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概要: 自動走行環境において，搭乗者が車両挙動を事前に予測することが困難になると考えられ，自動
走行ストレスの増加や自動走行酔い発症につながる可能性がある．そこで本研究では，将来の自動走行
環境を想定し，走行経路情報を視覚的に搭乗者へ提示する手法を提案し，VR環境を用いて，走行経路
の情報量の変化が搭乗者の車両挙動への理解に与える影響について調査を行う．
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1. はじめに
近年，センサの小型化やカメラの精度の向上によって，自

動走行が以前よりも，より現実的でより身近な存在となって
いる．特に自動走行に関する研究の多くは，事故軽減を目
指すための安全性や渋滞解消を目指すための効率性という
課題への解決として注目されている [1, 2]．自動走行分野の
研究の中でも，搭乗者がロボットに搭乗するモビリティの研
究では，自律移動化することによって，従来必要であった人
による運転操作の責任がなくなり，全ての人が搭乗者の一
人となることで，移動中に車内でのゲームや睡眠といった
運転操作以外の自由な活動が可能となることも期待されて
いる [3, 4]．
自動走行が走行中の車内での自由活動を行う際に，搭乗

者について考えてみると，活動時の搭乗者の快適性を維持さ
せ，向上させることは，今後の社会的普及という観点におい
ても，重要な要素の一つであると考える．筆者は，快適化知
能（Comfort Intelligence）を提唱しており，今後の自動走
行化において，人の快適性を考える知能の重要性について提
言している [5]．快適化知能では，搭乗者の初搭乗時から継
続的な日常利用までの，搭乗者の快適性を自動走行知能がサ
ポートするという考えに基づき，この際に車両共同や周囲
環境に対する不安や恐怖からくる精神的要因で自動運転特
有のストレスを，自動走行ストレス（Autonomous Vehicle

Stress: AVS）と定義し，自由行動の増加や VR/AR コン
テンツの増加に伴い発生する生理的要因である自動走行酔
い（Autonomous Vehicle Motion Sickness: AVMS）を定
義している．これらの不快要因を軽減や抑制することで，自
動走行車の継続的な利用が可能となる．
そこで，自動運転時の搭乗者の快適性を体系的に分類し

「コンフォート・インテリジェンス（快適化知能）」と提唱す
る知的な快適制御の知能に基づき，自動運転レベル 4，5の
際のマインドオフ，ドライバーオフ時に搭乗者が感じる精神

図 1: 車両の経路軌跡表示のシミュレータ画面

的な不安や恐怖からくるストレスや，生理的な動揺病を含
む不快要因の推定，その推定に基づく不快要因の軽減及び
抑制手法に関する研究を紹介し，継続的利用が可能な快適
な自動運転の実現を目指す．不快要因の中でも特に 2 つの
解決すべき要因があり，一つ目に従来運転手であった人が，
自動運転化することによって，一人の搭乗者となることで
新しく発生するストレスである自動走行ストレス，そして
二つ目に予測が困難な車両挙動によって発生が増加すると
考えられている車酔いと VR/ARの技術による情報提示量
の増加によって発生が考えられる VR酔いの併発である自
動走行酔いである．

2. 車両の経路情報の有無と異なる表示方法のための
シミュレータ

本研究では，車両の走行経路に関する視覚的手がかりの
提示が，利用者による自動走行車両の挙動理解に与える影
響について検討することを目的とした．具体的には，経路
軌跡情報の有無およびその表示方法の違いが，利用者によ
る車両の進行意図や挙動予測の正確性・迅速性に及ぼす影
響を明らかにすることを目指した．
この目的のために，図 1 に示すようなWeb ベースのシ
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図 2: メニュー画面と異なる種類の走行経路表示例

ミュレーション環境を構築した．本シミュレータは，上空視
点から複数の自動走行車両の走行状況を観察可能な構成と
なっており，実験参加者が車両の挙動を直感的に把握でき
るように設計されている．シミュレータ内では，複数の条
件設定が可能であり，たとえば「対象車両の選択」「同時に
走行する車両の台数」「再生速度の変更」「走行軌跡の表示
形式（例：ドット表示・ライン表示）」および「走行環境の
選択（交差点構造，周囲車両の有無など）」といった要素を
柔軟に調整できる．これにより，さまざまなシナリオにお
ける利用者の認知的反応を比較可能な設計となっている．
図 2には，代表的な走行軌跡の表示方法として，オレン

ジ色のドットによる経路表示および線状の規制表示の例を
示している．走行経路の提示には，開始点から終点までの
ルート上に複数のドットを一定間隔で配置することで，車
両が今後どのような進行経路を辿るかを視覚的に示してい
る．これらのドットは，直線的に並べるだけでなく，曲線的
に配置することや分岐点を含めて設定することも可能であ
り，複雑な交差点や複数の経路候補が存在するような状況
を再現することもできる．さらに，ドットの数や配置密度
を変更することで，経路情報の粒度を操作でき，利用者が
どの程度の情報量を必要とするか，また情報過多による認
知的負荷がどのように変化するかといった観点からの検証
も可能である．
このように構築されたシミュレータを用いることで，走

行軌跡の視覚提示が車両挙動の理解，意図推定，進行方向
の予測といった認知過程に与える効果を，実証的に明らか
にすることを試みる．

3. 実験概要
本格的な実験に先立ち，シミュレータの有効性と実験条

件の妥当性を検証するために，予備実験を実施する．本予
備実験の目的は，構築したWebシミュレータの操作性・視
認性の確認，および提示する経路情報（ドット・ライン等）
が参加者の理解に与える影響の傾向を把握することである．
また，評価指標や質問紙項目の明瞭性についても検討を行
い，本実験の実車両での情報提示に向けた実施体制の最適
化を図る．

4. まとめ
自動走行車両の利用環境においては，搭乗者が車両の今

後の動きを事前に把握することが難しくなる状況が想定さ
れており，その結果として，自動走行に対する不安感の増大
や，いわゆる「自動走行ストレス」の誘発につながる可能性
が指摘されている．こうした課題に対処するために，本研
究では，将来の自動走行シナリオを想定し，車両の進行経
路に関する視覚情報を搭乗者に提示する手法と走行経路の
情報提示の種類が与える影響について調査を行う．今後は，
仮想現実環境を活用した実験系を構築し，提示される経路
情報の量的変化が搭乗者の車両挙動に対する理解や予測に
与える影響について，実証的な検証を行う．
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