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背景・目的

複雑な実交通環境下で保守的な判断により停車する可能性 → 遠隔操縦で適時介入

現段階の自動運転

遠隔操縦 従来の遠隔操縦

運転操作の
負担大

⊄体感情報

運転支援システム

人間-機械協調型運転支援システムを導入した遠隔操縦

認知判断を人間が担当
運転操作を機械が担当
→操縦者の負担低減

受容性向上

PUSH

目的：人間-機械協調型運転支援システムの考案および遠隔操縦に対する有効性検証

＋
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人間-機械協調型運転支援システム

カメラ映像

タブレット

HMI HMI

遠隔操縦席 運転支援システム 制御車両

HMI

制御支援システム (CAS)

制御部

情報 制御
指令

自車両周辺の車両位置および
レーンチェンジにおける
タイミングの補佐を視覚的に提供

タブレット端末の操作に基づいて
操縦者の判断を反映した
制御指令値を送信

(HMI : Human Machine Interface)

(CAS: Control Assistance System)

センサー部

ドライビングシミュレータ



2021年春季大会 第2回学生ポスターセッション 公益社団法人自動車技術会 3

実験方法・実験結果
実験方法

実験結果

停止車両に対しダブルレーンチェンジによる回避を想定したドライビングシミュレータ実験*を実施

停止車両自車両 (30km/h)

後方車両(40km/h)
TTC

実験における想定走行経路と各車両

i TTC[s] HMI CAS
1 ✕ ✕ ✕
2 ✕ ○ ✕
3 ✕ ✕ ○
4 ✕ ○ ○
5 2.5 ✕ ✕
6 2.5 ○ ✕

HMI作動区間

i TTC[s] HMI CAS
7 2.5 ✕ ✕
8 2.5 ○ ✕
9 20 ✕ ○
10 20 ○ ○
11 20 ✕ ✕
12 20 ○ ✕

条件 i におけるTTCおよび使用した運転支援システム

(TTC: 自車両がHMI作動区間へ進入した時の車間距離÷相対速度)

各条件における受容性に関する7段階アンケートと合成ジャークの結果
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リラックス度 運転のしやすさ 安全確認のしやすさ 合成ジャーク

アンケートによる評価順 (傾向)
併用>CASのみ>HMIのみ>なし(従来)

合成ジャークによる評価順 (傾向)
併用>CASのみ>HMIのみ>なし(従来)

人間-機械協調型運転支援システムが
遠隔操縦に有効であることが示唆

[*] 東京大学倫理審査委員会の倫理審査承認済
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