
pedestrian interaction subducts pedestrian’s safe and calm feeling 

mm are mounted on a vehicle’s front. 









wahl standen: „Fahrzeug steht“, „Fahrzeug beschleunigt“, „Fahrzeug verzögert“, „Fahrzeug 

biegt ab“ und „Fußgänger (ich) wurde erkannt“, „Fußgänger (ich) darf gehen“, 

„Fußgänger (ich) sollte/muss stehen bleiben“, 



werden: „Das gezeigte Symbol empfinde ich als aussagekräftig oder “, „Das gezeigte 

Symbol ist gut zu erkennen“, „Ich verstehe, dass das Fahrzeug mit mir kommuniziert“. Für die 

mit sechs Stufen („trifft voll und ganz zu“ 

bzw. 1 bis „trifft überhaupt nicht zu“ bzw. 6) gewählt, um die Tendenz zur Mitte 

) mit einer „Ich weiß 

nicht“ Antwortmöglichkeit gestellt 

das gezeigt Symbol die Situation „Fahrzeug steht“ darstellen soll. Nachdem alle Zeichen 
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