが入ります。

この「ev引数」の文字列を「if-elseJで「条件分

岐」することで、「イベント・トリガー」ごとに異

なる処理を記述します。

1...1出凪.c:mw!凪w温a盛誼轟
3つ目の「param引数」には、処理に利用するパ

ラメータが、辞書（diet）型で格納されています。

同じ「オブジェクトJでも、異なるイベントを

処理すると、「値」はもちろんのこと、「キ一項目」

も変化します。

＊ 

「存在しないデータ」を参照しようとすると

「エラー」が発生するので、利用には注意が必要

です。

中のデータを安全に確認したい場合は、

「キー」と「値」を「スクリブト LOG」に出力する関

数を作って、どのタイミングからでも使えるよ

うにします。
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リスト4酬2・2 Diet型表示関数

帯diet型のキーと値を表示

def showDict(param): 

持偶数の確認

str」en=str(len(param)) 

vrmapi.LOG（” param[" + strλen+ ']') 

持キ一、僅の表示

for k, v in param. items(): 

vrmapi.LOG(" "+str(k）＋”：”＋str(v)) 

「レイアウト・スクリプト」の「vrmevent関数」

は、デフォルトで、ビュワ一組勤時に一度だけ

「init」が呼び出されるようになっています。

それ以外のイベントは「SetEvent関数」を実行

することで、イベントが登録されて実行される

ようになります。

＊ 

デフォルトで登録されているイベントと「各

オブジェクト」が登録可能なイベントはJオブ
ジェクトjの種類によって異なります。

たとえば、レイアウト自身には、次のイベント

を登録することができます。

Set罷ve悶tTi開，e

「SetEventTime」はビュワー開始から指定時

間後に発生するイベント。

「ev引数」の文字列は「time」。

Set監ve問主τi間百er

SetEventTimerは指定間隔で繰り返し発生す

るイベント。

「ev引数jの文字列は「timerJ。

1 SetEventAfter Jは実行時点、から指定時間後

に発生するイベント。

「ev引数Jの文字列は「afterJ。

串SetEventFrame

「SetEventFrameJは画面描画の1フレームご

とに発生するイベント。

「ev引数」の文字列は「frameJ。

争Set韮ventKey由口wn

1 SetEventKey Down」はキーボードのA～Z

とテンキーの0～9キーが押されたときに発生す

るイベント。

査録する英字は大文字ですが、“「ShiftJ押しな

し”で動きます。

「キー」は「paramヲl数」の「keycodeJから取得

できます。

「evヲ！数」の文字列は「keydown」です。

＊ 

基本的には「initJ部分に「SetEvent関数」を登

録します。

イベントを組み合わせることで特定のイベン

ト後に有効にしたり、「キー」を押してから時間

差で実行したりもできます。

＊ 

以上を踏まえて、以下のサンプル・スクリプト

を実行してみましょう。

リスト4剛2・3 イベント・サンプル・スクリプト

井LAYOUT

import vrmapi 

def vrmevent(obj,ev,param): 

if ev == 'init': 

持ピュワー起勤時に一度だけ呼び出し

vrmapi.LOG(ev ＋”： Hello，凶orld！”）

詳指定キーを入力すると発生

obj • SetEventKeyDown ( 'A' ) 

持指定問障で繰り返し発生

obj.SetEventTimer(3.。）

帯ピ、ュワー開始から指定時間後に発生

obj.SetEventTime(2.0) 



......  』

持フレームごとに発生

存obj.SetEventFrame()

非同ram確認

showDict(param) 

elif ev == 'broadcast 『：

vrmapi.LOG(ev) 

elif ev ＝＝『timer':

vrmapi.LOG(ev ＋”：3秒ごと”）

存param確認

showDict(param) 

elif ev == 'time': 

vrmapi. LOG(ev + " : 2秒後”）

存param確認

showDict(param) 

持登録から指定時間後に発生

obj.SetEventAfter(2.0) 

elif ev == 'after': 

vrmapi.LOG(ev ＋”：登録から2秒後”）

持param確認

showDict(param) 

elif ev == 'frame': 

持表示が無限に流れるので省略

井vrmapi.LOG(ev＋”： lフレ…ムごと”）

dummy= 1 

elif ev == 'keydown': 

str_key = param['keycode’］ 

vrmapi.LOG(ev ＋”：”＋ str_key) 

非param確認

showDict(param) 

持diet型のキーと値を表示

def showDict(param): 

持個数の確認

str_len = str(len(param)) 

vrmapi.LOG（” pa ram［”＋ str_len + ']') 

非キー、値の表示

for k, v in pa ram. items(): 

vrmapi.LOG（””＋str(k）＋”：”＋str(v)) 

それぞれのイベント実行時に「param引数」の

配列を表示します。

＊ 

実行結果は、次のようになります。

リスト4・2・4 「イベント・サンプルJ実行結果
推挙持 Startup 非非持

init:Hello, World! 

param[2] 

eventi d : 708 

eventt, me : 0. 0 

keydown: A 

param[3] 

eventi d : 709 

eventti me : 1. 4412082999988343 

keycode: A 

time: 2秒後

param[3] 

eventi d : 711 

eventt, me : 2. 0040875999984564 

time: 2.0 

timer : 3秒ごと

param[3] 

eventid : 710 

eventti me : 3. 004905500005407 

time: 3.0 

after ：登録から2秒後

param[3] 

eventid: 741 

eventti me : 4. 005916000001889 

time: 2.0 

timer: 3秒ごと

param[3] 

eventi d : 710 

eventti me : 6. 008160100005625 

time:3.0 

1段落自は「イベント文字列＋文字」、2段落田

は「ノfラメータの個数」、3段落自に「ノfラメータ
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のキーと値Jを表示しています。

イベントは共通して「eventidJと「eventtimeJ

が格納されていますが、「time」「timer」「afterJイ

ベントには「timeJの値が格納され、「keydown」

イベントには「keycodeJが、独自に格納されるこ

とが分かりました。

図4-2・2 VRM-NXの車両

~I司 『VRM-NX』で列車の自動運転 ｜ 
「VRM-NXJで、列車の「発車Jと「停車jを「自動

センサjパーツと「PythonJを使って自動で行な

う方法を紹介します。

＊ 

線路に重ねて配置した「自動センサJを列車が

通ると減速して停車し、一定時間後に発車する

というプログラムを繰り返し実行します。

列車を発車

図4・3・1 自動運転のプログラム

巴レイアウトの準備 -1 

回りになるように配置します。

図4・3・2 オーバル・レイアウト

図4・3・3 ビ、ユワー表示

l」ヰla且昼牛孟主主孟孟ま温・・・・
列車をビュワー起動時から走行させるように

まずは、列車を動かすレイアウトを準備します。 するには「AutoSpeedCTRLJ関数を使います。

＊ 

「直線」と「曲線Jを組み合わせた「環状線」 「AutoSpeedCTRL」関数を使うと、指定した

（オーバル・レイアウト）を作ります。 距離を走りながら速度を変化させます。

上側に停車位置として駅ホームを配置し、駅 「第一引数」にはmm（ミリメートル）換算の

ホームの左側、時計回りの進行方向手前に「自動 「走行距離J、「第二引数」には「編成」に設定した

センサJを配置します。 「最高速度に対する速度比」を、0～1の浮動小数

で指定します。

列車は、自動運転させるための1編成を、時計



「AutoSpeedCTRL関数」の使用例
＃距離600mmで最高速度の75%に変更

V弓MTrain.AutoSpeedCTRL(600.0,0.75) 

線路に重ねて配置した「自動センサ」ノtーツ

（以下：センサ）は列車を検知すると「catchイベ

ント」を発行します。

図4-3-4 f線路jに重ねた「センサj

検知した列車はイベントの「obj引数」に対して

「GetTrainJ関数を使って「編成オブジェクト」を

取得することができます。

リスト4-3・1 f自動センサJでの「編成オブジェクトJ取得例
elif ev ＝コ＇catch『：

持編成オブ‘ジ‘ェクトを取得

tr = obj .GetTrain() 

非センサ検知ログ

tn = tr .GetNAME() 

sn = obj . Get NAME() 

vrmapi.LOG(sn ＋”が”＋ tn + II検知”）

列車の「停車」は「発車」と同様の「AutoSpeedC

TRLJをセンサの「catchイベント」と組み合わせ

て使います。

停車位置を駅ホームに合わせたいときは、セ

ンサの位置を調節するか、「AutoSpeedCTRL」関

数の走行距離を変更します。

列車を「停車」させてから一定時間経過後に発

させるには、センサの「catchイベント」で「Set

EventAfter」関数を使います。

列車の「afterイベント」に出発用の「AutoSpe

edCTRL」関数を設定することで、「SetEventAft

er」関数の引数で指定した時間の経過後に再出発

します。

時間指定は「列車が停車してからの待機時間」

ではなく、「センサが反応してからの経過時間」

になります。

そのため、停車するまでの「減速時間」を含め

た時間を設定します。

以上の内容を実現するためのスクリプトを、

「列車Jと「センサ」にそれぞれ記載します。

リスト4・3・2 列車用スクリプト

if ev ＝＝’init『：

持距離600mmで最高速度の75%に変更

obj.AutoSpeedCTRL(600.0, 0.75) 

elif ev ＝＝『broadcast': 

dummy= 1 

elif ev == 'timer': 

dummy= 1 

elif ev == 'time': 

dummy= 1 

elif ev == 'after': 

持距離600mmで最高速度の75%に変更

obj.AutoSpeedCTRL(600.0, 0.75) 
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リスト4-3-3 センサ用スクリプト（抜粋）

elif ev ＝＝『catch’： 

持編成オブ‘ジ、工クトを取得

tr = obj. GetTrai n () 

井距離1100mmで速度をo

tr.AutoSpeedCTRL(1100, 0.0) 図4・3・6 ビ、ユワー表示

存 20秒後にafterイベン卜実行

tr S的 ent山 r(200) 一一一一一一一！ このように1つの「オーバル・レイアウト」内

に同一行動の列車や停車位置を増やすことは簡

記述できたら、レイアウトを保存して、「運転 単にできます。

ボタン」を押してみましょう。

＊ 

ビュワー起動後に列車が走り出し、レイアウ

トを回ります。

センサを踏むと減速し、ホームヘ停車します。

一定時間停車後にまた出発して、以降は同じ

動作を繰り返します。

1....1.ll!U凪Jlli!己品~ま主温・・・
この自動運転方法は「センサ」と「列車Jが連携

していますが、それぞれの仕組みは単体で完結

しています。

そのため、複製して増やすことができます。

「駅ホームJ「列車」「センサJをレイアウトの点

対称となるように複製してみましょう。

図4・3・5 「駅Jと「列車Jと「センサ」を追加

ビュワーを起動すると、2つの列車が同じよう

に走ります。

2編成の速度が同じで充分な距離が空いてい

れば、永久に走り続けます。

1つの「オーバル・レイアウト」に複数の列車

を配置して駅の停車を行なう場合は、駅停車中

に後続の列車がぶつからないような間隔を空け

て配置してください。

列車の密度を上げるには、実際の「鉄道運行計

画」同様に、列車の速度を上げたり停車時間を短

くしたりして調節しましょう。

I• 車聞の電源をONにする （ 

「VRM”NXJでは列車の「ヘッドライト」や

「ルームライト」などのON/OFF制御が可能です。

車両の各種電源ステータスは「編成オブジェ

クト」（VRMTrain）の中にある「車両オブジェク

ト」（VRMCar）に対して車両ごとに変更命令を

記述する必要があります。

しかし、「レイアウト・オブジェクトJの「GetT

rainListJ関数を利用することで、レイアウト内

の全編成・全車両をまとめて属性変更すること

ができます。

＊ 

以下の内容を「レイアウト・オブジェクト」に

記載すると、「ダミー編成以外の列車Jの電灯や

パンタグラフを「ONJにします。



」

リスト4-3-4 全列車の電源をONにする

評LAYOUT

import vrmap, 

def vrmevent(obj,ev,param): 

if ev ＝＝『init':

dummy= 1 

setA llCarPower () 

elif ev ＝＝’broadcast': 

dummy= 1 

elif ev == 'timer『：

dummy= 1 

elif ev ＝＝『time『：

dummy= 1 

elif ev ＝＝『after『：

dummy= 1 

elif ev ＝＝’frame 『：

dummy= 1 

elif ev == 'keydown『：

dummy= 1 

持レイアウト内の全車両を電源ON

def setAllCarPower(): 

持編成リストを新規編成リス卜に格納

trL i st = vrmapi. LAYOUT(). GetTrainL i st() 

非新規編成リストから編成を繰り返し取得

for tr in trlist: 

持ダミー編成は強制無効

if tr .GetDummyMode(): 

setTrainSwitch(tr, False) 

else: 

setTrainSwitch(tr, True) 

持編成の車両電灯系を操作

def setTrainSwitch(tr, sw): 

持車両数を取得

len = tr.GetNumberOfCars() 

非車両ごとに処理

for i in range(0, len): 

持車両を取得

car= tr.GetCar(i) 

非方向幕灯

car.SetRollsignLight(sw) 

持室内灯

car.SetRoomlight(sw) 

詳しED

car.SetLEDLight(sw) 

存運転台室内灯

car.SetCabLight(sw) 

非パンダグラフ個数確認

k = car.GetCountOfPantograph() 

for j in range(0, k): 

非パンタグラフ昇降

car.SetPantograph(j,sw) 

非先頭車両処理

if i == 0: 

持ヘッドライト

car.SetHeadlight(sw) 

非最後尾車両処理

if i == len -1: 

持テールライト

car.SetTaillight(sw) 

非蒸気機関車用（テンダーも対象）

if car. GetCa rType () == 1: 

持煙

car.SetSmoke(sw) 

図4-3・7「電源ONJ（左）と「電源OFFJ（右）

＊ 

今回はセンサで「発車」と「停車」を繰り返す基

本的な自動運転システムを作りました。
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国Z（ 追い越しのある列車の自動運輯 ~ 
前節は、「VRM・NXJで、駅に一定時間停車する

列車の自動運転を紹介しました。

今回は、編成を追加して、「特急列車Jと「普通
列車Jによる、追い越しのある自動運転を紹介し
ます。

国レイアヲトの準備 ｜ 
レイアウトは、前回の駅が上下にある環状線

（オーバル・レイアウト）を改造して、上側にポイ

ントの待避線を追加します。

図4-4-1 待避線付きオーバル・レイアウト

「自動センサjノfーツ（以下、「センサ」）は、レイ

アウト左上と右下に、それぞれ、「上駅」「下駅」と

名前を付けます。

分岐ポイントは「分岐A」「分岐BJの名前にし

ます。

列車は、「特急列車」と「普通列車Jの2編成を用

意します。

図4-4-2 ビ、ュワー表示

106 

・パターン・ダイヤ ゴ
今回は、「特急列車Jが「普通列車」を駅で追い

越す、 「緩急結合ダイヤ」を実現します。

のヤJq
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図4-4-3 パターン ・ダイヤ



[l］「特急列車」が「上駅」を先発。

[2］「特急列車」が「下駅センサjを踏んだら「分岐

AJを待避線側に切り替えて「普通列車」が発
車。

「特急列車Jは「下駅」を通過。
[3］「特急列車jが「上駅jに、「普通列車」は「下駅J
lこ一定時間停車。

[4］「普通列車Jは「上駅センサ」を踏むと、「分岐
BJを待避線に切り替えて、「上駅Jに停車。
[5］「特急列車jが「上駅センサ」を踏むと、「分岐

BJ「分岐AJのポイントを本線側に切り替え
て、上駅に一定時間停車。

＊ 

以降は、［l］に戻って繰り返す。

骨普通列車の『スクリブトj

普通列車の「スクリプト」は、駅停車後の「タイ

マ・イベント」で呼ばれるJ出発用速度制御」の

「スクリプト」のみを記載します。

②のときとは別の「センサ・イベント」が、直接、

車両を出発させます。

リスト4-4・2 普通列車のスクリプト

def vrmevent_42(obj,ev,param): 

if ev == ' i nit『：

dummy= 1 

elif ev == 'after': 

vrmapi.LOG(obj.GetNAME() ＋”出発”）

obj.AutoSpeedCTRL(600.0, 0.75) 

関連するそれぞれの「スクリプト」を掲載します。 曜静『下額』1?ン廿のスクリブト

＊ 「下駅」センサは、「特急列車Jなら「下駅」を「通

先頭行の「defvrmevent_xxxJは、レイアウト 過」し、「普通列車」なら下駅に「停車」します。

内の「ノtーツID」を示しています。

スクリプトをコピーするときは、「ノfーツID」

と「スクリプト内のIDJが一致しているか、確認

してくださL)0 

題豊輔議開車の『スクリブト』

特急列車の「スクリプト」には、「ビュワー起動

時」と、駅停車後の「タイマ・千ベントjで呼ばれ

る、「出発用速度制御」の「スクリプトJを記載し

ます。

リスト4-4圃 1 特急列車のスクリプト

def vrmevent_3(obj,ev,param): 

if ev ＝＝『init':

vrmapi.LOG(obj.GetNAME() + 11 出発”）

obj.AutoSpeedCTRL(600.0, 0.75) 

elif ev ＝コ『after':

vrmapi.LOG(obj.GetNAME() + 11 出発『I)

obj.AutoSpeedCTRL(600.0, 0.75) 

「特急列車」と「普通列車」の識別は、センサの

「GetTrain関数」で取得した列車オブジェクトの

「GetN必但関数を使」い、「名前が「特急列車Jか

どうかjの「if条件」で判断します。

また、「特急列車jの場合は、「execStart関数」

で「普通列車Jに対する「出発判定」を実施します。

リスト4-4・3 f下駅jセンサのスクリプト

#OBJID=149 

import vrmap, 

def vrmevent_149(obj,ev,param): 

if ev == 'init': 

dummyコl

elif ev == 'catch': 

持オブ‘ジ‘ェクト定義

tr = obj • GetTrain () 

trn = tr .GetNAME() 

obn = obj • GetNAME () 



ロも
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＃特急列車か

if trn口 1特急列車’：

持特急列車通過処理

vrmapi.LOG(trn+" "+obn＋＂通過”）

l = vrmapi • LAYOUT() 

持列車［42］のセンサ［118］停車判定

execStart(l.GetTrain(42), 118) 

else: 

存普通列車停車処理

vrmapi.LOG(trn＋””＋obn＋”停車”）

tr.AutoSpeedCTRL(l050, 0.0) 

持15秒後に出発

tr.SetEventAfter(lS.0) 

争『上駅jセンサのスクリブト

「上駅」センサは「列車名」を識別して「上駅の

ポイント切り替えJを行ないます。

「普通列車jは「分岐B」をf待避線」に切り替え

て停車。

「特急列車Jは「分岐A・ BJ両方を切り替えて、

「停車Jと「出発タイマー」を定義します。

リストリスト4-4・4 「上駅Jセンサのスクリプト

def vrmevent_118(obj,ev,param): 

if ev ココ ’init': 
dummy= 1 

elif ev == 'catch ’： 

＃オブジェクト定義

tr = obj. GetTrai n () 

trn = tr.GetNAME() 

obn = obj.GetNAME() 

＃ポイント定義

1 = vrmapi. LAYOUT() 

plロ 1.GetPoint(Sl)

pln = pl.GetNA開E()

p2 = 1. GetPoint (37) 

p2n = p2.GetNAME() 

# ATS登録

setATS(obj,tr) 

ロも
＃特急列車か

if tr. GetNAME （）口 F特急列車 I:

＃特急列車分蚊切替

pl.SetBranch(0) 

plb = str(pl.GetBranch()) 

vrmapi.LOG(pln＋”［”＋plb＋”］”） 

p2.SetBranch(0) 

p2b = str(p2.GetBranch()) 

vrmapi.LOG(p2n＋”［”＋p2b＋”］”） 

＃特急列車停車処理

vrmaが.LOG(trn＋”川obn＋”停車”）

tr.AutoSpeedCTRL(1100, 0.0) 

# 18秒後に発車

tr.SetEventAfter(18.0) 

else: 

＃普通列車分岐切替

pl. SetBranch ( 1) 

plb = str(pl.GetBranch()) 

vrmapi.しOG(pln＋”［”＋plb＋”］II) 

＃普通列車停車処理

vrmapi.LOG(trn+" "+obn＋”停車”）

tr. AutoSpeedCTRL ( 1100, 0. 0) 

争レイアウトの『スクリブトJ
「レイアウト・スクリプト」は、「起動時」に「普

通列車」に「センサ情報」を登録します。

「setATS関数」は、列車オブジェクトがもっ連

想配列に”section”文字列をキーとして、「上駅セ

ンサ・オブジェクト」を格納します。

これは「execStart関数」の実行時に、「上駅J

に普通列車が存在しているかどうかを、引数の

「ノtーツIDJと「上駅センサ」の「GetID関数」での

「値比較」で確認します。

さらに、「完全停車」後に出発させるため、「セン

サ確認J後に速度が「OJかどうかも確認しています。

＊ 

「出発処理Jが完了したら、「連想配列」を「delJ

で削除します。



リストリスト4-4-5 レイアウトのスクリプト

def vrmevent(obj,ev,param): 

if evコ： I init I: 

持起動時初期登録

sn = obj.GetATS(118) 

tr= obj.GetTrain(42) 

setATS(sn, tr) 

持列車の連想配列にセンサobjを格納

def setATS(sn,tr): 

k ＝”section＇『
d = tr.GetDict() 

d[k] = sn 

trn = tr.GetNAME() 

snn = d [k]. GetNAME () 

持普通列車出発判定

出fexecStart(tr,snID): 

k ＝”section" 
d = tr.GetDict() 

trnコtr.GetNAME () 

＃配列［section］が有り対象センサか

if ( 'section' in d) and 

(d[k] .GetID()==snID): 

持列車が停車しているか

if tr.GetSpeed() == 0.0: 

存分蚊切替

l = vrmapi.LAVOUT() 

p2 = l.GetPoint(37) 

p2.SetBranch(l) 

p2n = p2.GetNAME() 

p2b = str(p2.GetBranch()) 

obn = d[k] .GetNAME() 

vrmapi.LOG(p2n＋”［”＋p2b ＋”］”） 

持出発

vrmapi.LOG(trn+" "+obn＋”出発”）

tr.AutoSpeedCTRL(600.0, 0.75) 

存センサ1情報削験

del d[k] 

else: 

vrmapi.LOG(trn ＋”来停車”）

else: 

vrmapi.LOG(trn ＋”対象section外”）

［ピュワ－J起動時のスクリプト「LOGウイン

ドウ」のログは以下になります。

＊ 

センサ名を「上駅」「下駅jにしたことで、「セン

サ・イベント時の動作が分かりやすくなります。
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今回は、「特急列車」と「普通列車」を使った「追

p越しのある自動運転」を作りました。

このような、1つの本線に速度の異なる列車を

走らせることは、現実の鉄道模型では実現難易

度が高く、「鉄道模型シミュレーター」ならでは

の魅力のーっと言えるでしょう。



I 時鉄道模型の自動制御

I~五 （ 閉塞と自動列車停止装置の構築 ［ 
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「閉塞Jと「自動列車停止（AutomaticTrain 

Stop ：以下、「ATSJ）システム」を構築します。

口－主ヨ・・
レイアウトは「閉塞」として利用する「センサ

苛川」と 「設置数」をコンパクトな面積に纏（ま

と）めるため、「立体交差」を用いた「周囲レイア

ウ！」を作成します。

＊ 

列車は、①1駅のみ停車する「特急列車」1編成

と、②2駅に停車して「特急列車」の発車後に出発

する「普通列車」2編成を、用意します。

図4・5・1 立体交差レイアウト

図4-5-2 レイアウト ・ビ‘ュワー

l•ATSの動作 ｜ 
構築するATSは、以下のように動作します。

［手JII頁］

口］「ビュワ－J起動時に（a）列車の「ATSセンサ

順路」と「初期位置情報Jを設定します。

[2］列車が走行中に「ATSセンサ」を踏むと、「列

車の位置情報」を「ATSセンサ順路」の「次位

置jヘ移動します。

[3］移動後の「ATSセンサ」の「さらに次のセン

サ」を参照して、「前方列車の有無」を確認し

ます。

[4］「前方列車jを確認したら列車を停車させ、

「前方列車」の有無をタイマーで監視します。

[5］「前方列車」が不在になれば、監視を終了して

列車を発車します。

上記の動作により、列車は「ATSセンサ」1つに
へいそく

っき1列車しか進入しないため、「閉塞」が成立し

ます。

ePythonスクリプト

それぞれのパーツに記述する 「Pythonスクリ

プ卜」を掲載します。

＊ 

先頭行の「defvrmevent xxxJはレイアウト内

の「ノfーツIDJを示しています。

スクリプトをコピーするときは、レイアウト

とスクリプト内のbtーツID」が一致しているか、

確認してください。
士

なお、ATS以外に自動運転用のコードも内包

しています。

・『特急列車」のスクリフト

「特急列車」のスクリプトには「ビュワーj起動

時に、（ a）「ATS情報の登録Jを行ない、（b）「aft

erイベント」で「ATSの監視」を記述します。



E251 
位置 ：ATSセンサー3
監視 ：なし

E251 
位置 ：ATSセンサー3
監視 ：なし

｝ ｜ 位置：ii~手－2 1⑤

図4・5”3 ATSの動作

リスト4・5”1 「特急列車Jのスクリプト
def vrmevent_162(obj,ev,param): 

if ev ＝＝『tnit': 

持ATS）！／買路登録

d = obj • Get Di ct() 

d［”route"] = [221, 224, 225, 253, 

255, 227, 228, 257, 229, 259, 230, 261, 231] 

持ATS順路位置登録

d［”route_now”J = 0 

; = d ［”route”J[d［”route_now”］］ 
持ATS列車登録

s = vrmapi .LAYOUT() .GetATS(i) 

ats_d = s.GetDict() 

ats_d［”train”J = obj 

持初期自動発車

obj .AutoSpeedCTRL(200,1.0) 

elif ev ＝＝『after『：

d = obj . Get Di ct() 

＝も

; f （”next_ats”f n d): 

vrmapi.LOG（”ATS監視開始”）

chkNextATS(obj, d［”next_ats”］， 

pa ram［”eventid”］） 

elif（”go_auto" ind): 

非発車

obj.AutoSpeedCTRL(200,1.0) 

del d［”go_auto”］ 

else: 

vrmapi.LOG（”ATS監視対象なし”）

・『普通列車』のスクリフト

「普通列車」のスクリプトも、「特急列車Jとほ

ぼ同じです。

「ATS順路Jが「本線Jから「待避線側」になって

います。
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リスト4-5幽2 「普通列車jのスクリプト

def vrmevent同 270(obj,ev,param):

if ev ＝コ Finit': 

者ATS/II震路登録

d = 0詰j.GetDi ct () 

d［”route”］ = [223, 224, 225, 253, 

255, 226, 228, 257, 229, 259, 230, 261, 231] 

存ATS)II質路位霞登録

d〔”route四 now”］ = 5 

i = d［”route”］［d［”route_now"]] 

持ATS列車登録

l = vrmapi. LAYOUT() 

S コl.GetATS ( i) 

ats_d = s.GetDict() 

ats_d［”train"] = obj 

非ATS初期監視

d［”on_ats”］ = l.GetATS(257) 

obj.SetEventAfter(2.0) 

elif €V ＝＝『after':

d = obj • GetDi ct() 

if（”next_ats" ind): 

非vrmapi.LOG("ATS監視開始”）

chkNextATS(obj, d["next_ats”］ ' 

pa ram［”eventid”］） 

el if（”on_ats" ind): 

存vrmapi.LOG（”出発監視開始”）

chkOnATS(obj, d［”。九ats"],par 

am["eventid”］） 

else: 

vrmapi.LOG（”ATS監視終了”）

リブト

「ATSセンサ」は一定間隔で複数配置します。

間隔は狭L刈まど多数の列車を動かすことがで

きますが、最低でも「列車編成長十ATSでの緊急

停止制動距離J以上を空けてください。

「センサ・パーツJは「ビュワ一両面Jでは表示

されないため、「架線柱」などの「目印」も一緒に

配置します。

＊ 

「列車」を検知したらレイアウトの「setTrainO

nATS」イベントを実行します。

「ATSセンサ」は複数配置するため、処理はな

るべく書かずに、複製しやすいように実装します。

リスト4・5回3 1ATSセンサJのスクリプト

def vrmevent四 224(obj,ev,param):

if ev == 'init': 
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曜静f駅センザ』のスクリブト
「駅センサJのスクリプトは「自動運転処理」を

記述しています。

「特急列車」と「普通列車」の識別を行ない、駅

の「停車jと「発車」、「ポイントの切り替えJを制

御します。

「出発時」の「ポイント切り替え」はJ分岐器直
前に切り替え機能のみを有するセンサ」を独立

配置しています。

リスト4-5-4 「ATSセンサjのスクリプト

def vrmevent叫 264(obj,ev,param):

if ev ＝コ Finit『：

dummy= 1 

elif ev ＝＝『catch':

持dummy=1 

tra = obj • GetTrain () 

tra_nコtra.GetNAME()

存ポイント定義

l = vrmapi. LAYOUT() 

p = l.GetPoint(120) 

if(tra_n ＝＝＂特急列車”）：

持特急列車分岐切替

」



p.SetBranch(0) 

tra.AutoSpeedCTRL(1000, 0.0) 

非自動発車

tra_d = tra.GetDict() 

tra_d ［”go_auto”］ = 1 

tra.SetEventAfter(12.。）

else: 

存普通列車分岐切替

p.SetBranch(l) 

tra.AutoSpeedCTRL(1000, 0,0) 

tra_d = tra. GetDi ct() 
tra_d ［”on_ats”］ = l.GetATS(225) 

tra.SetEventAfter(12.0) 

リストポイント切替センサのスクリプト

elif ev == 'catch': 

持ポイント定義

l = vrmapi. LAYOUT() 

p = l.GetPoint(119) 

p.SetBranch(l) 

輪『レイアウトJのスクリブト

「レイアウト」のスクリプトは、センサと列車

から呼ばれる関数処理を記述します。

特殊な点、としては「ResetEventJとrsetEvent

AfterJが挙げられます。「

前方のATSセンサ監視処理」は「監視開始から

終了まで一定間隔で繰り返し実行するJもので

すが、「VRM-NXJの仕様ではマルチスレッドや

Wait処理がなく、時間イベントの監視機構はシ

ングルタスクで動作するため、並列で「Afterイ

ベント」を定義できません。

そこで、イベント中に「ResetEventJとrsetEv

entAfterJを定義することで、繰り返し処理を実

現しています。

リスト4-5聞5 「レイアウトjのスクリプト

葬列車位量情報を更新

def setTrainOnATS(ats): 

持オブ‘ジ、エクト定義

tra = ats.GetTrain() 

ats_d = ats.GetDict() 

持LATSのDictに列車を登録

ats_d［”train”］ = tra 

持2.列車［Jレート［現在地］］からATSを取得

tra_d = tra.GetDict() 

route由 ary= tra_d［”route”1 
l = vrmapi.LAYOむT()

ats山 bef= l.GetATS(route_ary[tra_d［”ro 

ute_now”］］） 

ats四 bef_d= ats_bef.GetDict() 

持前ATSのDictから列車を削除

del ats四 bef_d ［”train"] 

# 3.列車の位置を移動

ats_idミ ats.GetID()

tra_d［”route_now"] += 1 

持配列を超えた場合

if(tra_d［”route_now”］ >= len(route_ary)): 

持最初に戻る

tra_d［”route_now”］ = 0 

詳4.ATS

非更に次を確認

route_nex = tra_d［”route_now”］ + 1 

非配列を超えた場合

if(route_nex >= len(route_ary)): 

者最初に戻る

route nex = 0 
非次のATSを取得

ats_nex = l.GetATS(route_ary[route_nex]) 

ats_nex_dコats_nex.GetDict()

持Dict［”train＇つがあるか

if （”train”in ats_nex_d): 
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持緊急停止

tra.AutoSpeedCTRL(200,0.。）

井監視対象

tra_d［”next_ats”］ = ats_nex 

井監視イベント設定

tra.SetEventAfter(2.。）

持監視対象ATSにTrain力t居なくなれば発車

def chkNextATS(tra, ats, evid): 

持ats.Dict［”train”］がないか

ats_d = ats.GetDict() 
if （”train" not in ats_d): 

持監視解除

tra_d = tra. GetDi ct() 

del tra_d［”next_ats”］ 

vrmapi.LOG（”ATS解除”）

井発車

tra.AutoSpeedCTRL(200,1.0) 

else: 

非監視延長

tra.ResetEvent(evid) 

tra.SetEventAfter(2.。）

持監視対象ATSにTrainがあれば発車

def chkOnATS(tra, ats, evid): 

持ats.Dict［”train”］があるか

ats_d = ats.GetDict() 

if （”train" in ats_d): 

ats_tra = ats_d["train”］ 

ats_tra_n = ats_tra.GetNAME() 

非特急列車のみ反応

if ats tra n ＝＝”特急列車”：

持監視解除

tra_d = tra.GetDict() 

del tra_d["on_ats”］ 

vrmapi.LOG（”出発進行”）

再発車

tra.AutoSpeedCTRL(200,1.0) 

else: 

持監視延長

tra.ResetEvent(evid) 

tra.SetEventAfter(2.。）

vrmapi.LOG（”普通列車通過中”）

else: 

井監視延長

tra.ResetEvent(evid) 

tra.SetEventAfter(2.。）

vrmapi.LOG（”駅停車中”）

＊ 

「ATS」や「閉塞」の概念は、実際の鉄道にも利

用されているシステムで、本物はさらに高度で

複雑な機構を有しています。

＊ 

しかし、それらの基礎システムである列車の

「位置検出」や「衝突防止システム」を、たったこ

れだけのプログラムとソフトウェアで擬似的に

再現できる「シミュレータ・ソフト」は希少です。

＊ 

「VRM-NX」では「信号機」や「踏切」の機能も

実装できます。

プログラミング可能な特徴を生かして、 「ジオ

ラマ」だけでなく、「ATC」や「移動閉塞」などの

「鉄道システムjのシミュレーションにもチャレ

ンジしてみてはいかがでしょうか。

図4-5-4 VRM-NXの信号機



国ヨ 『機固し』による『折返し自動運転』

「機関車Jと「客車Jによる「機回しJの「折り返 ・『機回し』の順序 ｜ 
し自動運転Jを構築します。 「機回しJとは、鉄道の終着駅などで折り返し

・rvRM-NXJで『磯田し』 ｜ 
運転を行なう際に、客車を牽引する「機関車Jの

位置を、逆方向に付け替える作業です。

レイアウトはU字型の線路の終端に、機回し ＊ 

線のある「機回し駅」を用意します。 機回しは、以下の順序で行なわれます。

「列車」は、牽引する「客車Jと交換用に2種類の [I］「列車Jが駅に停車。

「機関車」を準備します。 [2］「機関車」を「客車」から切り離す。

「機関車」は「機関車交換」らしさのため、 [3］「機関車」を「機関車待避線Jヘ進行。

「ディーゼル機関車Jと「電気機関車Jの2種を選 [4］「機回し線」にポイントを切り替え。

びました。 [5］「機関車」を「折返し機回し線」ヘ進行。

[6］「機関車」を「本線Jで停車。

反対側の駅には、「機回しJと同様の動きを行 [7］「本線」にポイントを切り替え。

なう「機関車交換駅」を用意していますが、こち [8］「機関車」を折り返し、「客車jと連結。

らは次回の「機関車交換Jで解説します。 [9］「列車」が駅を出発。

図4-6-1 「機回し線jレイアウト

図4-6・2 レイアウト・ビ‘ュワ一表示
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図4・6-3 「機回しjの順序

「VRM-NX」では、上記の動作を、「センサ・イ

ベント」と「タイマ・イベント」を組み合わせて実

行します。

「列車」の切り離し（解放）は「SplitTrain」関数、

連結は「列車Jを最高速度の25%以下で近接させ

ることで、自動的に連結します。

｜園スクリプト i 

・レイアウトのスクリフト

「レイアウト」のスクリプトには引数の値に応

じて、列車を動作させる関数を記載します。

列車には、「関数の呼び出し」だけを記載して、

同じ振る舞いをさせるようにします。

リスト4・6・1 レイアウトのスクリプト

def setTrainPattern(uid, tra): 

tra_n = tra. Get NAME() 

if uid == 1: 

vrmapi.LOG(tra_n ＋”反転”）

tra. Turn() 

elif uid == 2: 

vrmapi.LOG(tra_n ＋”機関車切離し”）

持1両目で編成を分割

tra.SplitTrain(l) 

elif uid == 102: 

vrmapi.LOG(tra_n ＋”連結準備徐行”）

非距離40mmで速度20%に変更

tra.AutoSpeedCTRL(40, 0.2) 

elif uid == 104: 

vrmapi.LOG(tra_n ＋”構内徐行”）

帯距離200mmで速度40%に変更



」

tra.AutoSpeedCTRL(200, 0.4) 

elif uid == 110: 

vrmapi.LOG(tra_n ＋”進行”）

持距離600mmで速度100%に変更

tra. AutoSpeedCTRL ( 600, 1. 0) 

else: 

持上記以外のUIDが指定された

vrmapi.LOG(str(uid) ＋”：設定無し”）

・列車のスクリプト

「列車」のスクリプトには、（ a）「タイマ・イ ベ

ント」でレイアウトの「setTrainPatternJを呼び出

す命令と、（b）「連結」したとき（ev＝’couple’）に、

「反転Jと「自動出発」を行なうスクリプトを記載

します。

＊ 

「param［’eventUID’]Jは、「VRM・NXJの最新ビ

ルドで新しく追加されたパラメータです。

今までの「タイマ・イベントJは、オブジェクト

に一つしか同時実行できませんでしたが、「even

tUID」を振り分けることで、「タイマ・イベントJ

の並列実行が可能となります。

今回のは、「eventUIDJを動作の識別IDに見立

て、時間をズラして定義することで「連結解除J、

「折返し」などの複合動作を実行させています。

リスト4・6-2 列車のスクリプ卜

非OBJID=367

import vrmap, 

def vrmevent_367(obj,ev,param): 

if ev ＝＝’f ni t『：

持初期自動発車

obj. AutoSpeedCTRL (200, 1. 0) 

elif ev ＝＝『after『：

持イベント呼び出し

setTrainPattern(param［’eventUID'], obj) 

elif ev ＝＝’couple『：

持反転

obj.SetEventAfter(3.0, 1) 

推進行

obj.SetEventAfter(3.1, 110) 

・『機回し』センサのスクリフト

今回使うスクリフトのポイントは、（ a）セン

サの「GetForwardJ関数で「列車の向き」を、「Get

NumberOfCarsJ関数で編成の車両数を判断して

i Eるところです。

また、「駅に来た列車」か「機回し中の機関車J

かを判断し、列車に対して一連の動作を「タイ

マ・イベント」で命令することにあります。

これらのイベントのタイミングは、「駅の距

離」や「列車の速度」によって正しく動作しない

場合があるため、実際に動かして「時間」や「速

度」を調節します。

リスト4・6・3 センサ①のスクリプト

elif ev ＝＝『catch':

持列車を取得

tra = obj.GetTrain() 

非列車の向きを取得

f = obj .GetForward() 

葬列車の車両数を取得

n = tra.GetNumberOfCars() 

非順方向

if f == 1: 

非本線側ヘポイン卜切替

vrmapi. LAYOUT() .GetPoint(432) .SetBranch(0) 

持車両数が1両より多い（駅停車）

if n > 1: 

図4・6・4 「機回しJ駅構内センサ位置
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else: 

持距離800mmで停車

tra.AutoSpeedCTRL(800, 0.0) 

非7秒後に切り離し

tra.SetEventAfter(7.0, 2) 

非7.5秒後に構内徐行

tra.SetEventAfter(7.S, 104) 

存単機（機回し中）

if n == 1: 

持距離200mmで停車

tra.AutoSpeedCTRL(200, 0.0) 

井3秒後に反転

tra.SetEventAfter(3.0, 1) 

詳3.5秒後に構内徐行

tra.SetEventAfter(3.S, 104) 

非8秒後に連結準備徐行

tra.SetEventAfter(8.0, 102) 

リスト4・6-4 センサ②のスクリプト

elif ev ＝＝’catch': 

非ポイン卜切替

vrmapi .LAYOUT() .GetPoint(437) .SetBranch(l) 

リスト4・6・5 センサ③のスクリプ卜

elif ev ＝＝『catch’： 

持列車の向きを取得

f = obj .GetForward() 

非順方向

if f == 1: 

非ポイン卜切替

vrmapi .LAYOUT() .GetPoint(437) .SetBranch(0) 

else: 

非列車を取得

tra = obj . GetTrai n () 
持距離130mmで停車

tra.AutoSpeedCTRL(130, 0.0) 

非4秒後に反転

tra.SetEventAfter(4.0, 1) 

持4.5秒後に進行

tra.SetEventAfter(4.S, 110) 

リスト4・5・6 センサ④のスクリプト

elif ev ＝＝『catch『：

井ポイン卜切替

vrmapi .LAYOUT() .GetPoint(432) .SetBranch(l) 

再方向転換のため事前減速

tra = obj .GetTrain() 

tra.AutoSpeedCTRL(200, 0.7) 

・好き拡シーンを再現

「機回し」や「機関車交換」は「客車牽引Jが減っ

てしまった昨今では、ごくわずかな場所でしか

見ることができなくなりました。

そうした「昔の運用」を再現したり、現実には

なかった自分の好きな「機関車」と「客車」の組み

合わせを動かして鑑賞することができるのも、

「鉄道模型シミュレータ－ NX」ならではと言え

るでしょう。

＊ 

今回は、製品版の車両を利用しました。



I温温 1•此砧記i立民斗E画再翠~軍国

前節で、「客車」を牽引する「機関車」の位置を

逆方向ヘ付け替える「機回しJを紹介しました。
今回は「機関車交換jを用いた「折返しj自動運転

を紹介します。

町田宜直立置璽っきrEE1・・・
回「機関車禁撫jのJI蹄 ｜ 
「機関車交換Jとは、 「客車Jや「貨車」を牽引す

る「機関車」を交代させるための作業です。

実際には、「運転区の境界」や、「電化・非電化区

間を跨（また）ぐ貨物列車」などで見られます。

レイアウトはU字型の線路の終端に機関車用の 今回紹介するような「折り返し」も、同時に行

待避線を用意した「機関車交換駅Jを用意します。 なう「機関車交換」は「五稜郭駅Jで行なわれてい

た「寝台列車」での、「電気機関車Jと「ディーゼル

「列車」は牽引する「客車Jと「機関車交換jに用 機関車」のものが有名です。

いる 2~壷類の「機関車」を準備します。

「機関車」は「機関車交換らしさJを表現するの 実際の鉄道では、順行方向での付け替えが多

ためJディーゼル機関車」と「電気機関車」の2種 いです。

を選びます。 「折り返し」を兼ねる「機関車交換」は、「機回

図4-7-1 機関車交換レイアウト

図4-7・2 レイアウト・ビ‘ュワー表示

し」と比べると複数の機関車が必要ですが、機回

し線が不要で、作業時間も短縮できる利点があ

ります。

＊ 

「機関車交換」は、以下の順序で行なわれます。

[1］「列車jが駅に停車。

[2］「機関車」と「客車」を切り離し。

[3］「機関車」を前方ヘ退避。

[4］「ポイント」を待避線に切り替え。

[5］待避線の「機関車」を「客車」の反対側へ連結。

[6］ポイントを本線に切り替え。

[7］「列車」が駅を出発。

[8］「列車j出発後にポイントを待避線ヘ切り替

えて、残った「機関車」を待避線ヘ待避。

「VRM-NX」では上記の動作を「センサ・イベ

ント」と「タイマ・イベントjを組み合わせて実行

します。

「列車」の解放（切り離し）は「SplitTrain」関数

を使います。「連結Jは列車を「最高速度の25%以

下で近接Jさせることで、自動的に行なわれます。
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l議輯醸璽轟轟轟轟轟轟轟
図4・7・3 機関車交換の順序
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・レイアウトのスクリフト

「レイアウト」のスクリプトには、引数の値に

応じて列車を動作させる「setTrainPatternJ関数

を記載します。

列車には「関数の呼び出し」だけを記載して、

同じ振る舞いをさせるようにします。

リスト4・7・1 レイアウトのスクリプト

def setTrainPattern(uid, tra): 

tra_n = tra. GetNAME () 
if uid == 1: 
vrmapi.LOG(tra_n ＋”反転”）

tra. Turn() 

elif uid == 2: 

＝も

vrmapi.LOG(tra_n ＋”機関車切離し”）

存 1両目で編成を分割

tra.SplitTrain(l) 

elif uid == 102: 
vrmapi.LOG(tra_n ＋＂連結準備徐行”）

＃距離40mmで速度20%に変更

tra.AutoSpeedCTRL(40, 0.2) 

elif uid == 104: 
vrmapi.LOG(tra_n ＋”構内徐行”）

非距離200mmで速度40%に変更

tra.AutoSpeedCTRL(200, 0.4) 

elif uid == 110: 
vrmapi.LOG(tra_n ＋”進行”）

持距離600mmで‘速度100%に変更

tra.AutoSpeedCTRL(600, 1.0) 

else: 

持上記以外のUIDが指定された

vrmapi.LOG(str(uid) ＋”：設定無し”）



』』

・列車のスクリプト

「列車」のスクリフトには「タイマ・イベント」

でレイアウトの「setTrainPatternJを呼び出す命

令と連結したとき（coupleイベント）に、反転と

自動出発を行なうスクリプトを記載します。

「param［’eventUID’］」は「VRM・NXJのア ップ

デートで新しく追加されたパラメータです。今

までの「タイマ・イベントJはオブジェクトにつ

き一つしか同時実行できませんでしたが、「event

UID」を振り分けることで「タイマ・イベント」の

並列実行が可能となります。

＊ 

今回はこの「eventUIDJを識別IDとして使い、

時間をズラして定義することで、「連結解除」や「折

り返し」などの「複合時間差動作」を実現します。

リスト4-7・2 列車のスクリプト

def vrmevent_367(obj,ev,param): 

if ev == 'init': 
非初期自動発車

obj . AutoSpeedCTRL ( 200, 1. 0) 

elif ev ＝＝’after ’： 

持イベント呼び出し

setTrainPattern(param['eventUID'], obj) 

elif ev ＝＝『couple’：

持反転

obj.SetEventAfter(3.0, 1) 

非進行

obj.SetEventAfter(3.1, 110) 

I~副図面亙盟副置
「機関車交換」スクリプ トの要点は、（ 1 ）切り

離した「機関車jを次の「列車」で呼び出して連結

するため、切り離された「機関車Jを「列車」出発

後に待避線ヘ移動させることと、（2）次回呼び

出しのために「センサ・②」の連想配列にオブ

ジェク トを登録する処理が必要です。

「センサ・②Jの処理内では「”wait_loco”」文

字列をキーとして「機関車」オブジェクトを登録

しています。

リスト4・7・3 センサ①のスクリプト

elif ev ＝＝’catch ’： 
持列車を取得

tra = obj .GetTrain() 
指列車の向きを取得

f = obj .GetForward() 

持列車の車両数を取得

n = tra. GetNumberOfCars () 
枠順方向のみ

if f == 1: 
持ポイン卜切替

vrmapi. LAYOUT(). Get Point ( 448). SetBranch ( 0) 

持車両数が1両より多い（駅停車）

if n > 1: 

非距離800mmで停車

tra.AutoSpeedCTRL(800, 0.0) 

非 8秒後に切り離し

tra.SetEventAfter(8.0, 2) 

非8.1秒後に構内徐行

tra.SetEventAfter(8.1, 104) 

図4・7・4 「機関車交換J駅構内センサ位置
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リスト4-7-4 センサ②のスクリプト

if ev == 'init『：

非待機機関車の初期登録

d = obj • GetDi ct() 

d［”wait_loco”］ = vrmapi. LAYOUT(). GetTr 

ain(421) 

d[ ”wait＿・・loco” ] . Turn() 
elif ev == 'catch': 

d = obj. Get Di ct() 

tra = obj .GetTrain() 

f = obj. GetForward () 

存順方向

if f == 1: 

持A機関車新規登録

vrmapi.LOG（”機関車新規登録”）

d［”wait_loco"] = tra 

else: 

非A機関車停止

tra.AutoSpeedCTRL(100，。）
持B得機機関車呼び出し

loco= d［『＇wait_loco”1
loco. Turn() 

loco.AutoSpeedCTRL(200, 0.4) 

非3秒後にB連結準備徐行

loco.SetEventAfter(3.0, 102) 

非10秒後lこB機関車反転

loco.SetEventAfter(10.0, 1) 

骨10.1秒後にB機関車進行

loco.SetEventAfter(10.1, 110) 

非15秒後にA機関車反転

tra.SetEventAfter(lS.0, 1) 

帯15.1秒後にA機関車を待避線へ

tra.SetEventAfter(lS.1, 104) 

リスト4-7・5 センサ③のスクリプト

elif ev == 'catch': 

持ポイント切り替え対象取得

l = vrmapi .LAYOUT() 

p = l. Get Point ( 448) 

持列車を取得

tra = obj .GetTrain() 

持列車の向きを取得

f = obj.GetForward() 

持列車の車両数取得

n = tra. GetNumberOfCars () 

枠順方向

if f == 1: 

if n == 1: 

持機関車単機なら待避線ヘ

トSetBranch(l)

else: 

else: 

持列車なら本線方向へ

p.SetBranch(0) 

者機関車のみ

if n 之江 1: 

帯連結準備徐行

tra.AutoSpeedCTRL(100, 0.2) 

リスト4-7-6 センサ④のスクリプト

elif ev ココ 'catch': 

traコobj.GetTrai n () 

f = obj .GetForward() 

持／II裏方向

if f == 1: 

非ポイント切替

vrmapi. LAYOUT() .GetPoint(448). SetBranch (1) 

else: 

持機関車停車

tra.AutoSpeedCTRL(160，。）



一一一一一一 」I : .. J 

」

口長盃E圭m主主語~監~
「機回し」や「機関車交換Jは、客車牽引が減っ

てしまった昨今では、ごくわずかな場所でしか

見ることができなくなりました。

そうした昔の運用を再現したり、現実にはな

かった自分の好きな機関車と客車の組み合わせ

を動かして鑑賞することも、「鉄道模型シミュ

レーター NX」の楽しみ方と言えるのではないで

しょうか。

＊ 

今回は、製品版の車両を利用しました。

図4-7・5 製品版の車両

l~:J 輯車台を使った方向輯醜 ｜ 

「転車台（ターンテーブル）」を用いた「方向転

換jを、「Pythonスクリプト」で自動運転する方法

を紹介します。

図4・8・1 転車台

I I 推定手ll~五日嗣b1~ ［~J-

レイアウトは「機回し」用の機回し線と「転車

台Jのある駅を用意します。

反対側に位置する駅には「デルタ線」を内包す

る駅を用意します。

「列車jは、牽引する「客車」と「方向転換」に用

pる「蒸気機関車」を準備します。

「列車」は、「転車台」と「デルタ線Jを使って、常

に「蒸気機関車」が先頭かつ前向き方向の状態で

両駅聞を往復します。

図4・8-2 ターンテーブル・レイアウト

図4-8・3 「レイアウト・ビ、ュワ－J表示

I lit；主主也君事日嗣耳d1t~J 白】日直

｜転車台」とは、「蒸気機関車」のような片方向

；三卜に運転台がある車両の向きを変える鉄道設

1ドす。

が着駅や車両基地に設置されており、終着駅

、行ぶ「機回し」も同時に行なわれます。
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図4・8・4 「転車台」を使った「方向転換」の順序



実際にある転車台の設置場所は、駅によって

さまざまなので、方向転換の順序も異なります。

＊ 

今回の「転車台」の「方向転換Jは以下の順序で

行ないます。

[1］「列車Jが駅に停車。

[2H機関車」と「客車」を切り離し。

[3］「機関車」を前方ヘ退避。

[4］「ポイントJを待避線に切り替え。
[5］待避線の「機関車jを後進で「転車台」に載せ

る。

[6］「転車台」を180度回転。

[7］「転車台」から「機関車jを機回し線中央まで

後進。

[8］ポイントを切り替えて「機関車Jを本線まで
前進。

[9］ポイントをホーム側ヘ切り替えて「機関車j

を後進させて「客車jを連結。

[10］汽笛を鳴らしてホームを出発。

「VRM-NXJでは上記の動作を「センサ・イベ

ント」と「タイマ・イベントJを組み合わせて実行

します。

「列車」の解放（切り離し）は「SplitTrain」関数

を使います。

「連結」は列車を「最高速度の25%以下で近接」さ

せることで自動的に行なわれます。

輔レイアウトのスクリブト

「レイアウト」のスクリプトには引数の値に応

じて列車を動作させる「setTrainPattern」関数を

記載します。

列車には「関数の呼び出しJだけを記載して

「uid引数Jの遠いだけで異なるイベントを実行

します。

リスト4-8幽1 レイアウトのスクリプト

def setTrainPattern(uid, tra): 

tra_nコtra.GetNAME()

if uid == 1: 
vrmapi.LOG(tra_n ＋”反転”）

tra. Turn() 

elif uid == 2: 
vrmapi.LOG(tra_n ＋”機関車分離”）

tra.SplitTrain(2) 

elif uid == 3: 
vrmapi.LOG{tra_n ＋”警笛”）

tra.PlayHorn(0) 

elif uid ＝ロ 102:

vrmapi.LOG(tra_n ＋”警戒”）

tra.AutoSpeedCTRL{40, 0.2) 

elif uid ココ 104: 

vrmapi.LOG(tra_n ＋”抑制”）

tra.AutoSpeedCTRL(200, 0.4) 

elif uid == 110: 
vrmapi.LOG(tra_n ＋”進行”）

tra. AutoSpeedCTRL ( 600, 1. 0) 

運動列車のスクリブト

「列車」のスクリプトには、「タイマ・イベント」

でレイアウトのfsetTrainPatternJを呼び出す命
令と連結したとき（coupleイベント）に、「反転」

と「自動出発Jを行なうスクリプトを記載します。

今回は少し演出にこだわり、警笛を鳴らして

ゆっくりとホームを出発し、その後、全力加速、

という手順を再現しました。

リスト4-8♂列車のスクリブト

def vrmevent_367(obj,ev,param): 

if ev ＝＝『init':

存初期自動発車

obj.AutoSpeedCTRL(200,1.0) 

elif ev == 'after 『：
持列車制御関数呼び出し

setTrainPattern (par am [ 'eventUID' J , 
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； 第一道模型の自動制御

＝も

elif ev ＝＝『couple『：

持反転

obj.SetEventAfter(2.0, 1) 

非警笛

obj.SetEventAfter(2.S, 3) 

非ゆっくり出発

obj.SetEventAfter(8.0, 102) 

非進行

obj.SetEventAfter(12.0, 110) 

elif ev ＝＝『split’： 

dummy= 1 

・『転車台』のスクリフト

「転車台」スクリプトは「機関車」が「転車台」に

差し掛かったことを示す「 trainin’Jイベントと
「転車台」が止まったときに発生する「stop’jイ

ベントを使います。

＊ 

「’trainin’」イベントによって「機関車Jを「転

車台」の中央に停車するように減速させ、時間差

で「MoveTurntablePosJ関数を使p「機関車Jを

反転させます。

リスト4-8・3 転車台のスクリプ卜

def vrmevent_496(obj,ev,param): 

if ev ＝＝’f ni t『：
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非 180度回転

if obj .GetTurntablePos() == 0: 

obj.MoveTurntablePos(12) 

else: 

obj.MoveTurntablePos(0) 

elif ev ＝＝’stop': 

vrmapi.LOG（”回転終了”）

tra = obj .GetTrain() 

存徐行

tra.AutoSpeedCTRL(200, 0.2) 

elif ev ＝＝’traini n『：

vrmapi.LOG（”転車台進入：”＋ str(para 

m [ ' route' ] ) ＋”＝”＋ str(param［『trainid『］））

tra = vrmapi .LAYOUT() .GetTrain(par 

am［『trainid'])

持停車（距離注意）

tra.AutoSpeedCTRL(60, 0.0) 

非回転

obj • SetEventA f te r ( 4. 〔・）' 1) 

「転車台」駅構内センサのスクリプト

「機関車」 を「機回し」させるために4つのセン

サを組み合わせて自動運転させます。

列車の向きを「GetForwardJで、車両数を「Get

NumberOfCarsJ関数で識別しています。

今回選択した「蒸気機関車」（C57）は「機関車」

と「炭水車（テンダー）Jの2両扱いになるため、切

り離しの車両数に注意してください。

リスト4-8-4 センサ①のスクリプト

elif ev ＝＝『after’： 

持ポイント定義

vrmapi. LAYOUT() .GetPoint(432) .SetBran 

図4・8・5 「機関車交換J駅構内センサの位置
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elif evヱ＝ 'catch': 

持列車を取得

tra = obj.GetTrain() 
詳列車の向きを取得

f = obj .GetForward() 
葬列車の車両数を取得

n = tra.GetNumberOfCars() 

持／ii費方向

if f == 1: 

ranch(0) 

持ポイント定義

vrmapi.LAYOUT().GetPoint(432).SetB 

持列車（駅停車）

if n > 2: 

持ポイント定義

vrmapi • LAYOUT() . Get Point ( 494) . 

SetBranch(0) 

else: 

持列車停車

tra.AutoSpeedCTRL(700, 0.0) 

存切り離し

tra.SetEventAfter(S.0, 2) 

帯単機抑制

tra.SetEventAfter(S.S, 102) 

井単機

if n == 2: 
詳停車

tra.AutoSpeedCTRL(80, 0.0) 

非折返し

tra.SetEventAfter(6.0, 1) 

非折返し注意（連結用）

tra.SetEventAfter(6.S, 102) 

非6秒後ポイント切り替え

obj.SetEventAfter(6.0) 

リスト4・8-5 センサ②のスクリプト

elif ev ココ 『catch':

f = obj .GetForward() 

tra = obj .GetTrain() 

者巡行のみ

if f == 1: 

存ポイント定義

1コvrmapi.LAYOUT() 

l.GetPoint(494).SetBranch(l) 

l. Get Point ( 437) . SetBranch ( 0) 

存転車台減速

持tra.SetEventAfter(7,102) 

else: 

持停車

tra.AutoSpeedCT札（110,0.0) 

持反転

tra.SetEventAfter(6.0, 1) 

井進行

tra.SetEventAfter(6.S, 104) 

リスト4・8-6 センサ③のスクリプト

elif ev == 'after': 
持ポイント切り替え

l = vrmapi. LAYOUT() 

l.GetPoint(432).SetBranch(l) 

l.GetPoint(437) .SetBranch(l) 

elif evご＝ 'catch': 

持列車を取得

tra = obj .GetTrain() 

持列車の向きを取得

f = obj .GetForward() 

存／ii票方向

if f == 1: 
存停車

tra.AutoSpeedCTRL(120, 0.0) 

持折返し

tra.SetEventAfter(6.0, 1) 

非単機抑制

tra.SetEventAfter(6.S, 102) 

存6秒後ポイント切り替え

obj.SetEventAfter(6.0) 



リスト4・8・7 センサ④のスクリプ卜

elif ev ＝＝’catch': 

持列車を取得

tra = obj. GetTrai n () 
存列車の向きを取得

f = obj .GetForward() 
持順方向

if f == 1: 
存徐行

tra.AutoSpeedCTRL(100, 0.2) 

＊ 

一現在、般的な列車は前後に運転席が付いて

いるので「転車台」を使うシーンは貴重なものと

なりました。

今でも「転車台Jが実際に使われているのは

「東武鉄道Jや「真岡鍛道Jなどの観光用の蒸気機

関車を運行している路線がほとんどです。

そうした、それぞれの駅の運用を再現したり、

自分の好きな蒸気機関車と客車を組み合わせて

鑑賞することも、「VRM-NXJと自動運転の楽し

み方と言えるでしょう。

図4・8・6 ビ‘ュワーでリアルに再現

国ヨ 踏切を動かそう－ l 
「鉄道模型シミュレーター NXJ（以下、「VRM・

NXJ）は、「列車Jや「分岐ポイント」の他に、「信号

機Jや「踏切Jなどの鉄道設備を「PythonJで動か

すことができます。

今回は、列車を検出するセンサを組み合わせ

て、踏切を制御します。

図4-9・1 踏切を制御する

・『警報耐と『遮断機J
VRM-NXの踏切では、「警報機」と「遮断機」を

動かすことができます。

「警報機」は踏切警標に各種警報装置が付いた

もので、“カンカンカン・…”という警報音を鳴ら

し、警報灯を交互に発光させます。

種類によっては、列車がどちらから来るのか

を知らせる「矢印」（列車進行方向指示器）が付い

ています。

「遮断機Jは列車が近付いてきたときに線路へ

の通行を制限するもので、一般的な棒状のもの

が開閉する「腕木式」が実装されています。

図4-9・2 踏切の警報機と遮断機



「踏切を動かすための命令Jは、主に以下の2つ

です。

(A) rsetCrossingStatusJは、警報機の「警報装

置」と「遮断機」の開閉状態を設定します。

Int型引数に「2Jを入れると警報機が鳴り、遮

断機が降下します。

「1」を入れると警報音が止まり、遮断機が上

がります。

(B）「SetCrossingSignJは、一部の警報機に付い
ている矢印「列車進行方向指示器」の表示を設定

します。

「lJは左向き、「2」は右向き、「3」は両方向、「OJ

で表示無しとなります。

＊ 

「SetCrossingSignJは設定しただけでは表示

されず、「SetCrossingStatus」と連動して表示さ

れます。

図4-9圃3 「列車方向指示器Jの例（左から、引数＝O,1,2,3) 

リスト4・9・1 「踏切jのスクリプト例

def vrmevent_l(obj,ev,param): 

if ev ＝＝『init『：

存方向指示器（3：両方向）

obj.SetCrossingSign(3) 

持踏切開閉状態（2：動作）

obj.SetCrossingStatus(2) 

「踏切Jは、列車の接近をセンサで検知して踏切

を動かし、列車が通過したあとに動作を止めます。

VRM聞NXでもセンサと組み合わせて踏切を開

閉することができます。

＊ 

今回は踏切を閉じる用のセンサ①と、開ける

用のセンサ②を用意します。

センサ①は列車の通過速度によって位置を調

整します。

センサ②は踏切通過直後に設置します。

＊ 

「方向表示器Jを使う場合、左右の向きを決め

るための基準となる「基準警報機」を決めます。

「基準警報機」の対面に置かれる警報機の矢印

は、プログラム上では反転するので、注意してく

ださL'lo 

図4-9-4 踏切センサ配置例

曜静1?ンザ①のスクリブト

「センサ①」のスクリプトには列車を検知した

際に、「SetCross」関数を呼びます。

単線区間のように線路上を双方向から列車が

行き来する場合は、誤作動を避けるために、列車

の向きが順方向でのみ動くようにします。

引数「1」は基準警報機から見て左から来る列

車を示します。

右から来る列車のセンサには「lOJを入れます。

12争
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リスト4-9幽2 ［センサ①」のスクリプト（抜粋）

elif ev zコ Tcatch': 

dummy= 1 

非列車の向きを取得

fコobj.Get Forward() 

非隈方向のみ

if f == 1：霊童

SetCross(470, 1) 

曜事1?ンザ⑧のスクリブト
「センサ②Jのスクリプトも①と同じ「SetCro

ssJ関数を呼びます。

異なるのは、引数が「幽1」である点、です。

右から来る列車のセンサには、1-lQJを設定します。

起動時(init）に「SetSNSMode(l）」を実行する

ことで、センサの実行タイミングを「先頭車両の

通過直前」から「最後尾車両の通過後」に変更し

ます。

これによって、編成長が違っても、必ず列車が

踏切を通過してから開くようになります。

リスト4-9-3 「センサ②jのスクリプト

if ev == ' ini t' : 

dummy= 1 

obj.SetSNSMode(l) 

elif ev ＝コ＇catch':

dummyコl

葬列車の向きを取得

f = obj .GetForward() 

存Ill費方向のみ

if f == 1: 

SetCross(470, -1) 

事静『踏明』のスクリブト

リスト4-9-4 踏切のスクリプト

持OBJID=470

import vrmap, 

def vrmevent四 470(obj,ev,param):

if ev == 'i nit' : 

dummy= 1 

非主オブ、ジ．ェクト変数初期化

1コvrmapi.LAYOUT() 

d = obj • GetDi ct() 

持踏切が検知している編成

d['clossよr_cnt']= 0 

# 1踏切の部品グループ

d［『closs由 obj_

存部品グル一フ。の種別

持 1：警報機（正）

者 4：警報機（向）

存 2：遮断機

d［’closs_obj四 type＇］ご［ 1，皿1,2, 2] 

elif evコ＝ 'open': 

dummy= 1 

elif ev ＝＝『close':

dummyコ1

事静iノイアウトのスクリブト

レイアウトのスクリプトには、センサ情報の

入力と、踏切の動作を記述します。

センサからの引数の値は、「d［’closs_tr_cnt＇］」

で管理されます。

この値は「1桁目」に左から来た列車、「2桁目」

に右から来た列車をそれぞれ定義していて、最

大9編成まで管理できます。

「踏切Jのスクリプトには、動作に必要な情報 複々線の対応や、踏切動作中に反対から列車

を「基準警報機Jに記載します。 が来たときに方向表示器の表示を更新すること

「踏切」をグループ化して処理を分離すること ができます。

で、最小限の定義でレイアウト内に複数の踏切 ＊ 

を設置することができます。
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「SetCrossingStatusGPJ関数は、「踏切グルー

プ」のオブジェクトを「for文jを用いて処理しま

す。

「警報機Jと「遮断機Jの遣いや、「警報機Jの「正

面Jか「対面」かで、方向表示器の表示を切り分け

て処理しています。

リスト4-9-5 レイアウトのスクリプト

存センサ情報を踏切に入力

存 obj_id基準警報機の部品ID

持 センサ引数

def SetCross (obj.・－id' fd): 

l = vrmapi. LAYOUT() 

obj= l.GetCγossing(obj_ 

d = obj . GetDi ct() 

持列車管理カウントを追加

d[' closs_ r『 cnt『］＝d［『closs嗣．

非列車管理カウントが0

if d[' closs四 tr_cnt＇］口 0:

非開ける

SetCrossingStatusGP(obj，。）
vrmapi.LOG（”i＝”＋ str(d['closs_tr_ 

cnt'])) 

else: 

持踏切状態がON以外

if obj .GetCrossingStatus() != 2: 

井遮断機掠める

SetCrossingStatusGP(obj, 9) 

持方向表示計算

tr_l = d［『closs_tr_cnt']II 10 

tr_r = d['closs_tr_cnt'] 96 10 

vrmapi.LOG（円＝”＋ str(d['closs」r叩

cnt']) + ” しなH + str(tr_l) + ” R＝” + str( 

tr_r)) 

存在右あり

if (tr_l ！コ 0)and (tr_r ！コ 0):

SetCrossingStatusGP(obj, 3) 

存右のみ

elif (tr_l ＝ご 0)and (tにr!= 0): 

SetCrossingStatusGP(obj, 2) 

桂左のみ

elif (tr_l ！コ 0) and (tr_r ごと ＠）： 

SetCrossingStatusGP(obj, 1) 

持踏切の状態を表現

def SetCrossingStatusGP(obj, status): 

l = vrmapi. LAYOUT() 

dコobj.GetDict()

, = 0 

持踏切グループを繰り返し

for obj_id in d['closs_obj_id']: 

持踏切オブジ、エクトを定義

c = l.GetCrossing(obj_ id) 

存踏切オブ、ジ‘ェクト種類を定義

tコd［『closs_obj_type『］［i]

非開ける

if status== 0: 

持警報機

if tヱコ lor t口コー1:

c.SetCrossingStatus{0) 

非遮断機

elif t ロコ 2: 

c.SetCrossingStatus(l) 

持閉める

elif status ＝コ 9:

c.SetCrossingStatus(2) 

持方向表示（左）

elif status== 1: 

持警報機

if t == 1: 

c.SetCrossingSign(l) 

存警報機（対臨）

elif t ＝＝同1:

c.SetCrossingSign(2) 

非方向表示（右）

elif status コエ 2: 

非警報機

if t == 1: 

c.SetCrossingSign(2) 
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持審報機（対酉）

elif tココ四1:

c.SetCrossingSign(l) 

持方向表示（両方）

elif status== 3: 

c.SetCrossingSign(3) 

関4・9・5 踏切をリアルに再現

輯閣融問時贈官整型間騨君臨翻
fレイアウターjと「ビ、ュワーjのインターフェ
イスに「lmGuiJを採用しています。

1ImGuiJとは、ゲーム菌面内でゲーム設定な

どを操作するためのインターフェイスを提供す

る、軽量で直感的な「汎用GUIライブラリjで、そ

の扱いやすさからソフトウェア開発者がデバッ

グ用に利用することがあります。

「VRM-NX」ではこの「ImGui」の機能をPyth

onで扱えるようにAPIを提供しており、レイア

ウター画面で自由なインターフェイスを作れる

ようになっています。

図4-10-2 「レイアウターj閏酷で「インターフェイスJが作れる

「ImGui」を描画するには「プレーム・イベン

ト」の「メイン・ループ」内で、毎回処理する J必要

があります。

「フレーム・イベント」を使うため、起動時に

「SetEventFrameJ関数を呼び出します。

＊ 

まずは「空ウインドウ」を描画してみます。

ウインドウは「BeginJ関数と「EndJ関数をセッ

トで使います。

「Begin」関数の引数にはウインドウの「識別

子」と「表示名Jを入れます。

＊ 

以下のコードを、「レイアウト・スクリプト」に

記述します。

リスト4-10-1 空ウインドウ・スクリプト

非LAYOUT

1mpoγt vrmap, 

def vrmevent(obj,ev,param): 

if ev ココ 『init':

非ImGui用イベント定義

obj.SetEventFrame() 

elif evご＝『broadcast': 

dummy= 1 

elif ev ココ 'timeγI: 

dummy= 1 

」



elif ev == 'time': 

dummy= 1 

elif ev == 'after': 

dummy= 1 

elif ev == 'frame': 

持ここでフレーム毎にImGLけを描画

vrmapi.ImGui().Begin（”wl”，＂Sample 

Window") 

vrmapi.ImGui().End() 

elif ev ＝コ＇keydown':

dummy= 1 

図4-10-3 lmGuiで「空ウインドウj表示

「ImGuiコントロールJを描画する

こんどはウインドウ内にJボタン」や「チェッ
ク・ボックス」を追加してみましょう。

＊ 

「ImGuiJの利点の一つに、「描画とイベントが

同じ場所に書ける」ことが挙げられます。

処理を「if文」として記述することで、ボタンの

クリックが発生したことを検知できます。

処理内に変数を定義してイベント発生を検知

することで、リアルタイムな挙動を返すことが

できます。

＊ 

以下のコードは、公式のサンプル（https://vrm

cloud. net/nx/ script/ scri pt/imgui/index.h tml)を

改修したものです。

「一般的なボタン」「チェック・ボックス」「ラ

ジオ・ボタンJ「数値入力ボックス」「スライド・

パーJが利用できます。

リスト4-10♂ サン

持LAV（却す

import 

# globalで初期化

btn = 0 

chkロ［0]

nNum = [0] 

fNum = [0.0] 
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obj.SetEventFrame() 

elif ev ＝コ fbroadcast 1: 

dummy= 1 

elif ev ＝ご『timeγI:

dummy= 1 

elif ev == 'time': 

dummy= 1 

elif ev == 'after': 

dummyコl

elif ev ココ 'frame': 

global btn 

global chk 

global nNum 

global fNum 

global radio0 

持毎回のfvrmapi, ImGui () Jが面儲なので変
数gを定義

g = vrmapi • ImGui () 

g.Begin（”wl","Sample Window") 

g.Separator() 

g.Text（”ボタンテスト”）

if g.Button("bl", Hボタンその1”）：

btn = btn + 1 

g.Text（”ボタンその1を”＋ str(btn) + 

”自クリックした”）

g. Separator() 
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ader”）： 

chk) 

『＇， fNum) 

if g.CollapsingHeader("headl", "He 

g.Text（＂チェックボックステスト II)

g.Checkbox（”Chkl11, IIチェックA",

g.Text（”chk ＝＞”＋str(chk[0])) 

if g.TreeNode（町reel＂，” Tree-A”）：

g.PushitemWidth(160.。）

g.InputFloat（”fl", II浮動小数点数

g.Inputint("nl", n整数1『F nNum) 

g.Text（”［nNum, fNum］コ〉”＋str(f

Num + nNum)) 

g.PopitemWidth() 

g. TreePop() 

if g. TγeeNode（”tree2＂，” Tree-B"): 

5・RadioButton("r0＂，”ラジオボタ

ンテスト0"'γadio0, 0) 

g.RadioButton（”rl＂，”ラジオボタ

ンテスト111,radio0, 1) 

g.RadioButton（”r2＂，”ラジオボタ

ンテスト2ヘradio0,2) 
g.RadioButton("r3＂，”ラジオボタ

ンテスト3",radio0, 3) 

g.RadioButton("r4", Hラジオボタ

ンテスト4",radio0, 4) 

g.Text（”radio0 ＝＞”＋str（γad 

io0)) 

g. TreePop() 

g.End() 

elif ev ＝コ Tkeydown': 

dummy= 1 

函4-10・4 lmGuiでサンプル表示

サンプルでは固定文字や変数を表示させてい

ましたが、「VRM”NX」では列車の情報や、ポイン

トの切り替えを「ImGui」から操作できます。

＊ 

今回は列車を複数制御できる「自作コント

ローラ」を作ってみましょう。

実装する「自作コントローラ」を図4・10皿5に示

します。



』』

図4-10・5 自イ宇コントローラ

コントローラは、主に4つの機能で構成されて

います。

①ボタンは編成名を表示し、クリックすると操

作対象の列車になる

②クリックで警笛を嶋らす

③クリックで進行方向を切り替える

④スライド・パーで＇~IJ車の速度を調整する

製品標準コントローラは、操作対象となって

いる編成しか「速度」や「方向転換」の操作ができ

ませんが、この自作コントローラを使うと、傭敵

視点、で複数の編成を一度に操作できます。

リスト4嗣10-3 自イ乍コントローラ・スクリフ。ト

存LAYOUT

import vrmap, 

def vrmevent(obj,ev,param): 

if ev == ' ini t ' : 

持ImGui撞画賠変数の登録

setimGuiObjState() 

存プレームイベントの登録

。bj.SetEventFrame()
elif evコz 『broadcast': 

dummy= 1 

elif ev == 'timer『：

dummyコl

elif ev == 'time': 

dummy= 1 

elif ev == 'after': 

dummy= 1 

elif ev ココ I fγame1: 

存自作コント口－

dγawimGui() 

elif ev == 'keydown': 

dummy= 1 

需工mGui措蕗周変数の登録

def setimGuiObjState(): 

持編成リストを新規編成リストに格納

trainl ist = vrmapi. LAYOUT() .GetTrainL ist() 

存新競編成リストから編成を繰り返し取得

for tra in trainl ist: 

di = tra. Get Di ct() 

持速度

di['imgu十四vol']= [0.0] 

非向き

di [' imgui_sw'] = [0] 

存自作コントローラの描画

def drawimGui (): 

g = vrmapi.ImGui() 

g.Beginいcon＂，＂コント口一ラ”）
存新規編成リストを作成

trainlist=list() 

者繍成リストを新規縞成リストiこ格納

vrmapi. LAYOUT(). L istTrain(trainL ist) 

非編成一覧を参照

for train in trainlist: 

持編成コントローラ

drawimGuiTraCon(g, train) 

g.End() 

持編成コントローラ

def drawimGuiTraCon(g, tra): 

持①編成名ボタン

if g.Button（”btl”＋ str(tra.GetID()), 

tra.Get時AME()):

持編成操作視点

tra. SetVi ew() 

13墨
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g. SameL ine () 

持②警箆ボタン

if g. Button(' bt2' + str(tra. GetID()), 

H警笛”）：

＃警笛実行

tra.PlayHorn(0) 

g.SameL ine() 

持繍成内のパラメータを取得

di = tra.GetDict() 

帯意圧変数取得

vlaryコdi[ 'imgu仁vol']

非③反転ボタン

if g.Button('bt3' + str(tra.GetID()), 

”反転”）：

持方向転換実行

tra. Turn() 

持速度スライドバーを6で再描E

vlary[0] = 0.0 

g.SlideγFloat('vl' + str(tra.Get 

ID（））＇『＇， vlary, 0, 1.0) 

g.SameL ine() 

g.Text（”速度II)

g. SameL ine() 

持スライドバーサイズ調整

g.PushitemWidth(100.。）

非④速度スライドパー

if g.SliderFloat('vl' + str(tra.Get 

ID()),'', vlary, 0, 1.0): 

存霞在反映

tra.SetVoltage(vlary[0]) 

持サイズリセット

g.PopitemWidth() 

＊ 

今回のスクリプトは、①初期設定を行なう「set

ImGuiObjStateJ関数、②毎回フレームイベント

から呼び出される「drawlmGuiJ関数、③「drawl

mGuiJから編成単位で呼び出される「drawlmG

uiτ'raConJ関数一一ーの3つで構成されています。

編成の一覧は「ListTrain」で取得したものを

「for文Jで読み込むことで、新しい編成をレイア

ウトに追加しでも、コードの変更なしでウイン

ドウに追加されます。

また、操作対象の編成オブジェクト自身に

Im Gui用のイベント変数を定義することで、サ

ンプルのような「global関数jを定義することな

く動作するように設計されていることが特徴で

す。

「Pythonスクリプト」は「無料のスターター

キット」（http://www.imagic.eo.jp/ho b by/prod uc 

ts/vrmnx/start/ starter／）でも動きます。

編成の他にもポイントやカメラなどほとんど

のパラメータを扱うことができます。

皆さんも「ImGui」で、いろいろなウインドウ

を構築してみてください。

図4-10・6 コントローラを自在に作成できる

j 



』』

従来の「鉄道模型シミュレータ－Jで実装され
ていたスクリプトは、ゲーム内のオブジェクト

を操作するためのものでした。

しかし、最新作の「鉄道模型シミュレータ－

NXJ（以下、「VRM岡NXJ）では、fPythonスクリプ

トjを｛吏うことで、ゲーム内だけでなくゲームの

f外Jと連携することができます。

図4-11ペ スクリプトでゲーム外と連携

「外との連携」には大きく2つの意味がありま

す。

①スクリプトの連携

PythonをVRM幽NX内だけでなく、外部ファイ

ルに実装したり、外部ライブラリを読み込むこ

とができます。

②データの連携

VRM-NX内の情報を外部に出力したり、入力

したりすることができます。

閲覧できず、パーツIDを調べたり他のスクリプ

トを確認することができないため、作業効率が

大きく低下します。

＊ 

「呼び出し部分Jなど最低限の「Pythonスクリ

ブ。トj以外を、「自作モジュールJとして外部ファ

イルに記載することで、複数のレイアウトから

関数を利用できるようになります。

さらに、「VisualStudio CodeJなどの汎用エ

ディタを使うことで、コーディングの効率が大

きく向上します。

図4・11♂ 「VisualStudio CodeJを使う

毒事『串f管署：）ューJLdc読込み措法
「自作モジュール」はレイアウト・ファイルと

同じディレクトリに「PYファイル」を作り、「imp

ortJでファイル名を読み込むことで利用できま

す。「PYファイル」の文字コードは「UTF-8Jで保

存してください。

＊ 

「レイアウト・ファイルjにPythonを記述す 以下の例は、レイアウト起動時に列車の一覧

ると、同じ処理を別のレイアウトで実装すると リストを出力するスクリプトです。

きも、毎回向じものを作る必要があります。

リスト4-11・1はレイアウト・スクリプトのメ

また、「編集ダイアログJ（レイアウト・スクリ イン処理に記述している例、（リスト2Jは関数を
プト・エディタ）を開いている間は、他の情報を 独立させた例、「リスト3」と｛リスト4Jは同じ処
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理を自作モジュール「vrmapiex. py Jに分離して

記述した例です。

pずれの記述も実行結果は「リスト5Jになり

ます。

リスト4-11-1 レイアウト＠スクリプト直接記述

import vγmapi 

def vrmevent(obj,ev,param): 

if ev == 'init『：

存編成リストを新規編成リストに格納

tL i st = vrmapi. LAYOUT(). GetTrainL i st() 

持編成を繰り退し取得

fort in tList: 

持編成ID

id = t.GetID() 

存編成名

name= t.GetNAME() 

存出力

vrmapi.LOG(str(id) + '-' + name) 

elif ev ＝コ＇broadcast':

dummy= 1 

リスト4・11之 レイアウト・スクリプト別関数記述

impoγt vrmapi 

def vrmevent(obj,ev,paγam): 

if ev ごと 'init': 

存関数名で呼出し

showTrainL ist () 

elif evコ＝ 'broadcast': 

dummy= 1 

def showTrainL ist () : 

存編成リストを薪規編成リストに格納

tL ist = vrmapi. LAYOUT() .GetTrainL ist() 

持新規編成リストから編成を繰り返し取得

for t in tL ist: 

持編成工D
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id = t.GetID() 

井編成名

name= t.GetNAME() 

持出力

vrmapi.LOG(str(id) ＋『ー『＋ name) 

リスト4-11-3 レイアウト・スクリプト（呼出のみ）

import vrmapi 

存自作モジ‘ュールを呼出し

import vrmapiex 

def vrmevent(obj,ev,param): 

if ev ＝＝『tnit': 

持モジ；.:i-Jレ名．鑓数名で呼出し

vrmapiex.showTγainL ist() 

elif ev ヱコ 1むroadcast『：

dummyコl

リスト4-11-4 vrmapiex圃PY

持vrmapiを利用するので＇vrmapiをimport

import vγmapi 

def showTrainList(): 

持編成リストを新規編成リストに格納

tList = vrmapi.LAVOUT().GetTrainList() 

井新規編成リストから編成を繰り返し取得

for t in tL ist: 

者編成ID

id = t.GetID() 

非編成名

name= t.GetNAME() 

持出力

vrmapi.LOG(str(id) + '-' + name) 

リスト4・11-5 実行結果（例）

string: 10“251系

string: 54－キ／＼85系

string: 64田 683系

string：訪問787系

」



＊ 

「自作モジュールj以外にも、ファイル操作用

の1shutilJモジュールや「pathlibJなどの「一般モ
ジュールjを呼び出すことができます。

ただし、「SocketJなどの一部モジュールは利

用に制限があり、それ以外のモジュールについ

ても基本的には「VRM”NX」の動作保証外のため、

意図しない動きに注意してください。

次は、「VRM皿NXJの情報を外部に出力してみ

ましょう。

列車の を、「ログ・ウインドウ」ではなく

「TrainList.txtJファイルに出力する、「writeTrai

nListJ関数を作ります。

リスト4-11-6vrmapiex.pyファイル出力関数

存vrmapiを利用するので、vrmapiをimport

import vrmapi 

def writeTrainL ist(): 

持編成IJストを新規編成リストに格納

tList = vrmapi.LAYOUT().GetTrainList() 

存文字連結用

stream = list() 

持新規編成リストから編成を繰り返し取得

fort in tlist: 

持編成ID

idコt.GetID()

持編成名

name= t.GetNAME() 

持出力

stream.append(str(id) + '-' +name+ '¥n') 

持結合

text= '' .join(stream) 

持ファイjレパス

path_wコ＇Trainlist.txt'

者ファイル出力

with open(path_w, modeヱ＇w')as f: 

f.write(text) 

ビュワーを一度実行すると、「レイアウト・

ブァイ jレ」と同じブオjレダに、「テキスト・ファイ

ル」が出力されます。

づy・｛

10-2引系
54－キ.,1¥85系・
64-68:3系：

• ，－「－・・・「ケ

どり－／出fボ

VVind即時（CRLF) ム阿部

図4・11・3 Trainlist.txt出力結果

保存されていないレイアウトで相対パスを

使った場合は、「カレント・ディレクトリ」が意図

しない場所に設定されてしまいます。

そのため、「ファイル操作Jをする場合は、「レ

イアウト・ファイル」を保存してから実行してく

ださい。

「プログラム」との「データ」のやり取りを

「ファイル形式」で行なう方法は、fファイル連
携Jと言い、一般的なシステム間連携でも使われ

ている手法です。

この「ファイル連携」を「タイマ・イベント」な

どで定期的に実行することでJ擬似的なリアル
タイム連携jが可能になります。

出力した情報ファイルはさらに別のプログ

ラムで「ネットワーク通信」に変換したり、「Web

サービス」と連携することができます。

＊ 

反対に、「コントローラやプログラムからの操
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作命令」「自動運転用のダイヤJを「VRM-NX」に

ファイル読み込みさせることでJ列車の運転J
や「ポイントの切り替えJも可能でしょう。

図4・11-4 VRM州Xと「外jとの連携例

このように「外」とつながることができる

「VRM幽NXJは、単なる“鉄道模型のシミュレー

ター“にとどまらなt'I 1Pythonプラットブオー

ムJとして、比五ろいろなサービスと連携できる

無限の可能性をもっ」と言えるでしょう。

図4・11-5 PythonでVRMの世界が広がる




