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1. はじめに 

現在、2020 年代中に自動走行システムの開発および

実用化の実現が目標と掲げられている。加えて近頃、

身体能力の低下した高齢者の増加や誤操作による事

故が多く発生している[1]。 

これらのことから、高齢者の移動をサポートする電動

車椅子などのパーソナルモビリティの自動走行化の試

みが多く見られる。しかし、従来の自律型パーソナルモ

ビリティの移動制御の研究は、安全性や効率性に主眼

が置かれたものが多く、搭乗者の快適性を考慮した研

究開発の事例は少ない。そこで本稿では、見通しの悪

い曲がり角において、不可視領域に存在する歩行者と

の衝突予測ストレスを手動操作ではどのように解消を試

みているか解析を行う。これにより、快適性を考慮した

自律型パーソナルモビリティ制御手法の提案を行う。 

2. 挙動依存視認性(BDO)推定指標[2] 

車椅子ロボットの搭乗者が他の移動体と衝突しないこ

とを保証できる領域を衝突予測領域と設定し、その領域

が見えている割合を指標として挙動依存視認性(BDO)

を定義する。衝突予測領域は、他の物体の速度を𝑣と仮

定した時に、車椅子ロボットが現在の速度で停止するま

でにかかる時間𝑡秒後に到着する予定の位置を中心と

して、𝑣𝑡で作られる領域であり、衝突するかもしれない

移動物体が、𝑡秒後にその領域内にいないということを

保障する領域である。よって、この領域を確保すること

によって、搭乗者は発生するストレスを軽減していると考

えることができる。 

BDO を求める過程を図 1 に示す 2.の通路領域の面

積𝑃!と 3.の可視領域の面積𝑆!を用いることで挙動依存

視認性BDO!を求めることができ、式(1)で表すことができ

る。BDO! = 𝑆!/𝑃!  ・・・(1) 

 
図１．BDO の求め方 

3.  手動操作実験データ解析結果 

見通しの悪い曲がり角において、人はどのように電動

車椅子を操作しているのか２５名（一人当たり 2 周）の被

験者の結果から解析を行う。図 2 にはある見通しの悪い

曲がり角における、最低速度の位置を示す。図 3 には

2.で定義した BDO を計算した結果を示す。 

  

図 2.最低速度位置 図 3.全被験者の BDO 

搭乗者は曲がり角付近で速度を落としていることがわ

かる。さらに、図 3 から BDO は常に 60%程度以上となっ

ていることも読み取れる。次に、一人の被験者を例とし

て、速度、BDO、座標の関係を示す。 

  

図 4.速度-BDO の関係 図 5.座標-BDO の関係 

  図 4,5 から人は曲がり角に近づくにつれて BDO が低

下し BDO=60%付近まで低下すると速度を落とし、BDO

の向上を図っていることが読み取れる。 

4. まとめ 

  手動操作時の BDO を考慮した結果、BDO 最小値の

全体平均は 72.4%となっていることが確認できた。このこ

とから BDO を 72.4%以上確保するような制御を行うこと

でストレス軽減が可能であると考えられる。 
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