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研究進捗状況報告書の概要 

 

１ 研究プロジェクト 

学校法人名 同志社 大学名 同志社大学 

研究プロジェクト名 進化適応型自動車運転システム「ドライバ・イン・ザ・ループ」研究拠点形成 

研究観点 研究拠点を形成する研究 

 

２ 研究プロジェクトの目的・意義及び計画の概要 

近年，カメラやレーダなどのセンサを搭載した先進安全運転システムの研究開発が活発で，

ドライバ操作が全く不要な(無人化可能)自動走行研究も登場し，自動車メーカによる革新的

技術の製品化競争が行われている．本研究ではヒトとクルマをセンシングし，運転支援のエ

ージェント技術を確立することで，他の自動走行研究と異なる人間との共存を前提とした進

化適応型自動車運転システム「ドライバ・イン・ザ・ループ」（自動システム（ループ）内に人（ド

ライバ）を組み込む機構）を開発する．ヒトの運転特性と車両の走行環境を動的に把握し，運

転支援のためのソフトウエアエージェントとして人工知能である遺伝的アルゴリズムと機械学

習を利用して運転システムをヒトの特性に適応させる数学的，情報学的な理論を構築し，実

システムの実現を通しての評価が目的である．エージェント技術によりドライバごとの特性(低

下した認知力，判断力，操作力)を補完することで必要最小限の運転支援を行い高齢者生活

の活性化に貢献する．また，ネットワークおよびクラウドの技術を利用し，走行する複数の車

両間で相互に情報交換を行いながら，支援の必要な車両のより安全な運転を実現する． 

 

３ 研究プロジェクトの進捗及び成果の概要 

ヒトのドライバと人工知能であるソフトウエアエージェントの一部として，ステアリングおよびブ

レーキの支援システムを研究開発した．具体的には，ソフトウエアエージェントがドライバとし

てのヒトの不適切な認知的負荷状態を早期に検出する事故予防措置方法，緊急時における

ドライバの操作を学習しヒトが操作するよりも早く制度する手法に関して，エージェントシステ

ムのソフトウエアを開発し，ドライビングシミュレータで評価し有効性を示した．また，走行する

複数の車両間で相互に情報交換の手法の基盤となる情報通信プラットフォームであるダイナ

ミックマップのシステムを開発した．プラットフォーム動作検証のため，京都スマートシティエキ

スポにおいて協調型自動運転に関する実証実験を実施した．その後，総務省の自律型モビ

リティシステム（自動走行・自動制御技術等）の開発・実証に参画し，データ配信機能に関し

て，NTT ドコモに協力して自動運転車両を走行させた．内閣府・各省庁が協力して進める戦

略的イノベーション創造プログラム（SIP）の自動走行システムのプロジェクトに対して，情報

共有の仕様策定に関して積極的に協力を行った．名古屋大学と共同で情報通信プラットフォ

ームを研究開発する企業コンソーシアムを設立し共同研究開発を開始した．研究成果の一

部を国際標準化機構（ISO）において標準化仕様を提案した．研究成果を普及・発展させる

ために，産官学連携および国際標準化を通して，研究拠点を着実に形成している． 
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研究進捗状況報告書 
 

１ 学校法人名  同志社                 ２ 大学名  同志社大学            

 

３ 研究組織名  モビリティ研究センター                      

 

４ プロジェクト所在地  京都府京田辺市多々羅都谷 1-3           

 

５ 研究プロジェクト名 進化適応型自動車運転システム「ドライバ・イン・ザ・ループ」研究拠点形成 

 

６ 研究観点   研究拠点を形成する研究                     

 

７ 研究代表者 
研究代表者名 所属部局名 職名 

佐藤 健哉 理工学研究科 教授 

 

８ プロジェクト参加研究者数  26 名 

 

９ 該当審査区分    理工・情報     生物・医歯     人文・社会  

 

１０ 研究プロジェクトに参加する主な研究者 
研究者名 所属・職名 プロジェクトでの研究課題 プロジェクトでの役割 

Tanev, Ivan 理 工 学 研

究科・教授 

ソフトウエアエージェントの学

習と進化 

高齢者エージェントアー

キテクチャの構築 

片桐 滋 理 工 学 研

究科・教授 

ドライバモデル仮想標本生

成メカニズム 

パターンによるドライバ

エージェント運転状況分

析 

大崎 美穂 理 工 学 研

究科・准教

授 

不均衡時系列データからの

知識発見 

運転状況のモデル化・

分類技術の確立 

橋本 雅文 理 工 学 研

究科・教授 

環境車両認識と車両制御 ディペンダブルセンシン

グ・制御システムの構築 

高橋 和彦 理 工 学 研

究科・教授 

スマートセンシング・制御 センシング・制御システ

ムのインテリジェント化 

横川 隆一 生 命 医 科

学研究科・

教授 

生体・力覚情報に基づく運転

操作 

高齢者ドライバの運転

操作技術の確立 

廣安 知之 生 命 医 科

学研究科・

教授 

ドライビング時における脳機

能情報の取得 

脳機能情報のドライビン

グモデルへの伝達法の

開発 

宿久 洋 文 化 情 報 ヒト生体情報の多次元解析 生体情報の解析法の開
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学研究科・

教授 

のためのデータマイニング手

法の構築 

発 

大江 洋平 生 命 医 科

学部・准教

授 

質量分析によるヒト生体化学

情報の取得と応用 

ヒトからの代謝情報の効

果的測定法・解析法の

提供 

小林 耕太 生 命 医 科

学部・准教

授 

生体情報の脳内処理機構を

モデルとした研究：動物から

ヒトまで 

動物を対象とした実験を

実施、脳活動・化学環境

ビックデータ解析 

佐藤 健哉 理 工 学 研

究科・教授 

センサ情報のストリーム分散

処理 

車両間の効率的情報配

信方式設計 

程 俊 理 工 学 研

究科・教授 

移動体の協調通信に適した

符号理論に関する研究 

高信頼性，高効率通信

システム構築 

岩井 誠人 理 工 学 研

究科・教授 

ITS 無線通信システムの高

信頼化技術 

移動体における高信頼

性無線通信 

波多野 賢治 文 化 情 報

学研究科・

准教授 

大量複雑データの効果的格

納・検索・活用手法 

複雑データの処理技法

構築 

金田 重郎 理 工 学 研

究科・教授 

移動体センサ情報処理技術 センサ情報プラットフォ

ームのシミュレーション

および実地による評価 

（共同研究機関等） 

 
   

武田 一哉 名 古 屋 大

学 大 学 院

情 報 科 学

研究科・教

授 

ドライバモデル最適設計 統計処理手法によるドラ

イバモデルの構築と評

価 

綱島 均 日 本 大 学

生 産 工 学

部・教授 

生体情報に基づく運転操作

時の注意力と心理ストレス評

価 

運転支援システムの評

価手法の確立 

菅沼 直樹 金 沢 大 学

理 工 研 究

域・講師 

周辺環境認識・自動運転支

援システム 

市街地における自動運

転支援技術の確立と実

証実験 

杉本 昌弘 慶 應 大 学

先 端 生 命

科 学 研 究

所・特任准

教授 

ドライビング時における代謝

情報の取得 

メタボローム解析 

高田 広章 名 古 屋 大

学 組 込 み

システム研

高信頼性車載組込みソフト

ウエアの最適設計 

車載組込みシステムの

設計と実装 
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究 セ ン タ

ー ・ セ ン タ

ー長 

塚田 学  
協調型 ITS ネットワークアー

キテクチャ 

移動体通信ネットワーク

の国際標準化検討 

 

＜研究者の変更状況（研究代表者を含む）＞ 

旧 
ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄでの研究課題 所属・職名 研究者氏名 プロジェクトでの役割 

協調型 ITS ネットワーク

アーキテクチャ 

フランス国立情報

学自動制御研究

所・研究員 

Noguchi, Satoru 
移動体通信ネットワーク

の国際標準化検討 

（変更の時期：平成 26 年 7 月 1 日） 

 

 

新 
変更前の所属・職名 変更（就任）後の所属・職名 研究者氏名 プロジェクトでの役割 

 
東京大学大学院情報理工

学系研究科・特任助教 
塚田 学 

移動体通信ネットワー

クの国際標準化検討 

 

旧 
ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄでの研究課題 所属・職名 研究者氏名 プロジェクトでの役割 

    

（変更の時期：平成 26 年 7 月 1 日） 

 

 

新 
変更前の所属・職名 変更（就任）後の所属・職名 研究者氏名 プロジェクトでの役割 

 
同志社大学理工学研究科・

教授 
金田 重郎 

センサ情報プラットフ

ォームのシミュレーシ

ョンおよび実地による

評価 

 

旧 
ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄでの研究課題 所属・職名 研究者氏名 プロジェクトでの役割 

    

（変更の時期：平成 27 年 4 月 1 日） 

 

 

新 
変更前の所属・職名 変更（就任）後の所属・職名 研究者氏名 プロジェクトでの役割 

 
株式会社デンソー基礎研究

所 
蜂須賀 啓介 

自動車運転時を想定

した刺激画像の生成 
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株式会社デンソー基礎研究

所 
奥野 英一 

自動車運転時を想定

した刺激画像の生成 

 

旧 
ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄでの研究課題 所属・職名 研究者氏名 プロジェクトでの役割 

    

（変更の時期：平成 28 年 2 月 1 日） 

 

 

新 
変更前の所属・職名 変更（就任）後の所属・職名 研究者氏名 プロジェクトでの役割 

同志社大学理工学

研究科・助手 

岐阜大学工学部電気電子・

情報工学科情報コース・助

教 

路 姍 
高信頼低遅延符号化

方式の研究 

 

旧 
ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄでの研究課題 所属・職名 研究者氏名 プロジェクトでの役割 

    

（変更の時期：平成 28 年 8 月 1 日） 

 

 

新 

変更前の所属・職名 変更（就任）後の所属・職名 研究者氏名 プロジェクトでの役割 

 

公立大学法人和歌山県立

医科大学臨床研究センタ

ー・助教 

谷岡 健資 
新しいクラスタリング

手法の解析 

 

旧 
ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄでの研究課題 所属・職名 研究者氏名 プロジェクトでの役割 

    

（変更の時期：平成 28 年 10 月 1 日） 

 

 

新 

変更前の所属・職名 変更（就任）後の所属・職名 研究者氏名 プロジェクトでの役割 

 生命医科学部・助教 日和 悟 
fMRI による脳機能イメ

ージング処理 
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１１ 研究進捗状況（※ ５枚以内で作成） 

（１）研究プロジェクトの目的・意義及び計画の概要 

【目的・意義】 

近年，カメラやレーダなどのセンサを搭載した先進安全運転システムの研究開発が活発

で，ドライバ操作が全く不要な(無人化可能)自動走行研究も登場し，自動車メーカによる革新

的技術の製品化競争が行われている．本研究ではヒトとクルマをセンシングし，運転支援の

エージェント技術を確立することで，他の自動走行研究と異なる人間との共存を前提とした進

化適応型自動車運転システム「ドライバ・イン・ザ・ループ」（自動システム（ループ）内に人（ド

ライバ）を組み込む機構）を開発する．ヒトの運転特性と車両の走行環境を動的に把握し，運

転支援のための人工知能であるソフトウエアエージェントとして遺伝的アルゴリズムと機械学

習を利用して運転システムをヒトの特性に適応させる数学的，情報学的な理論を構築し，実

システムの実現を通して，研究拠点を形成する．また，海外研究機関との連携，研究期間を

通じてアルゴリズム開発やデータ処理プラットフォーム構築に関しての若手研究者を育成す

るとともに研究内容を大学院教育プログラムに反映することで，同分野の応用技術を継続的

に推進する研究基盤を構築し，期間終了後も同志社大学を拠点とし国内外の研究機関等と

の技術・人材交流と応用技術の成果創出を目指す． 

これまで同志社大学モビリティ研究センターでは，歩行者や自転車も含む車両周辺環境の

センシング，機能の一部が故障しても継続処理可能が走行アルゴリズム，複数車両と道路イ

ンフラの情報交換を通した安全運転のためのネットワークシステム，移動体通信のための効

率的符号化や秘匿性アルゴリズムに関する研究で多くの成果を上げてきた．また，知的交通

システム（ITS）のネットワークに関する国際標準化にも貢献してきた実績がある．これらに，

周辺状況の認知，判断，操作の遅延問題に対して，物理モデルを使って将来の値を予測す

る進化型エージェントアルゴリズムで実績のある関係論的システムデザイン研究センターの

研究，化学・脳科学・認知科学を融合しヒトを解析する機構を構築してきた生命医科学研究

科の研究を融合することで，現在，多方面で行われている無人化可能な自動走行の研究よ

りもさらにチャレンジングなテーマとなるヒト（ドライバ）の動的特性をシステム内に取り込んだ

モデルの構築を通して，クルマがヒトに適応し，さらに他の車両や道路インフラと連携協調す

る実システムを開発し評価を行う．特に，高齢者ドライバ個々の特徴の数値化を通してドライ

バの特性を解明し，これと自動走行アルゴリズムのデータを車両周辺環境の状況に応じて運

転システムをヒトの特性に適応させる数学的，情報学的な理論を構築し，歩行者や自転車，

他車両や障害物などの車両周辺環境のセンシングによる車両状態の危険性評価を通して車

両をリアルタイムに制御することが本研究の独自性，先進性である． 

この技術を実現するため，高齢者ドライバを動的にセンシングし，ドライバごとの特性や嗜

好に応じた遺伝的アルゴリズムに基づくモデルの確立，より高い安全性を実現するために従

来以上に車両周辺状況を他車両や路側機と協調してセンシングし，雑踏環境の中でも正確

に動作が予測可能なアルゴリズムの開発，高齢者の運転行動モデル構築のために，ヒト生

体情報のより高度な多次元解析，センシング情報をネットワークで接続された各車両やデー

タセンタで高速に分散処理する必要があり効率的で安全性の高い通信ネットワークおよびセ

ンサ処理のための情報通信プラットフォームの開発を実施する．これらの研究成果の有機的

統合と発展の相乗効果により目的を達成し，ドライバの運転する楽しみを奪うことなく高齢者

の活性化を実現する安全で快適な自動車運転システムが実現できる．さらに，高齢者のみな

らず女性や若年層を含む一般ドライバの交通事故削減につながる．自動車の運転により高

齢者が安心して運転できることで外出や遠出が活発となり，公共交通が普及していない地方

都市において社会の活性化が可能となる．加えて，若年層の運転者数減少にともなう自動車

販売台数減少が問題となっているが，高齢者の自動車保持数増加により，産業にも好影響
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を与えることができる． 

ヒトをセンシングしサポートするエージェント技術の確立で，移動を補助する自動車のみな

らず，将来の介護ロボットなど生活全般を補助するために人間との共存を前提としたロボティ

クスにおける技術分野の発展にも寄与できる．エージェント技術によりドライバごとの特性(低

下した認知力，判断力，操作力)を補完することで必要最小限の運転支援を行い高齢者生活

の活性化に貢献する． 

【計画の概要】 

本研究は既存のモビリティ研究センター，関係論的システムデザイン研究センターおよび

生命医科学研究科の研究力を活かした連携しつつ，企業や研究機関と情報交換をしながら

進める．1 年目(基礎データ収集)：ドライビングシミュレータを利用し，高齢者ドライバの特性デ

ータ収集，小型実験用車両（マイクロ EV）による車両環境センシング・制御の要求事項を明

確化／2 年目(システム設計)：エージェントアルゴリズム，車両環境・生体センシング処理，情

報通信プラットフォームを連携シミュレータ上で動作確認／3 年目(実環境実験)：学内駐車場

限定エリアで車両走行，実処理に係る計算コストと通信帯域を考慮した実環境連携実験の実

施／4 年目(システム改善)：連携実験における問題点を改善／5 年目(総合実験・評価)：近隣

の自動車教習所での車両走行と，シミュレータによる他車両模擬の連携，複数車両における

統合評価を実施．中間年度(平成 28 年度)と最終年度(平成 30 年度)にプロジェクトの成果を

発信し，5 ヵ年で実質的な研究拠点を形成する． 

 

（２）研究組織 

本プロジェクトは，(1)ソフトウエアによるエージェントアーキテクチャ(エージェント Gr），(2)車

両センシング・コントロール（車両 Gr)，(3) ヒト生体情報多次元解析（生体 Gr)，(4)センサ情報

通信プラットフォーム（情報通信 Gr)の 4 テーマの研究体制を構成する．研究代表者らは情報

工学，ロボティクス，医学分野の学内外研究機関との連携実績も多く，これらのグローバルな

連携関係を積極活用し，運転支援技術分野での新たな成果創出を目指す．生体工学，脳科

学からなるヒト生体情報の解析研究をモビリティ分野に取入れることにより，特徴的な新規の

自動車運転システム「ドライバ・イン・ザ・ループ」を実現する．また，自動車組込みシステム研

究で著名な名古屋大学組込みシステム研究センター，車両システム試作開発を手がける

ZMP 社等と連携し，高齢者運転支援システムの具体的な成果創出を目指す．研究担当副学

長の監理の下、外部有識者を含めた自己評価委員を設置し，進捗・運営を点検しながら進め

る．(別紙 1 参照） 

本研究は，ヒト生体情報の解析技術を駆使し，ヒト(特に高齢者)の運転特性を把握し，ソフ

トウエアエージェントとして遺伝的アルゴリズム・機械学習を利用して運転システムをソフトウ

エア的に進化させながら最適解に近づけるという融合分野研究である．大学が優先的に予

算措置と研究場所確保を行い，ヒト・システム融合研究をいち早く社会還元するモデルとし

て，研究基盤と実績を積んできた同志社大学のモビリティ研究との融合を戦略的に推進し，

成果創出の基盤形成を狙うものである．大学が配備する URA 制度も利用し，企業との共同

研究や学外資金等の獲得を通して，さらなる大規模な研究拠点形成を目指す． 

 

（３）研究施設・設備等 

 LiDAR 全方位イメージングユニット： 実証実験用マイクロ EV への車載センサならびに環

境インフラセンサとして使用するレーザレーダセンサ 

 ウェアラブル光トポグラフィ： 評価実験において運転支援時のドライバ心理物理情報を

得るための簡易型脳活動計測装置 
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 生体情報計測用ドライビングシミュレータ： 運転中のヒト生体情報計測のための装置 

 ドライビングシミュレータ： 複数車両システム連携のための 2 台目のシミュレータ 

 

（４）進捗状況・研究成果等 ※下記、１３及び１４に対応する成果には下線及び＊を付すこと。 

＜現在までの進捗状況及び達成度＞ 

ヒトのドライバと人工知能であるソフトウエアエージェントの一部として，ステアリングおよび

ブレーキの支援システムを研究開発した．具体的な内容を次に示す．ハンドル操作における

揺動に基づく車両動作の異常を検出する制御理論に基づき，ソフトウエアエージェントがドラ

イバとしてのヒトの不適切な認知的負荷状態を早期に検出する事故予防措置方法を開発し

た＊．確率共鳴の原理に基づき，高齢者ドライバの衰えた触覚を改善するため，ブレーキペ

ダル等のペダルに装着して用いる振動パッドを開発した＊．高齢者ドライバをモニタリングす

るエージェントの一部として，ブレーキ・アシスタント・システムを開発した＊．システムは，緊

急時におけるアクセル・ペダルの復帰パターンの学習を通して，ヒューマン・ドライバよりも早く

制動を開始し，時速 72km で走る車両に対して 5m～8m に及ぶ制動距離の短縮を達成した

＊．モニタリング・エージェントなどのセンシング能力の向上を目指し，時系列パターンのクラ

ス予測やカーネル写像を伴うクラス予測における大幾何マージン最小分類誤り学習法の有

効性を調査し，種々の予測課題においてその基本的有効性を示した＊．ドライバエージェント

などの環境適応力の向上を目指し，モジュール構造をもつ深層ニューラルネットワークと隠れ

マルコフモデルとからなるハイブリッド型クラス予測器を開発し，大規模な時系列クラス予測

課題を通してその有用性を明らかにした＊．運転支援において，ドライバの運転の意図を事

前に予測することができれば，より適切な支援が可能となり，深層学習に基づき高速道路に

おける車線変更の予測実験を行い，性能向上を確認した＊． 

高齢者ドライバの状況および行動を正確に把握するため，脳科学，認知科学などからの計

測に基づく新しい生体情報解析技術が必要となる．そのため，生体情報のデータをドライバイ

ンザループの制御システムに取り入れるシステムを構築した＊．このシステムは，脈拍計測

から運転者状態を判別し，通信によりドライバインザループの制御システムに情報をフィーバ

ックし，特に，自動運転車における課題とされる自動運転と手動運転の切り替え時の評価に

ついても検討した＊．運転者が極度のリラックス状態、緊張状態にあると切り替え時に運転

に支障をもたらし事故に繋がる可能性がある．ドライバが自動運転に恐怖やストレスを感じた

ときに手動運転へと切り替える基準を評価した＊．緊張判定は，脈拍を事前に計測し，運転

加速時に緊張しているかを低周波成分/高周波成分の緊張指標を用いて確認し，運転時に

問題が生じたときに，一定速度運転時よりも大きい緊張指標を示すとともに，この状態を察知

したときに，自動運転から手動運転に切り替えるシステムが構築でき，ドライビングシミュレー

タで動作を確認し検証を行った＊． 

一般に高齢者ドライバの操作の遅れ支援のためには，通常のドライバ向けの安全運転支

援より，より広範囲の走行環境を認識し，安全性を確保する必要があるが，そのために複数

車両が連携しながらそれぞれの走行環境認識のためのセンサ情報を高精度で交換する必

要がある．マルチレイヤレーザスキャナを搭載した複数台の移動ロボットにより歩行者や自

動車等の移動物体を追跡する方法を提案し，有効性を検証した＊．また，走行する複数の車

両間で相互に情報交換の手法の基盤となる情報通信プラットフォームであるダイナミックマッ

プのシステムを開発した＊．広範囲に存在する多くの車両のセンサデータを総合に共有し処

理を行い個々の車両を制御するためには，通常のリレーショナルデータベースを利用して計

算していては遅延が大きく車両の安全性を確保できないため，モバイルエッジコンピューティ

ング技術をにより分散し，かつ，センサデータをストリーム処理することで高速性能を達成し
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た＊． 

これらの研究結果を実車両に適応させるプラットフォーム動作検証のため，京都スマートシ

ティエキスポにおいて協調型自動運転に関する実証実験を実施した＊．その後，総務省の自

律型モビリティシステム（自動走行・自動制御技術等）の開発・実証に参画し，データ配信機

能に関して，NTT ドコモに協力して自動運転車両を走行させた．内閣府・各省庁が協力して

進める戦略的イノベーション創造プログラム（SIP）の自動走行システムのプロジェクトに対し

て，情報共有の仕様策定に関して積極的に協力を行った．名古屋大学と共同で情報通信プ

ラットフォームを研究開発する企業コンソーシアムを設立し共同研究開発を開始した．研究成

果の一部を国際標準化機構（ISO）において標準化仕様を提案した＊． 

研究成果を普及・発展させるために，産官学連携および国際標準化を通して，研究拠点を

着実に形成している． 

 

＜特に優れた研究成果＞ 

自動運転に基づく車両制御を実現するドライビングシミュレータを実装し，ハンドル操作に

おける揺動の自動検出手法，および，緊急時における車両制動支援手法の評価検証を行

い，有効性を検証した．高齢者ドライバをモニタリングする際のセンシング能力の向上を目指

し，時系列パターンのクラス予測やカーネル写像を伴うクラス予測における大幾何マージン

最小分類誤り学習法の有効性を調査し，予測課題においてその基本的有効性を示した． 

 広範囲の走行環境認識のために，複数車両のセンサ情報を送信するためのネットワークア

ーキテクチャを構築し，それぞれのセンサ情報を取得し融合するためのアルゴリズムを開発

した．高速化のための処理をストリーム化して分散処理するためのプラットフォームを構築し

実証実験を通して有効性を確認した．データ伝送手法に関して国際標準化提案を実施すると

ともに，データの分散処理は総務省のプロジェクトに適応するとともに，今後の産業界への貢

献のために企業コンソーシアムを立ち上げ実用化を目指している． 

 

＜問題点とその克服方法＞ 

 高齢者ドライバの状況および動作を高精度にセンシングするため，新たな人工知能の手法

として，深層ニューラルネットワークと隠れマルコフモデルのハイブリッド型クラス予測器を開

発することで実現した． 

 広範囲の走行環境データを収集し高速低遅延での処理を達成するため，通常のリレーショ

ナルデータベースではなくセンサデータと地図データを併用して処理可能なストリームデータ

管理システムを開発しモバイルエッジコンピューティング技術により分散して処理を行うことで

達成した． 

 

＜研究成果の副次的効果（実用化や特許の申請など研究成果の活用の見通しを含む。）＞ 

 公開特許 車両運転支援システム 特開 2016-149100 2016/8. 

 出願特許 ドライバーの触覚改善方法および振動パッド 特願 2016-018747 2016/2 

 出願特許 不適切な認知的負荷の推定方法、ドライバーの注意喚起方法および警告装

置 特願 2016-058245 

 出願特許 ドライバーの注意力低下推定装置および方法 特願 2016-094443 

 国際標準 ISO/DIS 24102-6 Intelligent transport systems - ITS station management - 

Part 6: Path and flow management 

 

＜今後の研究方針＞ 

 本研究は，(1)エージェントアーキテクチャ，(2)センシング制御，(3)ヒト生体情報，(4)センサ
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情報通信，これら 4 テーマに関して，これまでは，(2)センシング制御と(4)センサ情報通信の 2

テーマを連携させ協調センサ情報処理プラットフォームの構築し実証実験を実施してきてお

り，(1)エージェントアーキテクチャと(3)ヒト生体情報の 2 テーマを連携させ生体情報を利用し

たエージェントによるドライビングシミュレータの実験を実施してきた．今後はこれら2テーマ×

2 テーマの連携を計り，最終的にドライバ・イン・ザ・ループとしてのシステムを構築し，評価を

実施する． 

 また，企業コンソーシアムを設立し本研究内容を産業界と連携して開発したデータ処理のた

めのダイナミックマップに関するソフトウエアプラットフォームは完成後にオープンソースとして

公開していく予定である． 

 

＜今後期待される研究成果＞ 

 カメラやレーダなどのセンサを車両に搭載し安全運転支援システムが広く普及し始め，加え

て，より高度なセンサ技術を利用し高速で高精度な計算を行うことで，Google カーに代表され

るように，ドライバの操作が全く不要な無人でも走行できる自動運転の研究も活発に行われ

ている．また，高齢化社会および地方の過疎化の状況がある現在においては，高齢者による

運転事故が増加傾向にある一方で，高齢者が活発に活動できるような安全・安心で，環境に

も優しく，快適に移動できる手段が求められるようになってきた．ドライバであるヒト生体情報

の解析技術を駆使し，ヒトの運転特性を把握し，人工知能としての遺伝的アルゴリズム・機械

学習をソフトウエアエージェントとして利用して運転システムをソフトウエア的に進化させなが

ら最適解に近づけ，周辺車両がセンシングした環境認識状況を相互に交換しながら，ヒトと車

両の挙動の将来の状態を予測することで，高齢者がより安全に車両を制御でき，過疎化して

いく地方都市の活性化が期待される． 

また，現在，世界的に自動運転の研究開発が活発に行われる中，日本では特に 2020 年

の東京オリンピック・パラリンピックに向けて関連技術の研究開発が進められており，内閣府

が中心となって進める戦略的イノベーション創造プログラム（SIP）の自動走行システムにおけ

るダイナミックマップの研究にも積極的に関与していき，各企業が独自で開発する部分を標

準化として連携することで，最終的には日本の自動車関連産業の発展に貢献することができ

る． 

 

＜自己評価の実施結果及び対応状況＞ 

 4 グループそれぞれが主催して年間 4 回の部門研究会および全体としての年 2 回のシンポ

ジウムで相互に意見交換し問題点を指摘し，この問題点を解決することで課題のフィードバッ

クを実施し，研究開発を行ってきた． 

 

＜外部（第三者）評価の実施結果及び対応状況＞ 

ITS（知的交通システム）および自動運転関連分野で著名な東京大学先進モビリティ研究

センターの須田義弘センター長・教授および日本大学生産工学部の景山一郎教授に外部評

価委員を依頼し，本研究メンバー以外の学内委員を含む外部評価委員会を設置した．外部

評価委員会メンバーには，部門研究会予稿集およびシンポジウム予稿集，年度末報告書を

送付し，また，各年度末に開催した合計３回の研究成果報告会に参加頂きの研究実施状況

を報告した．報告会での質疑応答，および，成果報告会直後の評価委員会でコメントを頂き，

その内容に対して具体的対応策を立案し実施した． 
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１２ キーワード（当該研究内容をよく表していると思われるものを８項目以内で記載してくださ

い。） 

（１） 安全運転支援         （２） 自動運転            （３） 人工知能           

（４） 生体情報            （５） センシング           （６） 移動体通信          

（７） ダイナミックマップ       （８） ドライビングシミュレータ   

 

１３ 研究発表の状況（研究論文等公表状況。印刷中も含む。） 

上記、１１(４)に記載した研究成果に対応するものには＊を付すこと。 
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19. 佐藤 健哉, [招待講演] 車々間・路車間通信を利用した協調 ITS の現状と今後, WIDE 研

究会, 2014/9. 
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22. 佐藤 健哉, [招待講演] 協調型自動運転のためのセンサデータ処理機構, 自動車技術
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＜研究成果の公開状況＞（上記以外） 

シンポジウム・学会等の実施状況、インターネットでの公開状況等 
ホームページで公開している場合には、URL を記載してください。 

＜既に実施しているもの＞ 

 同志社大学モビリティ研究センター 第 1 回～第 6 回シンポジウム，第 1 回～第 11 回部

門研究会 http://mrc.doshisha.ac.jp/files/activity_index.php 

 京都スマートシティエキスポ 2015 http://mrc.doshisha.ac.jp/files/news_150528.html 

 自動的な車両制御技術のドライブ・シミュレータにおける実装状況公開 （YouTube） 

https://www.youtube.com/watch?v=Tl73a96e27U 

 ハンドル操作における揺動の自動検出手法のドライブ・シミュレータにおける実装状況公

開 （YouTube） https://www.youtube.com/watch?v=tOuvPr2KTSo 

 緊急時制動支援技術のドライブ・シミュレータにおける実装状況公開 （YouTube） 

https://www.youtube.com/watch?v=Iif46Yqyk1A 

 ヒト生体センシングに必要となる非侵襲脳機能イメージング装置利用の講習会を一般研

究者向けに実施 

http://mrc.doshisha.ac.jp/files/news_150517.html 

 

＜これから実施する予定のもの＞ 

 引き続き，研究センターの年 2 回のシンポジウム，年 4 回の部門研究会による研究成果

の情報発信 

 ITS シンポジウム 2018 の主催 （於 同志社大学）  

http://www.its-jp.org/event/its_symposium/ 

 内閣府主催国際会議 SIP-adus workshop2018 の共催 （於 同志社大学） 

http://www.sip-adus.jp/evt/workshop2016/ 

 

 １４ その他の研究成果等 
「１２ 研究発表の状況」で記述した論文、学会発表等以外の研究成果及び企業との連携実績があれば具体的

に記入してください。 また、上記１１(４)に記載した研究成果に対応するものには＊を付してください。 

 *国際標準 ISO/DIS 24102-6 Intelligent transport systems - ITS station management - 

Part 6: Path and flow management 策定 

 *京都スマートシティエキスポ 2015 にておいて，自動運転車両に通信機能を搭載し，路

側のセンサ情報も共有したダイナミックマップの実証実験を実施 

http://mrc.doshisha.ac.jp/files/activity_index.php
http://mrc.doshisha.ac.jp/files/news_150528.html
https://www.youtube.com/watch?v=Tl73a96e27U
https://www.youtube.com/watch?v=tOuvPr2KTSo
https://www.youtube.com/watch?v=Iif46Yqyk1A
http://mrc.doshisha.ac.jp/files/news_150517.html
http://www.its-jp.org/event/its_symposium/
http://www.sip-adus.jp/evt/workshop2016/
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 *トヨタ IT 開発センターと自動運転における通信ニーズに関する実験評価に関しての共

同研究を実施 

 *近藤自動車工業とのけいはんな学研都市における EV 先端技術の研究促進および実

用化に関する共同研究を実施 

 *（京都市）京都未来交通イノベーション研究機構に係る研究助成として，京都における

交通弱者（VRU）の移動安全性向上の検討に関する研究を実施 

 住友電気工業と車両周辺検知センサーとダイナミックマップ将来のセキュリティ技術に関

する共同研究を実施 

 *名古屋大学と共同でダイナミックマップ研究開発（DM2.0）コンソーシアムを設立し，富士

通，パナソニック，ヤマハ，アイシンなどと共同研究開発を実施 

 *平成 28 年度総務省自律型モビリティシステム（自動走行・自動制御技術等）の開発・実

証における高度地図データベースの高効率なリアルタイム更新・配信技術の開発におい

て，NTT ドコモに協力して自動走行システムの実証実験を実施 

 

 

１５ 「選定時」に付された留意事項とそれへの対応 

＜「選定時」に付された留意事項＞ 

 ４テーマの具体的な連携性が乏しく、外部（産業）との連携が必要であると思われる。こ

の 2 点に留意すること。 

 

＜「選定時」に付された留意事項への対応＞ 

 ４テーマの連携性：(1)エージェントアーキテクチャ，(2)センシング制御，(3)ヒト生体情報，

(4)センサ情報通信，これら 4 テーマに関して，これまでは，(2)センシング制御と(4)センサ

情報通信の 2 テーマを連携させ協調センサ情報処理プラットフォームの構築，(1)エージ

ェントアーキテクチャと(3)ヒト生体情報の 2 テーマを連携させ生体情報を利用したエージ

ェントによるドライビングシミュレータの実験を実施してきた．今後はこれら 2 テーマ×2 テ

ーマの連携を計り，最終的にドライバ・イン・ザ・ループとしてのシステムを構築し，評価を

実施する． 

 外部（産業）との連携：企業との共同研究として，研究成果の一部を京都スマートシティエ

キスポ 2015 において協調型自動運転の情報通信プラットフォームに関する実証実験を

実施した．その後，総務省の自律型モビリティシステム（自動走行・自動制御技術等）の

開発・実証に参画し，情報通信プラットフォームを通して周辺車両情報や周辺歩行者な

どの動的情報や基盤地図の配信機能に関して，NTT ドコモに協力して自動運転車両を

走行させた．内閣府・各省庁が協力して進める戦略的イノベーション創造プログラム

（SIP）の自動走行システムのプロジェクトに対して，情報共有に関して積極的に協力を行

っている．2016 年秋より，同志社大学と名古屋大学で情報通信プラットフォームを研究開

発する企業コンソーシアムを設立し，富士通，パナソニック，ヤマハ，アイシン，パイオニ

ア，住友電工などと共同研究開発を実施している．研究成果の一部を国際標準化機構

（ISO）ITS 専門委員会（TC204）において国際標準化を提案している．このように，研究成

果をさらに発展させるために，複数の企業と積極的に連携し，国際標準化も目指し，産

業への貢献を行っている． 
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１８　研究費の支出状況研究費の支出状況 （千円）
  平成 年度 テーマ1年　　　度 26

（研究設備）

整備年度

H26

研究支援推進経費
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人件費支出
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1,609

（研究装置）

稼働時間数装置・設備の名称 台　　数型　　番

《装置・設備》　（私学助成を受けていないものは、主なもののみを記載してください。）

WOT-220-22P 1式 5,400300

12,127
720

19,656

3,331
H26 1式 480

AR-HDL-32e 1式 960
HDL-64e-S3

20,000 12,339
H26

ドライビングシミュレータ H27 1式 480 18,384 12,256

学会参加研究成果発表のための出張旅費

主　　な　　内　　容

教　　　　育　　　　研　　　　究　　　　経　　　　費　　　　支　　　　出

研究に必要な実験材料

支　出　額

文具雑品費

2,604

研究旅費 183

計

計

276

276

0

設 備 関 係 支 出（１個又は１組の価格が５００万円未満のもの）
GP3Desktop EyeTrancker with Gazepoint Analysis

研　　　究　　　ス　　　タ　　　ッ　　　フ　　　関　　　係　　　支　　　出

ポスト・ドクター

64
64
64

時給1000円　年間時間数　64時間

276

教研機器 276

私学助成

私学助成

私学助成
私学助成

積　　算　　内　　訳

アルバイト人件費

補助主体

研究に必要な機器備品、学会参加費等

実人数　２人

ア　　　ル　　　バ　　　イ　　　ト　　　関　　　係　　　支　　　出

64

2,604
備品費機、会費等 1,609

0



（様式1）

法人番号 261010
プロジェクト番号 S1411030

（千円）
  平成 年度 テーマ2

（千円）
  平成 年度 テーマ3

年　　　度 26

小  科  目 支　出　額
積　　算　　内　　訳

主　な　使　途 金　　額 主　　な　　内　　容

教　　　　育　　　　研　　　　究　　　　経　　　　費　　　　支　　　　出

消　耗　品　費 1,443 薬品材料費、文具雑品費 1,443 研究に必要な実験材料

光　熱　水　費
通信運搬費
印刷製本費
旅費交通費 806 研究旅費 806 学会参加研究成果発表のための出張旅費

報酬・委託料
（　その他　） 531 備品費機、ソフト、会費等 531 研究に必要な機器備品、ソフトウェア、学会参加費等

計 2,780 2,780

ア　　　ル　　　バ　　　イ　　　ト　　　関　　　係　　　支　　　出

人件費支出
（兼務職員）

教育研究経費支出 640 アルバイト人件費 640 時給880円　年間時間数　508時間　実人数9人
計 640 640 時給890円　年間時間数　217時間　実人数6人

設 備 関 係 支 出（１個又は１組の価格が５００万円未満のもの）

教育研究用機器備品

図　　　　書
計 0 0

研　　　究　　　ス　　　タ　　　ッ　　　フ　　　関　　　係　　　支　　　出

リサーチ・アシスタント

ポスト・ドクター

研究支援推進経費

計 0 0

年　　　度 26

小  科  目 支　出　額
積　　算　　内　　訳

主　な　使　途 金　　額 主　　な　　内　　容

教　　　　育　　　　研　　　　究　　　　経　　　　費　　　　支　　　　出

消　耗　品　費 725 薬品材料費、文具雑品費 725 研究に必要な薬品、実験材料

光　熱　水　費
通信運搬費
印刷製本費
旅費交通費 2,448 研究旅費、交通費 2,448 学会参加研究成果発表のための出張旅費

報酬・委託料
（　その他　） 372 ソフト、会費 372 研究に必要なソフトウェア、学会参加費

計 3,545 3,545

ア　　　ル　　　バ　　　イ　　　ト　　　関　　　係　　　支　　　出

人件費支出
（兼務職員）

教育研究経費支出
計 0 0

設 備 関 係 支 出（１個又は１組の価格が５００万円未満のもの）

教育研究用機器備品 227 教研機器 227 動物実験用体温コントロールシステム

図　　　　書
計 227 227

研　　　究　　　ス　　　タ　　　ッ　　　フ　　　関　　　係　　　支　　　出

リサーチ・アシスタント

ポスト・ドクター

研究支援推進経費

計 0 0



（様式1）

法人番号 261010
プロジェクト番号 S1411030

（千円）
  平成 年度 テーマ4

（千円）
  平成 年度 テーマ1

年　　　度 26

小  科  目 支　出　額
積　　算　　内　　訳

主　な　使　途 金　　額 主　　な　　内　　容

教　　　　育　　　　研　　　　究　　　　経　　　　費　　　　支　　　　出

消　耗　品　費 214 薬品材料費、文具雑品費 214 研究に必要な薬品、実験材料

光　熱　水　費
通信運搬費 29 郵便料 29 予稿集郵送

印刷製本費 288 印刷製本費 288 予稿集印刷

旅費交通費 1,458 研究旅費、交通費 1,458 学会参加研究成果発表のための出張旅費

報酬・委託料 408 謝礼 408 講演講師謝礼、専門的知識供与謝礼

（　その他　） 3,368 備品費機、ソフト、賃借料等 3,368 研究に必要な機器備品、ソフトウェア、サーバー利用料等

計 5,765 5,765

ア　　　ル　　　バ　　　イ　　　ト　　　関　　　係　　　支　　　出

人件費支出 479 アルバイト人件費 479 時給　890円，年間時間数463時間
（兼務職員） 実人数　1人

教育研究経費支出 171 アルバイト人件費 171 時給880円　年間時間数　508時間　実人数9人
計 650 650 時給890円　年間時間数　217時間　実人数6人

設 備 関 係 支 出（１個又は１組の価格が５００万円未満のもの）

教育研究用機器備品 606 教研機器 368 スズキ　タウンカートセニアカー TC1A4Z2S
教研機器 238 NAS HDL-XR2U16TW

計 606 606

研　　　究　　　ス　　　タ　　　ッ　　　フ　　　関　　　係　　　支　　　出

リサーチ・アシスタント 480 480 学内2人
ポスト・ドクター

研究支援推進経費

計 480 480

年　　　度 27

小  科  目 支　出　額
積　　算　　内　　訳

主　な　使　途 金　　額 主　　な　　内　　容

教　　　　育　　　　研　　　　究　　　　経　　　　費　　　　支　　　　出

消　耗　品　費 568 文具雑品費 568 研究に必要な実験材料

光　熱　水　費
通信運搬費
印刷製本費
旅費交通費 581 研究旅費 581 学会参加研究成果発表のための出張旅費

報酬・委託料
（　その他　） 695 備品費機、会費等 695 研究に必要な機器備品、学会参加費など

計 1,844 1,844

ア　　　ル　　　バ　　　イ　　　ト　　　関　　　係　　　支　　　出

人件費支出
（兼務職員）

教育研究経費支出
計 0 0

設 備 関 係 支 出（１個又は１組の価格が５００万円未満のもの）

教育研究用機器備品 757 757 MacBook iMac 2台

図　　　　書
計 757 757

研究支援推進経費

研　　　究　　　ス　　　タ　　　ッ　　　フ　　　関　　　係　　　支　　　出

リサーチ・アシスタント

計 0 0

ポスト・ドクター



（様式1）

法人番号 261010
プロジェクト番号 S1411030

（千円）
  平成 年度 テーマ2

（千円）
  平成 年度 テーマ3

年　　　度 27

小  科  目 支　出　額
積　　算　　内　　訳

主　な　使　途 金　　額 主　　な　　内　　容

教　　　　育　　　　研　　　　究　　　　経　　　　費　　　　支　　　　出

消　耗　品　費 831 薬品材料費、文具雑品費 831 研究に必要な薬品、実験材料

光　熱　水　費
通信運搬費
印刷製本費
旅費交通費 515 研究旅費 515 学会参加研究成果発表のための出張旅費

報酬・委託料
（　その他　） 905 備品費機、ソフト、会費等 905 研究に必要な機器備品、ソフトウェア、学会参加費等

計 2,251 2,251

ア　　　ル　　　バ　　　イ　　　ト　　　関　　　係　　　支　　　出

人件費支出
（兼務職員）

教育研究経費支出 499 アルバイト人件費 499 時給890円　年間時間数184時間　実人数1人
計 499 499 時給900円　年間時間数373時間　実人数2人

設 備 関 係 支 出（１個又は１組の価格が５００万円未満のもの）

教育研究用機器備品 297 教研機器 297 Let's note SZ5 CF-SZ5ZFMQR Panasonic

計 297 297

研　　　究　　　ス　　　タ　　　ッ　　　フ　　　関　　　係　　　支　　　出

リサーチ・アシスタント

ポスト・ドクター

研究支援推進経費

計 0 0

年　　　度 27

小  科  目 支　出　額
積　　算　　内　　訳

主　な　使　途 金　　額 主　　な　　内　　容

教　　　　育　　　　研　　　　究　　　　経　　　　費　　　　支　　　　出

消　耗　品　費 893 薬品材料費、文具雑品費 893 研究に必要な薬品、実験材料

光　熱　水　費
通信運搬費 2 郵便料 2 実験用試薬送付

印刷製本費
旅費交通費 2,642 研究旅費 2,642 学会参加研究成果発表のための出張旅費

報酬・委託料 80 謝礼 80 実験委託

（　その他　） 936 備品費機、会費、修繕料等 936 研究に必要な機器備品、学会参加費、機器修理等

計 4,553 4,553

ア　　　ル　　　バ　　　イ　　　ト　　　関　　　係　　　支　　　出

人件費支出
（兼務職員）

教育研究経費支出
計 0 0

設 備 関 係 支 出（１個又は１組の価格が５００万円未満のもの）

教育研究用機器備品

図　　　　書
計 0 0

研　　　究　　　ス　　　タ　　　ッ　　　フ　　　関　　　係　　　支　　　出

リサーチ・アシスタント

ポスト・ドクター

研究支援推進経費

計 0 0



（様式1）

法人番号 261010
プロジェクト番号 S1411030

（千円）
  平成 年度 テーマ4

（千円）
  平成 年度 テーマ1

年　　　度 27

小  科  目 支　出　額
積　　算　　内　　訳

主　な　使　途 金　　額 主　　な　　内　　容

教　　　　育　　　　研　　　　究　　　　経　　　　費　　　　支　　　　出

消　耗　品　費 525 薬品材料費、文具雑品費 525 研究に必要な薬品、実験材料

光　熱　水　費
通信運搬費 167 郵便料 167 予稿集郵送

印刷製本費 618 印刷製本費 618 予稿集印刷

旅費交通費 3,696 研究旅費 3,696 学会参加研究成果発表のための出張旅費

報酬・委託料 768 謝礼、その他委託費 768 講演講師謝礼、実験委託

（　その他　） 5,656 備品費機、ソフト、会費等 5,656 研究に必要な機器備品、ソフトウェア、学会参加費等

計 11,430 11,430

ア　　　ル　　　バ　　　イ　　　ト　　　関　　　係　　　支　　　出

人件費支出 965 アルバイト人件費 965 時給　890円　年間時間数464時間　実人数　1人
（兼務職員） 時給　900円　年間時間数465時間　実人数　1人

教育研究経費支出 871 アルバイト人件費 871 時給　890円　年間時間数　29.5時間　実人数4人

計 1,836 1,836 時給　1000円　年間時間数　656時間　実人数15人

設 備 関 係 支 出（１個又は１組の価格が５００万円未満のもの）

教育研究用機器備品 3,111 教研機器 3,111 Robovision Single、画像認識用ＰＣ他

計 3,111 3,111

研　　　究　　　ス　　　タ　　　ッ　　　フ　　　関　　　係　　　支　　　出

リサーチ・アシスタント 960 960 学内2人
ポスト・ドクター

研究支援推進経費

計 960 960

年　　　度 28

小  科  目 支　出　額
積　　算　　内　　訳

主　な　使　途 金　　額 主　　な　　内　　容

教　　　　育　　　　研　　　　究　　　　経　　　　費　　　　支　　　　出

消　耗　品　費 532 文具雑品費 532 研究に必要な実験材料

光　熱　水　費
通信運搬費 60 電信電話料 60 SIMカード（通信費込）

印刷製本費
旅費交通費 812 研究旅費 812 学会参加研究成果発表のための出張旅費

報酬・委託料
（　その他　） 2,243 備品費機、会費、雑費経 2,243 研究に必要な機器備品、学会参加費、英文校正

計 3,647 3,647

ア　　　ル　　　バ　　　イ　　　ト　　　関　　　係　　　支　　　出

人件費支出
（兼務職員）

教育研究経費支出 84 アルバイト人件費 84 時給1000円　年間時間数　84時間　実人数1人
計 84 84

設 備 関 係 支 出（１個又は１組の価格が５００万円未満のもの）

教育研究用機器備品 484 教研機器 484 MacBookPro15インチTouchBar256GBシルバーMLW72J/A 2台

図　　　　書
計 484 484

研　　　究　　　ス　　　タ　　　ッ　　　フ　　　関　　　係　　　支　　　出

リサーチ・アシスタント

ポスト・ドクター

研究支援推進経費

計 0 0

時給　900円　年間時間数　186時間　実人数23人



（様式1）

法人番号 261010
プロジェクト番号 S1411030

（千円）
  平成 年度 テーマ2

（千円）
  平成 年度 テーマ3

年　　　度 28

小  科  目 支　出　額
積　　算　　内　　訳

主　な　使　途 金　　額 主　　な　　内　　容

教　　　　育　　　　研　　　　究　　　　経　　　　費　　　　支　　　　出

消　耗　品　費 1,984 薬品材料費、文具雑品費 1,984 研究に必要な実験材料

光　熱　水　費
通信運搬費
印刷製本費
旅費交通費 495 研究旅費、交通費 495 学会参加研究成果発表のための出張旅費

報酬・委託料
（　その他　） 1,087 備品費機、会費、雑費経等 1,087 研究に必要な機器備品、学会参加費、データサービス利用料等

計 3,566 3,566

ア　　　ル　　　バ　　　イ　　　ト　　　関　　　係　　　支　　　出

人件費支出
（兼務職員）

教育研究経費支出 1,070 アルバイト人件費 1,070 時給900円　年間時間数　1134.5時間　実人数12人

計 1,070 1,070

設 備 関 係 支 出（１個又は１組の価格が５００万円未満のもの）

教育研究用機器備品 403 教研機器 403 GNASモーションセンサー

計 403 403

研　　　究　　　ス　　　タ　　　ッ　　　フ　　　関　　　係　　　支　　　出

リサーチ・アシスタント

ポスト・ドクター

研究支援推進経費

計 0 0

年　　　度 28

小  科  目 支　出　額
積　　算　　内　　訳

主　な　使　途 金　　額 主　　な　　内　　容

教　　　　育　　　　研　　　　究　　　　経　　　　費　　　　支　　　　出

消　耗　品　費 1,347 薬品材料費、文具雑品費 1,347 研究に必要な薬品、実験材料

光　熱　水　費
通信運搬費 1 郵便料 1 実験用試薬送付料

印刷製本費 12 印刷製本費 12 研究会資料印刷

旅費交通費 2,635 研究旅費、交通費 2,635 学会参加研究成果発表のための出張旅費

報酬・委託料
（　その他　） 1,256 備品費機、会費等 1,256 研究に必要な機器備品、学会参加費等

計 5,251 5,251

ア　　　ル　　　バ　　　イ　　　ト　　　関　　　係　　　支　　　出

人件費支出
（兼務職員）

教育研究経費支出
計 0 0

設 備 関 係 支 出（１個又は１組の価格が５００万円未満のもの）

教育研究用機器備品 248 教研機器 248 ポータブル生体信号アンプ

図　　　　書
計 248 248

研　　　究　　　ス　　　タ　　　ッ　　　フ　　　関　　　係　　　支　　　出

リサーチ・アシスタント

ポスト・ドクター

研究支援推進経費

計 0 0



（様式1）

法人番号 261010
プロジェクト番号 S1411030

（千円）
  平成 年度 テーマ4年　　　度 28

小  科  目 支　出　額
積　　算　　内　　訳

主　な　使　途 金　　額 主　　な　　内　　容

教　　　　育　　　　研　　　　究　　　　経　　　　費　　　　支　　　　出

消　耗　品　費 495 薬品材料費、文具雑品費 495 研究に必要な実験材料

光　熱　水　費
通信運搬費 9 郵便料 9 予稿集郵送

印刷製本費 782 印刷製本費 782 予稿集印刷

旅費交通費 2,148 研究旅費 2,148 学会参加研究成果発表のための出張旅費

報酬・委託料 653 謝礼、その他委託費 653 講演講師謝礼、編集委託、実験委託

（　その他　） 3,022 備品費機、会費、賃借料等 3,022 研究に必要な備品、学会参加費、サーバー利用料等

計 7,109 7,109

ア　　　ル　　　バ　　　イ　　　ト　　　関　　　係　　　支　　　出

人件費支出 1,337 アルバイト人件費 1,337 時給　900円，年間時間数1213時間
（兼務職員） 実人数　2人

教育研究経費支出 748 アルバイト人件費 748 時給900円年間時間数203時間実人数11人

計 2,085 2,085 時給1500円年間時間数333時間実人数1人

設 備 関 係 支 出（１個又は１組の価格が５００万円未満のもの）

教育研究用機器備品 2,553 教研機器 2,553 ノートPC、ＭａｃＢｏｏｋＰｒｏ、プロジェクタ他

計 2,553 2,553

研究支援推進経費

研　　　究　　　ス　　　タ　　　ッ　　　フ　　　関　　　係　　　支　　　出

リサーチ・アシスタント

計 3,600 3,600

ポスト・ドクター 3,600 3,600 学内1人

時給1000円年間時間数63時間実人数3人



◆車両周辺環境
  ・死角軽減
  ・歩行者・自転車
  ・俯瞰認識

ドライバ

認知 操作

センシング アクチュエート

フィードバック
制御

◆通信ネットワーク
 ・高信頼性
 ・秘匿性
 ・データセンター車々間

路車間通信

◆ストリーム

　　データベース

◆制御技術
 ・自己診断
 ・耐故障性
 ・ディペンダブル

判断

◆センサ情報処理
 ・組込みシステム
 ・リアルタイム処理

◆ソフトウエア
　　　　エージェント
 ・遺伝的アルゴリズム
 ・進化計算

◆生体工学

 ・脳機能情報
 ・学習，認知

ネットワーク

◆データ融合
  ・ドライバ操作
  ・ソフトウエア操作

国際標準化
東京大学（塚田）

組込みシステム開発
名古屋大学（高田）

画像センシング
金沢大学（菅沼）

ドライバモデル設計
名古屋大学（武田）

心理センシング
日本大学（綱島）

メタボローム解析
慶應義塾大学（杉本）

車両試作協力
ZMP社

モビリティ
研究センター

生命医科学
研究科

関係論的

システムデザイン
研究センター

平成26年度 私立大学戦略的研究基盤形成支援事業

同志社大学  進化適応型自動車運転支援システム「ドライバ・イン・ザ・ループ」研究拠点
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◆知識発見
 ・時系列データ
 ・機械学習

　外部評価委員 ： 　東京大学 先進モビリティ研究センター長　須田義大，　日本大学 生産工学部教授　景山一郎

生体Gr

エージェントGr

車両Gr

情報通信Gr

リアルタイム分散協調処理

◆脳科学

 ・脳情報処理
 ・動物行動学

モニタリング特性状況通知
◆ドライバモデル
 ・運転状況モデル化
 ・エージェント分析

◆医用化学

 ・代謝情報
 ・化学的分析

別紙１
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