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研究概要
現在、世界的に自動運転車が広く普及しており、国内でも2020 年 4 月にレベル 3 の自動運転車が法律上解禁された。様々

な公道実験が行われ、技術的に適応できる状況は増加中であるが、居住区内の幅員の狭い生活道路は、歩行者や自転車

等と密接に関わる危険な空間であるため、歩行者自転車からみて安全はもちろんのこと、不安感の低い自動運転車の挙動

が求められると考える。そこで本研究では、幅員の狭い生活道路で、歩行者からみた不安感が低い自動車挙動を明らかにす

ることとする。具体的な手法としては生活道路の単路部や交差点部を、VR シミュレーション作成ソフトを用いて作成し、360°

VR レコーダーでの実験を行う。歩行者の不安感が低い自動車の挙動や条件（速度、加減速、人と自動車の距離、車種等）

を実験時のヒアリングと視線挙動によって明らかにする。　　

想定する状況としては単路部でのすれ違いや、信号機のない横断歩道での歩行者横断時等を予定しており、成果としては、

歩行者からみた不安感の低い自動車の挙動が明らかになり、周囲に受け入れられやすい自動運転車のプログラムの有益な

知見になることが期待できる。
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