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研究概要
目的：事故状況をドライビングシミュレータを用いて再現し、ドライバー応答による事故の発生要因を明らかにする

𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑎𝑎 > 𝐵𝐵𝐵𝐵𝑇𝑇 + 𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑏𝑏

𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑎𝑎 > 𝐵𝐵𝐵𝐵𝑇𝑇 +
𝑉𝑉𝑏𝑏
2𝑎𝑎

ブレーキによる衝突回避の条件
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ブレーキによる回避
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𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑎𝑎 > 𝐵𝐵𝐵𝐵𝑇𝑇 +
𝑉𝑉𝑏𝑏
2𝑎𝑎

TTCa，BRT，車両減速度から衝突と回避の判別が可能
自転車出現時の視線が認知時間に影響する
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E-mail: aoshima.yuhei@e.mbox.nagoya-u.ac.jp

ブレーキを行わない場合
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非制動による回避

ブレーキによる回避と非制動による回避がある

𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑎𝑎 > 𝐵𝐵𝐵𝐵𝑇𝑇 +
𝑉𝑉𝑏𝑏
2𝑎𝑎

制動・非制動による回避

衝突

衝突回避条件
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