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2019年度
「戦略的イノベーション創造プログラム（SIP）第２期／
自動運転（システムとサービスの拡張）／自動運転及び

運転支援による交通事故削減効果の見える化」
中間報告 概要版

一般財団法人 日本自動車研究所
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１．事業の目的

自動運転車及び運転支援車を円滑に社会実装するためには、
社会的受容性を醸成することが必要

本事業では、交通流シミュレーションを用いて、自動運転車及び
運転支援車の普及率に応じた交通事故削減効果を推計する

【事業の目的】

【政府目標】
・ 一般道で運転支援車（レベル２）を実用化（2020年）
・ 高速道路で自動運転車（レベル３）を実用化（2020年）
・ 高速道路で自動運転車（レベル４）を実用化（2025年目途）等
【社会の期待】
自動運転技術・運転支援技術の実用化・普及に向けた期待が高揚
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２．事業概要

2019年度 2020年度（予定）

3.交通流シミュレー
ションの選定 ７.動作確認

精
度
向
上

4.信号現示情報・
交通規制情報の設定

5.交通量調査の実施及び
歩行者情報・自転車情報の設定

自動運転車・運転支援車の普及シナリオ

SIP別事業「自動運転による交通事故
低減等へのインパクトに関する研究」

本事業

シ
ミ
ュ
レ
ー
シ
ョ
ン
実
行

交通事故削減効果推計

インパクトアセスメント

2015   2020  2025 ・・・・ 2050  

2019年度は、交通流シミュレーションの選定やシミュレーションデータ・
地図データの作成を行った上で、シミュレーションの動作確認を実施した

自動運転車・運転支援車の普及

推計結果提供普及シナリオ提供

６.速度情報の設定
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3．交通流シミュレーションの選定

SIP第１期事業で開発した交通流シミュレーションを選定

【交通事故削減効果推計のための交通流シミュレーションの要件】

① ドライバ等の交通参加者が自律的に行動（知覚・認知、判断、操作）し、
相互に影響し合って偶発的に事故が発生することにより、実際の交通環境を
忠実に再現できるマルチエージェント型のシミュレーションであること

② 各交通参加者（ドライバ・歩行者・自転車）の行動特性やエラーモデル
（安全不確認等）をシミュレーションに実装できること
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3．交通流シミュレーションの選定（続き）

SIP第１期事業で開発したシミュレーションの概要
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ドライバの特性に応じた知覚・認知、判断、操作及びエラーモデルを模擬
知覚・認知

先行車認識

首振り動作

脇見動作

視野範囲

時間・タイミングは統計
分布でランダムに設定

操作
判断に従って操作を実行

操作に関わるパラメータ

（覚醒水準等に応じ変化）

•認知ミス: 脇見による発見の遅れ
•判断ミス: 必要な減速度の判断の誤り
•操作ミス: ブレーキ操作の誤り

ドライバエラー

判断

先行車との相対速度・車間距離
に基づいて走行モードを判断

希望速度まで加速
等 速
追 従
空 走

減速(対先行車)
減速(緊急回避)

離間
相
対
速
度

接近

車
間
距
離

大

小

自車 先行車
•アクセル
•ブレーキ
•ステアリング

•ブレーキ踏み替え時間
•アクセル踏み替え時間

(1) 法遵守傾向 (3段階)
(2) 運転スキル (3段階)
(3) 情報処理能力 (3段階)
(4) 覚醒水準 (5段階)
(5) システム信頼度(3段階)
統計分布によりランダムに設定

ドライバ属性

等

3-1．ドライバ行動モデル（SIP第１期で開発したモデルを使用）
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シミュレーションで再現する歩行者の事故形態を拡充するとともに、
新たに自転車の行動モデルを設定し、主要な自転車事故を再現

3-2．歩行者・自転車の行動モデルの設定

【本事業のシミュレーションで再現する事故形態】

横断歩道 歩行者信号を設定

歩行者・自転車の
パスを設定

歩行者・自転車出現位置

歩行者・自転車のパス

交通参加者 SIP第１期 SIP第２期（本事業）

歩行者 単路横断のみ
単路横断

＋
信号交差点横断（第２当事者）

自転車 なし
出会い頭事故・

左折巻き込み事故・右直事故
（第２当事者）
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モデル地域C

モデル地域B

モデル地域A
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A(大都市)
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（所沢市）

地方都市
（常総市）

過疎地
（山ノ内町）
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地方都市（常総市）

過疎地（山ノ内町）
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3-3．モデル地域の選定（SIP第１期と同様）

シミュレーションを実行し、選定したモデル地域における交通事故削減効果を推計

都市の規模及び交通事故発生状況の観点から代表的なモデル地域を選定
（大都市：埼玉県所沢市 地方都市：茨城県常総市 過疎地：長野県山ノ内町）

シミュレーション結果を基に、全国規模の交通事故削減効果を推計
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衝突被害軽減ブレーキ
TTC[s]

00.61.8

減速度
7.8[m/s2]

反応時間

ドライバ減速開始
警報発生

警報 ブレーキ
作動

車線逸脱警報

1.0[m]

1.0[m]

警報発生

反応時間

ドライバ操舵開始

自車線の中央

位置 検知方向 検知
距離

検知
角度

a 前方(長距離) 160m 20°

b 前方(周辺) 80m 160°

c1 後方(近接) 10m 90°

c2 後方(中距離) 90m 30°

自動運転システム[レベル3～5]

(a)(c2)

(b)(c1)

(c1)

平成28年度 経済産業省事業
「スマートモビリティシステム研究開発・実証事業」

・判断:ミスのない模範ドライバモデル
・操作:反応・ペダル踏替えの時間なし

・認知:センサが周辺環境を常に認識

進行方向

車線維持支援

定速走行・車間距離維持

・運転操作の引継ぎ要請:レベル3のみ
運行設計領域からの離脱
システム障害の発生

前後加速度
・最大減速度 3.5[m/s2]
(最大加加速度 2.5[m/s3])
・最大加速度 2.0[m/s2]

自車線の中央

左右加速度
・最大加速度 2.3[m/s2]

車線を検知し、車線中央付近を維持

車間時間(THW)[s] 1.8s

3-4．システムの仕様（SIP第１期で開発したもの）

JIS D 0801(2012)

JIS D 0801(2012)本間ら(2012)

本間ら(2012)



10

分類 用途 車種 業務

オーナーカー

乗用

普通乗用 自家用

小型乗用 自家用

軽四輪車 営業用・自家用

乗合
普通乗合 自家用

小型乗合 自家用

移動サービス

乗用
普通乗用 営業用

小型乗用 営業用

乗合
普通乗合 営業用

小型乗合 営業用

物流サービス 貨物

普通貨物
営業用

自家用

小型貨物
営業用

自家用

軽自動車 営業用・自家用

別事業「自動運転による交通事故低減等へのインパクトに関する研究」から
提供される普及シナリオの車両区分を踏まえ、本事業で用いる車両モデルを設定

単位等 数値
車長 [m] 4.910
車幅 [m] 1.800
車重 [kg] 1,690

普通車

小型車

軽四輪車

軽貨物車

普通貨物 3.5t未満

普通貨物 3.5t以上

小型貨物 3.5t未満

小型貨物 3.5t以上

普及シナリオの車両区分 本事業で用いる車両モデル

単位等 数値
車長 [m] 4.495
車幅 [m] 1.745
車重 [kg] 1,310

単位等 数値
車長 [m] 3.650
車幅 [m] 1.665
車重 [kg] 910
乗合 普通車

単位等 数値
車長 [m] 11.99
車幅 [m] 2.49
車重 [kg] 13,180
乗合 小型車

単位等 数値
車長 [m] 6.995
車幅 [m] 2.065
車重 [kg] 3,710

単位等 数値
車長 [m] 5.380
車幅 [m] 1.880
車重 [kg] 1,000

単位等 数値
車長 [m] 5.280
車幅 [m] 2.080
車重 [kg] 2,770

単位等 数値
車長 [m] 4.275
車幅 [m] 1.675
車重 [kg] 800

単位等 数値
車長 [m] 4.690
車幅 [m] 1.695
車重 [kg] 2,000

単位等 数値
車長 [m] 1.475
車幅 [m] 2.065
車重 [kg] 350

自動二輪
単位等 数値

車長 [m] 1.990
車幅 [m] 0.710
車重 [kg] 167

単位等 数値
車長 [m] 1.850
車幅 [m] 0.580
車重 [kg] 20

自転車

3-5．普及シナリオを踏まえた車両モデルの設定
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より精度の高いシミュレーションを実施するため、シミュレーション対象領域の
①信号現示情報及び②交通規制情報を地図データ上に設定

4．信号現示情報・交通規制情報の設定

①信号現示情報（歩行者信号を含む）

埼玉県所沢市の例
（○は設定箇所）



12

設定する交通規制情報の種別
歩行者用道路
自転車用道路
自転車及び歩行者用道路
通行止め
車両通行止め
指定方向外進行禁止
一方通行
一時停止
信号機
ゾーン30

②交通規制情報

例：車両通行止め
（大型貨物自動車のみ）

埼玉県所沢市の例

4．信号現示情報・交通規制情報の設定（続き）



13

5．交通量調査の実施及び歩行者情報・自転車情報の設定

各モデル地域の事故多発地点を中心に現地で交通量調査を実施し、
歩行者・自転車の交通量を地図上に設定

狭山ヶ丘駅

小手指駅

西所沢駅
所沢駅

新所沢駅

航空公園駅

埼玉県所沢市（大都市）における現地調査実施状況
※ 歩行者事故の発生状況（2016～2019）を踏まえ実施

：現地調査員の配置場所
：現地調査実施地点

調査地点

拡大図
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5-1．交通量調査の実施
各調査地点で歩行者・自転車の交通量を調査

埼玉県所沢市における調査実施状況・調査結果の例

調査地点
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5-2．歩行者情報・自転車情報の設定

現地調査の結果に基づき、歩行者・自転車の交通量を設定



16

６．速度情報の設定
規制速度（指定速度又は法定速度）・実勢速度を地図データ上に設定

53.2[km/h]

60.0km/h]

速度情報の設定区間

指定速度・法定速度は、各モデル地域における実際の指定速度・法定速度を基に設定
実勢速度は、「平成20年度 規制速度決定の在り方に関する調査研究報告書」を参考に設定
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より精度の高い交通事故削減効果を推計するためには、別事業 「自動
運転による交通事故低減等へのインパクトに関する研究」から提供される
普及シナリオを踏まえ、OD（注）や自動運転車・運転支援車の普及率
を設定する必要がある

７．シミュレーションの動作確認

2019年度は、
① 車種及び歩行者・自転車の種別の設定
② 各交通参加者の発生確率の設定
③ シミュレーションの動作確認 を実施

注： 各交通参加者のシミュレーション上への出場退場地点
Oは起点（Origin）、Dは終点（Destination）を表す
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７．シミュレーションの動作確認（続き）
①車種及び歩行者・自転車の種別の設定 ②各交通参加者の発生確率の設定
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③シミュレーションの動作確認

長野県山ノ内町（過疎地）における
シミュレーション実施状況の例

７．シミュレーションの動作確認（続き）

長野県山ノ内町の地図を使用して、①②で定義した各交通参加者をシミュ
レーション上で再現することや車両の発生比率を制御することが可能であり、
シミュレーションが正常に動作することを確認した
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まとめ

■2020年度の事業計画

■2019年度の実施結果
2019年度は、本事業で用いる交通流シミュレーションを選定

した上で、交通事故削減効果を推計するためのシミュレーション
データ・地図データの作成やシミュレーションの動作確認を実施
した。

2020年度は、2019年度に作成したシミュレーションデータ・
地図データ及び別事業「自動運転による交通事故低減等への
インパクトに関する研究」から提供される普及シナリオを用いて
シミュレーションを実行し、自動運転及び運転支援による交通
事故削減効果の推計を行う。
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一般財団法人 日本自動車研究所


