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第4章 学界の ITSの取組み

自動運転車両の社会実装が進む中で、運行設計領域

（ODD）外の状況に対応するバックアップ手段として遠隔操
縦の重要性が高まっている。遠隔操縦では、操縦者が車両

に搭乗していないため体感情報が得られないことに加え、

通信遅延や映像品質の影響を受けるという特徴がある。そ

のため、遠隔操縦時の運転特性や操縦者の負荷を定量的に

評価する研究が進められている。

まず、先行研究 [1]では、ドライビングシミュレータ（DS）を
用いて遠隔操縦環境（図1（a））を再現し、映像遅延が操縦
者の運転特性および運転負荷に与える影響を評価した。操

舵エントロピー、操舵角標準偏差、横偏差標準偏差などの

運転指標に加え、心拍変動や発汗量などの生体計測および

NASA-TLXによるメンタルワークロードを用いて評価した結
果、映像遅延は操舵操作のばらつきや運転負荷を増加させ

る傾向があり、特に速度が高い条件ではその影響が大きく

なることが示された（図2（a））。次に、高速域における遠隔操
縦の特性を評価する研究 [2]として、高速道路環境を想定し

たDS実験を実施し、80km/hでの遠隔操縦時の運転特性
を評価した。横偏差やその標準偏差、走行速度、合成ジャー

クなどを用いて分析した結果、映像遅延が存在する条件で

はカーブ出入口において横偏差が増大し、車線維持性能が

低下する傾向が確認された。また、主観評価およびメンタル

ワークロードの結果からも、遅延が操縦者の負荷を増大さ

せる可能性が示された（図2（b））。
自動運転バスを対象とした研究 [3]では、バス特有のミラ

ー配置や視界を再現した遠隔操縦席（図1（b））を構築し、車
両位置を視覚的に提示する車線維持支援を提案し、DS実験
の結果から車線維持支援により横偏差が低減することが確

認された。

これまで乗用車やバスの遠隔操縦における運転特性およ

び操縦支援の有効性について検討を行った。今後は、車両

寸法が大きく死角も多いバスを対象として、自動運転バスの
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（b）バスの遠隔操縦環境（a）乗用車の遠隔操縦環境

図1　ドライビングシミュレータを用いた遠隔操縦環境

図2　NASA-TLXによるメンタルワークロードの結果
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