
シニアカーの自動運転における衝突防止のため
の注意喚起システムの効果に関する研究

研究の概要と特徴

研究の内容
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研究背景・目的

インフラシステム

提案手法

研究の効果並びに優位性

技術応用分野・企業との連携要望

自動車分野, 自動運転開発

見通しの悪い交差点における歩行者とシニアカーの衝突防止

評価手法

・歩行者が自動運転走行時のシニアカーから認知されず衝突する可能性がある
・交差点で歩行者に対してシニアカー接近の注意喚起情報の提示を行う
・プロジェクターで路面上に情報提示を行うためどこでも表示が可能

実験方法

死角における安全確保手段としてインフラシステムを用
いた外部からの監視について研究がされている．見通
しの悪い交差点において歩行者が自動運転時のシニ
アカーから認知されずに衝突する可能性がある．

歩行者とシニアカーの衝突防止のための
情報提示の効果について分析する

LiDARと全方位カメラ
を各１台ずつ搭載した
インフラシステムに
プロジェクターを
取り付けた．

注意喚起システム

➢客観的評価

・複数台のLiDARを用いた歩行者の速度変化の評価

・アイトラッキングを用いたシニアカーと路面投影情報

の視認性の評価

➢主観的評価

・シニアカーの視認性についてアンケート評価

シニアカー1台と歩行者1名
を対象とする屋内の理想的
な条件において，提案手法
を用いた場合の歩行者の
歩行速度と視線を測定する．
情報提示を行う場合と行わ
ない場合で歩行者の歩行
速度変化や視線によって視
認性を比較する．

インフラシステムの
全方位カメラを用いて
交差点を監視し，歩行
者に対してシニアカー
の注意喚起情報を提
示する．
歩行者の意識変化と
身構え行動による衝
突防止を図る．
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画像取得 情報提示

リアルタイムで画像取得と物体検出を行い，
プロジェクターを用いて路面への情報提示をする．
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