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1. はじめに 

近年，海外主要都市において電動キックボード(以下，

電動 KB)のシェアリングサービスが急速に普及してお

り，既存公共交通のラストワンマイルの移動手段として

注目されている．わが国においても都市部を中心にシェ

アリングサービスが導入されつつあり，2020 年 10 月に

は産業競争力強化法に基づく新事業特例制度を活用し，

一部地域では自転車専用レーンでの走行も可能な公道走

行実証実験が始まっている．一方，わが国では電動 KB
は原動機付自転車に該当するものの，必ずしも道路空間

上でのモビリティとしての位置づけは明確ではなく，歩

行者との混在環境下での影響も十分に明らかになってい

ない．類似の小型電動モビリティであるセグウェイにつ

いては既往研究例えば1)2)がみられるものの，電動 KB につ

いては十分な検討がなされていない． 
そこで本研究では，電動KB が歩行者を回避する場合，

歩行者が電動 KB を回避する場合のそれぞれについて，

回避時の走行挙動と回避時に利用者が感じる不安感につ

いて，自転車との比較に基づく走行実験を通じて明らか

にすることを目的とする． 
2. 研究方法 

2.1 実験場所および実験パターン 

本研究では，高専構内に 40m×3.5m のコース(図1)を
作成し，電動 KB・自転車と歩行者を交錯させる実験を

行う．被験者は電動 KB の乗車経験のない群馬高専の学

生 5 名(19～21 歳，男性 3 名/女性 2 名)とする．実験パ

ターンは表1に示す通り，被験者が自転車または電動KB
の運転者として歩行者を回避する場合，被験者が歩行者

として自転車または電動KB を回避する場合の 4 種類と

し，それぞれについて進行方向，走行速度，走行位置を

変えた合計 30 パターンを設定する．実験に使用する電

動KB はSegway-Ninebot社Kickscooter E25(図2(a))であ

り，自転車は電動アシスト機能のない一般的なシティサ

イクルを用いる．被験者が自転車で走行するときの速度

は特に指定せず，被験者が普段運転するときの速度とし，

電動 KB で走行するときは電動 KB に付属のクルーズコ

ントロール機能を用い，低速(8km/h)または高速

(16km/h)の 2種類とする．被験者は図1に示すように事

前に指定された走行位置に沿って走行するよう指示し，

回避対象に接近して危険を感じた時点で回避挙動をとり，

再び元の走行位置に復帰するよう指示した(図2(b))．な

お，実験で使用する自転車および電動 KB に習熟しても

らうため被験者には慣らし走行をしてもらい，被験者が

運転操作に十分に慣れた後に実験を開始するものとする． 
2.2 収集データ 

被験者に対しては，実験の開始前と終了後にアンケー

トに回答してもらうとともに，各実験パターン終了の都

度，交錯回避時に感じた不安感を 5 件法により尋ねる．

また，被験者や回避対象の位置・速度データを取得する

表1 本研究で考慮する要因・水準と実験パターン 

被験者 回避対象 進行方向 走行速度※ 走行位置[m] パターン数 

自転車 歩行者 対面/追越 任意 0 / 0.5 / 1.0 6 
電動KB 歩行者 対面/追越 高速/低速 0 / 0.5 / 1.0 12 
歩行者 自転車 対面 高速/低速 0 / 0.5 / 1.0 6 
歩行者 電動KB 対面 高速/低速 0 / 0.5 / 1.0 6 
※低速＝8km/h，高速＝16km/h，任意＝被験者が自転車で普段走行する際の速度を目安 

 
(a) Kickscooter E25 

(出典：Segway-Ninebot社) 

 
(b) 交錯回避実験のイメージ 

(電動KB×歩行者/対面/低速/1.0mの場合) 
図2 実験で用いる電動キックボードと回避実験イメージ 

キーワード 電動キックボード，自転車，回避，歩行者，不安感 
連絡先 〒371-8530 群馬県前橋市鳥羽町580 群馬工業高等専門学校 TEL. 027-254-9000  E-mail：ksuzuki@gunma-ct.ac.jp 

被験者はこのラインを目安に⾛⾏ 

図 1 実験フィールドのレイアウト 
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ため，校舎屋上にビデオカメラを複数台設置し，専用の

ビデオ画像処理システムを用いて，カルマンスムージン

グ補間により 1/30 秒単位の移動軌跡データを抽出する． 
3. 実験結果および考察 

3.1 走行軌跡データに基づく交錯回避挙動 

対面走行時の走行軌跡データより，交錯回避対象を基

準とした相対距離ベースでの全被験者の走行軌跡(平均

値)を図 3 に，実験パターンごとの交錯回避時の側方距

離の平均値を表 2 に示す(追越の実験結果は本稿では割

愛)．図3より，交錯回避対象との距離が近いほど回避時

の側方距離は大きく，走行速度が低いほど手前側から早

めに交錯を回避していることがわかる．また，表2より，

被験者が自転車または電動 KB を運転しているときの側

方距離を比較すると，自転車と電動 KB とで側方距離に

大きな差異はみられないことがわかる．被験者が歩行者

の場合では，交錯相手が自転車または電動 KB いずれの

場合も側方距離は同程度であることがわかる．以上より，

運転者または歩行者いずれの場合において，電動 KB は

自転車とほぼ同様の回避特性を示す傾向にあるといえる． 
3.2 アンケートに基づく交錯回避時の不安感 

実験パターンごとの交錯回避時の不安感について，被

験者が歩行時の場合を図4に，運転時の場合を図5に示

す(図中の数値は 5 名分の不安感 5 段階評価の平均値で

あり，全く不安でない=1，とても不安=5 とした)．図 4
より交錯相手との走行位置が被験者に近づくほど，また，

走行速度が高いほど被験者の不安感は高まる傾向にある

ことがわかる．電動 KB に比べて自転車はやや不安感が

高い傾向がみられ，自転車は電動 KB よりも車幅が大き

いことから，車幅の違いが影響したものと推察される．

一方，運転時の不安感である図5より，電動KB の場合

に不安感がやや高い傾向がみられる．この要因として，

一般に乗車経験の長い自転車に比べ電動 KB の乗車経験

は浅く，不安感が高めに感じられたものと推察される． 
4. おわりに 

本研究では，電動 KB が歩行者を回避する場合，歩行

者が電動 KB を回避する場合の回避特性や不安感につい

て，自転車との比較実験に基づき分析した．その結果，

電動 KB の回避特性は自転車とほぼ同様の傾向を示す一

方，不安感は電動 KB で歩行者を回避する場合に自転車

よりもやや高く，歩行者が自転車を回避する場合に電動

KB よりも不安感がやや高いことがわかった．なお，こ

れらは被験者数 5 名の結果に基づくものであり，今後は

さらに被験者を追加して，統計的モデル分析も活用しな

がら精査していくことが課題として挙げられる． 
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図3 歩行者回避時の被験者の平均的な移動軌跡 

表2 実験パターンごとの交錯回避時の平均側方距離(m) 
実験パターン 

(下線部は被験者) 走行速度 
走行位置 

0m 0.5m 1.0m 
自転車×歩行者 任意 0.97 0.56 0.09 

電動KB×歩行者 
低速 0.95 0.58 0.02 
高速 0.84 0.40 0.07 

歩行者×自転車 
低速 0.69 0.28 -0.04 
高速 0.72 0.30 -0.04 

歩行者×電動KB 
低速 0.79 0.42 -0.03 
高速 0.72 0.30 -0.03 

 
図4 実験パターン別の歩行時不安感の回答状況 

 
図5 実験パターン別の運転時不安感の回答状況 
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