
自動運転は、人と車が協調することにより
安全な走行を実現します。

ヒューマンファクター HMI 課題Ｂ、課題Ｃ

2017年実証実験 ドライバー準備状態の評価指標

目的
ドライバー・歩行者間コミュニケーションが発生する典型的な道路環境・交通
状況を対象に、自動運転車・歩行者間コミュニケーション手法のための減速挙動
と外向けHMIの要件や指針を策定する。

結果
譲られたかどうかの歩行者判断の結果（反応用スイッチ押下）

自動走行機能を有する実験車両を使って、自動運転から手動運転の切り替え前
のドライバー状態（わき見／意識のわき見）と切り替え後の運転行動を計測

わき見とは：自動運転中に、ドライバーが前方の走行風景を見ていなくて、前方
以外の風景や車内を見ている状態

意識のわき見とは：自動運転中に、ドライバーは前方の走行風景を見ている
（視線がそこにある）が、その走行風景での運転とは関係のないことを考えて
いる状態

切り替え後の運転行動の特徴

自動運転中に意識のわき見状態にあった場合での
手動運転切り替え後の回避行動
➡切り替え後の回避行動に遅れが見られ、回避の際
に停止車両により接近してしまう

自動運転中にわき見状態にあった場合での手動運転
切り替え後の回避行動
➡回避で車線変更した後に操作のふらつきが見られ、
安定した運転になるまでより時間を要する

（とまります）（お先にどうぞ）（自動走行中）

減速挙動と外向けHMIの組み合わせによる意図・状態の伝達

意図・状態の伝達：
意図（停止、譲り）、状態（自動走行）等
（伝達の確実性を考慮してテキストによるメッセージ表示で代用） 0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
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減速大 25km/h→10km/h

■ 譲られたと認識　　■ 譲られていないと認識

減速小 25km/h→15km/h
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自動運転におけるドライバー状態の評価と、自動運転から手動運転への切り替え後のドライバー運転行動の検討

課題Ｂに関する検証
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ドライバー・歩行者間コミュニケーション実験

課題Ｃに関する検証

実験車両の
前方映像

先行車から
見た実験車両
方向の映像

周回_パイロン位置_回避の有無

停止
車両

実験
車両

手動運転切り替え
後のハンドル操作
の開始

手動運転切り替え
後のハンドル操作
の開始

実験参加者（歩行者）自動運転車両自動運転車両

対向車両対向車両

自動運転のある未来ショーケース

切り替え前1分間の瞬間的な目の動き
（サッカード）の発生割合

切り替え前1分間の瞬間的な目の動き
（サッカード）の発生割合

わき見意識のわき見


