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概要：近年ながらスマホといった「わき見運転」が問題となっている．さらに，あおり運転による事

故の件数が増加している中で，事故の加害者もしくは被害者になる可能性がある．そこで，安全確認

の加減を明確にするために，後続車の視覚的あるいは聴覚的な外部要因を提示する．これに対して，

過度に気を取られると前方の車両と衝突が発生するシステムを開発する．また，実際にデモを体験

させることで，さらなる改善を目的としている． 
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1. はじめに 

現在日本の自動車運転においては，ながらスマホの様な

「わき見運転」や高齢者の自動車免許の返納など様々な問

題が山積みとなっている．一方，事故に対する危険意識を

高めるために，実際の事故をよりリアルに体験させること

を試みる研究が多く行われてきた． 

その中でも，Oculus Rift を代表する HMD（Head Mount 

Display）やスマートフォンに対応する映像により，誰でも

手軽に 360°空間で事故を没入体験することが可能になっ

た．特に体験者の感覚を刺激することで，現実と VR 空間

内で別のものであっても，実際に事故を体験したと知覚さ

せる体験学習に期待されている．例えば，中高生の自転車

事故を未然に防ぐための安全教育[1]，高所から建設資材が

落下することを想定した不慮の事故の回避[2]，自動車運転

事故防止のための安全運転管理教育システムの開発[3]，安

全教育のための高所における作業転落体験[4]など様々な

研究がなされており，VR はエンタテイメント分野のみな

らず，教育分野においても積極的に活用が広がり始めてい

る． 

実際に，荒田らのドライビングシミュレータの開発[5]で

は， 自動車と歩行者の事故を様々な視点から体験するこ

とで，歩行者の目線で事故が発生しそうな場所を判断する

ことが可能になったと報告があった． 

しかし，元から回避することができない事故を体験して

いるため，現実での操作面で危険意識が向上したとは言い

難い．そこで，自動車事故件数を減少させるためには，事

故の体験者に安全確認の重要性を理解して貰うシステム

の開発が求められている． 

 本研究では，体験者が安全運転の必要性を納得できるよ

うに回避することが可能な状況を想定している．その際に，

自動車の操作から注意を逸らすために外部要因を提示す

ることを考えた．なお本論文では，開発したシステムの概

要，及び実践方法，評価方法について述べる． 

 

2. 衝突体験システム 

2.1 概要 

本研究で開発した衝突体験システムでは，2 車線の 1 直

線道路において，ハンドル操作を行わずにブレーキ作動の

みを行う．図 1 には，VR 空間内の体験者から見た様子を

示す．ここで，車両は左ハンドルとし，ハンドルが設置さ

れていない右の座席でブレーキの作動を Meta Quest（旧：

Oculus Quest）のコントローラにて行う．また，体験者は椅

子に座った状態を想定しており，ルームミラーと車内から

首を振ることで交通状況を把握することが可能となって

いる． 

 

 

図 1：体験者からの視点 
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外部要因の提示について視覚的・聴覚的な要素として，次

の図 2 に示すモニタへの情報提示および後方からのハイ

ビーム照射に加え，クラクションの 3 つがある． 

 

 

図 2：外部要因の例 

 

2.2 開発環境 

VR 環境を構築するソフトウェアに物理エンジンの

Unity を用いて，開発環境に Microsoft Visual C# 2015 を用

いて開発をしている．Unity は，Unity Technology 社が提供

する 3D ゲームのための開発環境で，ビデオゲームや訓練

用のシミュレーションなどの 3D コンテンツを作成し，PC

モニタや HMD 上で体験できる点が特徴である． 

 

3. 実践方法および評価方法 

3.1 自動車の制動 

自動車に必要な動作は，等速走行と制動による停止であ

る．等速走行については任意の速度で走行が可能にし，制

動は制動距離の算出に用いられている制動モデルである

等減速度走行を用いた[6]．ここで，一般車両が制動する際

に最大で出力できる減速度は約 8[km/h/s]となっている．し

たがって，図 3 に示すようなトリガーの押し込み量と減速

度が，0~8[km/h/s]の範囲で任意の値と対応するように設定

した． 

 

 

図 3：トリガーの押し込み 

 

3.2 デモ内容 

具体的な状況の例として，体験者が自動車で走行中に，

車内のモニタで文章が提示される．そこで，2 秒以上目線

が逸れた瞬間に，前方の車両がブレーキを作動させ，体験

者は衝突を回避するため，ブレーキを作動させ，タイミン

グが遅ければ衝突を体験する内容となっている． 

 

3.3 評価方法 

評価の方法としては，外部要因ごとに反応時間を計測し，

さらにどの外部要因で最も衝突事故が発生しやすいのか

を調査する．体験者は，前方の車両が停止状態に入ったこ

とを認知した後に，コントローラにて反応入力を行う．ま

た，反応時間を計測する基準については，図 4 で示すよう

に前方の車両がブレーキを作動させ，ブレーキランプが点

灯した時としている．  

 

 

図 4：前方車両のブレーキ作動 

 

4. まとめ 

本稿では，現実の減速度で作動する自動車を乗車してい

る間に，前方の車両と衝突体験をするシステムの提案をし

た．また，評価実験については，本学の学生 10 名を対象

に 2022 年 10 月をめどに実施する予定である．入力デバイ

スとしては，Meta Quest のコントローラを使用する．ただ

現在は，実際の車両を模したハンドル，及びアクセル，ブ

レーキの様な外部デバイス[7]が多く存在する．今後は実際

の走行に近づけ，没入感を増加させるために，これらのデ

バイスを導入する予定である． 
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