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研究の概要  
本研究は、人の認知・判断の特性と限界を考慮した自動走行システムを設計するための基盤 

理論体系を「工学・法学・心理学の融合問題」と捉えることによって構築するとともに、自動 

運転の普及を想定した新しい法理論を開発し、それを具現化した法制度を提案する。 

研 究 分 野： 社会・安全システム科学 
キ ー ワ ー ド： 自動走行システム、ヒューマンファクター、権限と責任、過失責任、 

レジリエンス 

１． 研究開始当初の背景 

自動運転の実用化研究が推進されているが、
技術開発が先行し、自動運転はどのようなも
のであるべきか、また法制度はどのようなも
のであるべきか等は明らかになっていない。 

 
２．研究の目的 

本研究は、人の認知・判断特性と限界を考慮
した自動走行システムを設計する基盤理論を
構築するとともに、自動運転の普及に向けた
新しい法理論と法制度を提案する。 
 
３．研究の方法 

ヒューマンファクター(HF)、エンジニアリン
グデザイン(ED)、権限と責任(AR)の研究ア
スペクトを設け、各研究アスペクトの達成目
標を次のように定めて研究を進める。 

HF 研究アスペクト: 自動運転がもたらす
ヒューマンファクター課題の抽出と解決法の
検討、自動運転のためのヒューマンマシンイ
ンタフェース（HMI）が満たすべき基本要件
の明確化、想定外事象発生時のレジリエンス
醸成プログラムの開発と評価 

ED 研究アスペクト：自動運転レベルの系
統的発見、自動運転レベルに応じた権限共
有・権限委譲機構の開発と評価、設計想定外
事象下での安全制御機構の開発と評価 

AR 研究アスペクト：自動運転の現行法上
の問題点抽出と法改正の必要性検討、自動運
転における運転者過失とシステム欠陥の定義
に関する新しい法理論の構築 
 
４．これまでの成果 
 
HF研究アスペクトでは、ヒューマンマシ
ンシステムとしての利用者役割のみなら
ず、他の非自動運転車両との関係性、社会
の人々の自動運転車への信頼等、社会シス
テムにおける自動運転車の位置づけ、人の
位置づけのモデルを構築し、自動運転のた
めにHMIが満たすべき基本要件の検討を
行った。また、レベル２の自動運転の運転
者モニタリングとして会話を用いる方式
を提案し、脳波の事象関連電位を用いる運
転者状態評価法の可能性を検討した。さら
に、レジリエンス行動の特性の理論的な検
討を行い、人間のレジリエンス能力を高め
る手法の運転者教育への適用可能性を検
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討した。  
ED 研究アスペクトでは、システムから運転

者への権限委譲が必要な場合に備えた運転者
監視方策と HMI のあり方を検討し、システム
から運転者への権限委譲の要請が行われる前
に運転者が権限委譲要請を予期できるように
する HMI を提案した。これまでに、自動運転
と手動運転の間に shared control を用いた権
限共有モードを設け、安定的に操作権限委譲
を行う手法のみならず、権限共有モード開始
時に制御強度を調整できる手法を開発した。
シミュレータ実験の結果、提案手法によって
権限委譲時の操舵、車両運動安定性向上と、
運転者負担軽減が両立できることを示した。 
ARアスペクトでは、自動運転をめぐる法

的整備の課題につき、道路交通に関する現
行法の規律、事故責任に関する現行法の構
造を検討し、法改正の必要性と論点を抽出
した。特に民法の特別規定と自動車損害賠
償保障法、製造物責任法の構造分析を試み
た。また、レベル３の自動運転が想定して
いる権限委譲のリスク評価を精密に行う
ことにより、2016 年9月に改訂されたSAE 
J3016の自動運転レベル定義には不備があ
ることを数理的に証明した。これは、レベ
ル３の自動運転において、システムが運転
者に「運転を交代せよ」との要請である
RTI（ request to intervene）を発したときに
システムから運転者に権限を委譲する方
式を網羅的に生成し、各方式のもとでの期
待効用（本質は、リスク期待値と同等）を
評価し、リスク期待値を最少化するという
意味で最適な権限委譲方式を導出したと
き、レベル３の自動運転に最適権限委譲方
式を組合せた方策は、もはやレベル３の自
動運転の範疇にはおさまらなくなること
を証明することによって導かれる結論で
ある。さらに、ここでいう「レベル３の自
動運転に最適権限委譲方式を組合せた方
策」は、実は、2014年1月に発行されたSAE 
J3016の旧版におけるレベル４の自動運転
と同一視できることも合わせて証明した。
この結論は、2016 年9月に改訂されたSAE 
J3016を規範として国連において国際標準
が定められようとしている動きに一定の
影響を及ぼすものと考える。  
 
５．今後の計画 
 
HF 研究アスペクトでは、システムが想定し
ていない事象、あるいは運転者が遭遇すると
想定していなかった事象に対してレジリエン
トに行動するための要件、教育・訓練手法、支
援方法を検討する。また、操縦者‐自動運転
車両との関係性において、運転者の有すべき
資質要件を検討する。 

ED 研究アスペクトでは、過年度に提案し
た権限共有モードの有効性をより幅広いシナ

リオにて確認する。また、権限共有モードに
おける自動運転システムに対する人間の信頼
感向上効果についても検討する。 

AR 研究アスペクトでは、運転者モニタリン
グによって「運転者は RTI に適切に対応不可
の可能性が大」と判定された場合にその結果
を権限委譲に反映させるしくみを構築する。 
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