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1. はじめに 

見通しの悪い交差点では左右を見渡せるミラーが設置されている

がミラーは安全確認を補助することが目的のため死角が多い。ミラ

ーだけの安全確認しか行わないドライバが多く、死角にいる歩行者

や自転車と衝突する事故が多く発生している。 

そこで本研究では交差点環境（ミラーの位置、交差点の形状、停

止線の位置）を変化させることにより死角の位置や認知時間などを

考慮したシミュレーションを行い、交差点の安全性を評価し、より

安全な交差点環境を提案することを目的とする。 

2. モデルの設定 

 本研究は、マルチエージェントシミュレータを用いる。マルチエ

ージェントシミュレータは、簡単に複数のエージェントを多数設定

でき、人工社会を形成し相互作用させることのできる素晴らしいシ

ミュレータ環境である。この環境を用いることで交差点の交通シミ

ュレーションが可能となる。より現実に近いシミュレーションを行

うため以下の3つのモデルを導入する。 

2.1可視域モデル 

 

図１ 可視域モデル       

このモデルを導入することにより、ドライバの視野やミラーの見え

る範囲を明確に表現し、死角を再現することができる。 

図１の対象者A(xa,ya)がドライバの視野内にあるかは、ドライバ

の座標と交差点端の座標を結ぶ式を以下(1)(2)式より求め、対象者の

x座標を代入、その値を対象者のy座標と比べることにより対象者が

視野内にあるか判定できる。同様にしてミラーから見える視野は、

ミラー座標とミラー視野端の座標を結ぶ一次式により判別できる。 

2.2 認知時間モデル 

 人間の視野内にあるモノを認知するまでにかかる時間は、視野の

中心から周辺へ行くに従って長くなる性質がある。これを表現する

ために、視点の中心を0°とし、対象車との相対角度をとり、角度に

応じ表1のように認知時間を設定する。また、中心から45°以上離

れている場合は首を振る時間を考慮し、認知時間を長く設定する。 

表１ 角度別認知時間 

2.3三段階ブレーキモデル 

 

図2 ブレーキゾーン分け 

3. モデル交差点の設定と交差点環境のパターン化 

 本研究では、現実との整合性を高めるためモデル交差点を設定し、

実際にカーブミラーの位置やカーブミラーの見える範囲を計測し

た。モデル交差点は、左右の見通しが悪く交差点の左後方にカーブ

ミラーを設置してある通常型の交差点とする。 

モデル交差点をシミュレータ上で再現し、計測データを基にミラ

ーの設置位置を変えた場合どの範囲が見えるか設定した。 

4. エージェントのルール 

 

図3 エージェント発生地点 

し、自動車は車体の４隅とドライバの計5つエージェントを用い

て表し、自転車エージェントは前後2つで表現した。またそれぞ

れのエージェントを図4の各地点から発生させる。 

5.  被験車の行動ルール 

 

図4 被験車行動ルール 

図4のチャートは、被験車の行動ルールを簡単に示したチャー

トである。実際にはこれ以外にも安全確認処理（今回は4パター

ン設定）が加わり、更に複雑な処理を行った。 

6. 終わりに 

 本研究では、交差点環境を11パターン、ドライバの行動を

4パターン設定し、全120通りの状況を一定の条件でシミュレ

ーションを行った。シミュレーションの結果より、各交差点

の安全性を評価でき、通常型交差点より安全な交差点環境を

提案することができた。 
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 一時停止などでブレーキを行う際は、一

時停止線と自車の距離と自車の速度に応じ

てブレーキの強さを決める。この状態を再

現するため三段階ブレーキモデルを導入す

る。この三段階ブレーキモデルは、自車の

速度と対象物までの距離に応じて三つのゾ

ーンに分けゾーンに応じてブレーキの強さ

を決定する。 

本研究の特徴として、複数

のエージェントを用いてひ

とつのエージェントを表し

ている点がある。通常のエー

ジェントは座標上のひとつ

の点で定義されていたため

空間上では幅を持たなかっ

た。そこで、本研究ではひと

つのエージェントを複数の

エージェントを用いて表現 

 このモデルは、対象物が視野内に

存在するか判別するモデルである。 


