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300 字要旨：
ITARDA は、海外の多くの交通事故研究機関との交流を⾏ってきた。ここでは、25 周年の研究発
表会招聘講演や技術交流等で最も交流の盛んな独 VUFO との連携について紹介する。VUFO が開
発した PCM(Pre Crash Matrix)は、衝突前 5 秒間の各⾞両の動きや道路環境等を⽰す時系列データ
である。ワークショップ等で VUFO の指導を得て、ITARDA はミクロデータへの PCM 実装を可
能とした。⾼速道路のカットイン事故の ITARDA-PCM は、⽇本の⾃動運転研究である SAKURA
プロジェクトでシナリオやパラメータの妥当性を⽰すバックデータとして活⽤された。ITARDA で
は今後も PCM の充実を⽬指す。
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1. はじめに

従来、ITARDA は OECD/IRTAD の日本の副メ

ンバーとして毎年 4月に OECD 本部（パリ）で

開催される IRTAD 会議で研究成果等を報告して

いた。近年では、新たなミクロデータベース構

築事業等により、多くの海外研究機関との交流

を持つようになった。（図 1）

本報告では、これら研究機関のうち最も交流

が盛んな VUFO との連携を紹介する。

図 1.近年訪問した研究機関 

2. ITARDA と VUFO

2-1.概況

ITARDA は 1992 年に、VUFO は 2006 年に設立され、その英語表記は Institute for Traffic Accident
Research とどちらも同じである。交通事故事例調査については、年間の調査件数には大きな差がある

ものの、その調査内容は同等と言える。（表１） 

表 1 ITARDA と VUFO の交通事故例調査の比較

2-2. 主な交流

（1） 25 周年記念研究発表会

平成 29 年 10 月の第 20 回研究発表会は、ITARDA 設立 25 周年

記念フォーラムとしてベルサール神田で開催された。ITARDA は、

VUFO の Henrik Liers 社長を招き、特別講演 ”TRAFFIC ACCIDENT 
RESEARCH IN GERMANY”をお願いした。この招聘は、前年秋の

VUFO 訪問および同年春の OECD/IRTAD 会議での同氏との打合せ

により、実現させたものであった。 図 2.Liers 社長による特別講演
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（2） PCM ワークショップ 

令和元年 10 月には、ITARDA が依頼し、VUFO 専

門家と ITARDA および科学警察研究所の研究員によ

るワークショップが VUFO にて開催された。ITARDA
がミクロデータから作成した PCM（3．参照）につ

いて、作成ステップ毎に詳細な指導を受けることに

より、今後の ITARDA の PCM 充実に向けて多くの成

果を得ることができた。       図 3.VUFO でのワークショップ 

 

3. PCM 

 

3-1. PCM の概要 

VUFO によって開発された PCM (Pre-Crash-Matrix) は、交通事故の衝突前 5秒間の関与車両の動き

および車線や路面標示等の交通環境と建築物を緯度経度座標により時系列で表したものである。 

     図 4.PCM を構成するデータ 

  

 ここに示す活用例は、VUFO が実際にドイツで発生した衝突事故の PCM（図５）を使って、その事

故での衝突被害軽減ブレーキの検知機能や制動機能の仕様検討を試みたものである。このような活用

が可能な PCM は、予防安全技術や自動運転技術の開発に極めて有効なデータとして国内自動車メーカ

ー等からもミクロデータへの実装が期待されている。（図５-６） 

 

図 5. 実事故の PCM によるシミュレーション 図 6. その PCM を使ったシステムの仕様検討 

 
3-2. ITARDA における PCM 作成 

ITARDA では、ミクロデータの車両調査、道路調査、当事者インタビューから PCM を作成してい

る。特に車両調査では、BOSCH 社の CDR や GTS を使って車両データを読みだし、ドラレコの事故映

衝突 衝突軽減 衝突回避 
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像も活用することで、5秒前から衝突までの動的データを正確に再現することができる。また、道路調

査でも 3D スキャナーで道路の 3D 点群データを取得することで、より精細な事故再現シミュレーショ

ン（PC-CRASH）を作成し、それを基に PCM を作成する。（図７） 

 

          図 7.ITARDA での PCM の作成方法 

 

 このような手順で作成した事故再現（PC-CRASH）とそれを活用して作成した PCM を示す。この

PCM は、VUFO で開催されたワークショップの成果である。 

 

 

 

 

 

 

図 8.PC-CRASH による事故再現           図 9.ITARDA が作成した PCM 
 
 

4. SAKURA プロジェクトでの活用例 

 

一昨年度より、経済産業省は「高度な自動走行システムの社会実装に向けた研究開発・実証事業」

の一つとして、自動走行システムの安全性評価技術構築に向けた研究開発プロジェクト（SAKURA プ

ロジェクト）を推進中である。このプロジェクトでは、一般社団法人日本自動車工業会と一般財団法

人日本自動車研究所により、高速道路上で予見可能（Foreseeable）な全てのシナリオを考慮して、自

動運転システムの安全性を保証するプロセスが開発されている。 

自動運転車が高速道路を走行する場合のシナリオとして、高速道路の 4区分（本線車道、合流路、

分岐路、ランプウェイ）と自動運転車の 2つの走行状態（車線維持と車線変更）に分類し、周辺車両

の位置とその動きにより、32 シナリオが定義された。 

ここではそのうち、本線車道上の自動運転車が車線を維持して走行する場合の 4シナリオを示す。
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ITARDA が作成した PCM は、図中赤枠で示した、自動運転車が本線車道上で車線維持中に前方の車両

が自車線に車線変更（カットイン）したシナリオに相当する。（図 10） 

 

図 10.高速道路本線上で自動運転車車線維持の場合のシナリオ例 

 

さらにプロジェクトでは、実際に高速道路を走行し、周囲の走行他車の状況を録画することによ

り、シナリオ内の各種パラメータについて、実際の高速道路上での交通事故に至らない観測値を収集

し、それを使って、自動運転車の制御の対象となる予見可能な範囲を定義している。 

ITARDA の実際のカットイン交通事故による PCM の各パ

ラメータを右図に示す。プロジェクトでは、これらのパラ

メータを使って、予見可能な範囲と観測値をプロットして

おり、ここでは、そのうち自動運転車の速度で整理したグ

ラフの例を示す。各グラフに ITARDA の PCM のパラメータ値

をプロットすると、予見可能な範囲内に含まれていること

で、想定したシナリオやパラメータの妥当性を確認できた   図 11.ITARDA の PCM のパラメータ 

としている。（図 12）        

図 12.各パラメータによる予見可能範囲・観測値と PCM プロット（カットイン） 

現状では、高速道路上の ITARDA の PCM は 1件のみであり、さらなる充実が期待されている。 

 

5. まとめ 

前章までの内容をまとめると、以下のとおりである。 

 交流の深い VUFO との技術的連携によって、ITARDA がミクロデータから、VUFO が開発した PCM
を作成することが可能となった。 

 ITARDA の PCM は、SAKURA プロジェクトで、想定したシナリオ等の妥当性を示す有効なデータと

して活用されており、さらにミクロデータによる PCM 件数を充実させることを期待されている。 

 引き続き VUFO との連携を維持･強化することにより、PCM 作成の効率化を図っていく。 
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（了） 
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