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車道基本の自転車通行環境整備による交通事故特
性と新たな道路交通安全改善策に関する研究開発

＜令和3年度＞
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部都市工学科准

教授

ヒヤリハット分析、モ
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◆研究の実施体制

＋研究協力者：10名

＋研究協力機関：8組織

＋研究協力団体：3団体（土木学会等）

＜背景＞

• 2007年道交法改正以降の自転車の車道通行を前提とした自転車交通の整序化
• 2017年自転車活用推進計画により都道府県への策定義務化：自転車ネットワークの
広域化、トラフィック機能の高い地域幹線への自転車通行環境整備

• 自転車事故件数の減少の一方、自転車関連事故率は先進国の中で高く、自転車の死
者数も多い

• 死傷者数半減目標のSDGs、第11次交通安全基本計画、多様な自転車やマイクロモビ
リティ等への対応も見据え、短距離の道路交通システムを持続可能な安全へ

• 重大事故の発生を未然に防ぐための科学的知見に基づき、速度抑制や時空間分離等
の利用者挙動を制御可能な事故対策メニューの充実

• 設計段階からのプロアクティブな安全対策の加速的推進
＜目的＞

1）ドライブレコーダ、事故データ分析による車道上自転車事故の類型化と特性分析
2）モバイルプローブ自転車（MPB）を用いた自転車走行環境と利用者挙動との関連分析
3）協調型ドライビングシミュレータ（DS）を使用した協調行動実験
4）協調型サイクルシミュレータ（CS）システムによる交通コンフリクト実験
5）実験に基づいた車道上の自転車の安全改善策と持続可能な安全向上策の検討

◆研究の背景と⽬的（提案書内容）

令和4年度：道路政策の質の向上に資する技術研究開発

＜R3年度研究内容（委託内容）＞
（1）車道通行自転車の事故の類型化と特性分析
（2）協調型サイクルシミュレータ(CCS)で再現する周辺交通環境のデータ等の取得
（3）サイクルシミュレータ（CS）システムの再現性検証実験
（4）協調型サイクルシミュレータ（CCS）を使用した錯綜再現実験



（1） 車道通行自転車事故の類型化と自転車重大事
故の特性分析
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【ヒヤリハットデータベース】

(2016～2019)→2020の追加分析（2021年度）
・東京都、静岡市、福岡市、由利本荘市、札幌市を
走行するタクシーに搭載のドライブレコーダより収集

・全体件数：48,000件
→ 自転車関連ヒヤリ：5,555件
→ 左折車×自転車ヒヤリ：860件
→同じ流入部を車道通行自転車ヒヤリ：16件

【ＳＩＰ事故パターン開発データの活用】

パターン ＣＴＢ-２１

【出典】内閣府SIP研究開発 H29報告書概要版→ITARDA全国事故統計データを使った統計分析（検証）



（2） 協調型サイクルシミュレータ(CCS)で再現する周
辺交通環境のデータ等の取得
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【画像解析による選択的錯綜状況の分析】

→選択的錯綜状況の評価（軌跡図、衝突余裕時間）

→物体検知を活用した軌跡データの抽出(朝・夜)

【Lidarセンサー搭載プローブ自転車】
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番号 機材

1 前カメラ

2 後カメラ

3 超音波センサ

4 Lidarセンサ

5 自転車速度メーター

6 騒音計

7 イベントボタン

8
9

速度ロガー
GNSS

→自転車視点の周辺交通環境情報の取得



（3） サイクルシミュレータ（CS）システムの再現性検
証実験・協調型シミュレータを使用した錯綜実験
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【サイクルシミュレータシステムの再現性検証】

自動車前面PC 
Forum8UC-
Win
Drive Simulator
Master
GTX1080SLIx2

背面PC 
Forum8 
UC-Win 
GTX2060
super

自転車右背面PC 
Forum8 UC-Win 
Road Cluster 
Client
GPU
GTX1070  
SLIx2

自転車前面PC 
Forum8UC-Win  
Road Multi User 
Client
GPU GTX1080
SLIx2

制御用 PC
幾何変換設定
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プロジェクター
解像度1600× 1200× 4画
面

プロジェクター
解像度1920× 1080× 3画
面

円形スクリーン用
幾何変換装置
VNS GeoBox
M803

自転車用スクリーン
幅2m×高2.4m×4画
面

協調型実験時画
角 右210度、左
60度

前面スクリーン
幅1.85m×高1.05m×3画
面

バック画面
48インチ
LCD

サイドミラー画
面 9インチLCD

ドア画面
極単焦点PJ

自動車背面PC ｘ３
Forum8 UC-Win 
Road Cluster 
Client
GPU GTX2060super

左ミラー
PC
Forum8 
UC-Win 
GTX3060

左後窓
PC
Forum8 
UC-Win 
GTX3060

【協調型シミュレータを使用した錯綜実験】

ヒヤリハット事
例から抽出さ
れた自転車
追従3パター
ンに対して、
条件組み合
わせ繰り返し
ありの錯綜実
験を実施予定

【具体例2】
夜間条件に
おいて駐車車
両を自転車が
追い越す挙
動を実測及び
シミュレータ
上で精度検
証予定

→シミュレータ上に実験道路を構築し自転車挙動検証




