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Human-Machine Interaction Chart
操作 不要 操作 必要
環境の監視 不要 環境の監視 必要
システムの監視 不要 ドライバーの監視 必要
操作 必要 操作 不能
環境の監視 必要 環境の監視 不能
システムの監視 必要 ドライバーの監視 実施
NHTSA 3 BASt 3
OICA 3 国交省 3
SAE SIP 3
VDA

権限の移譲方式

制御限界

シナリオ名

チェックリスト

考察の対象となる
イベント

走行車線を走行中に、前方に低速車両アリ。更に渋滞アリ。
システムが低速車両と隣レーンの渋滞を検知し、ドライバーに減速追従を通知。
その後、速度低下により機能縮退を通知。
ドライバの指示により権限委譲を行う。

・システムからドライバーへの権限移譲ができるか。

作業仮説

・システムの動作状況の伝達方法
　－ システムの制限（レーンチェンジできない）の、状況に合った伝達方法

・ ドライバへの選択肢の提示の有効性
　－ システムの制限に基づく追従走行を継続するか、ドライバが主権を持って運転をするか の選択肢の提示など

・権限委譲を受諾する場合、空白が生まれない権限委譲方法。
　－ スイッチによる権限委譲で良いか？操作系だけに限定するか？

・定められた時間内にドライバーが知覚・認知できるか。
・ドライバーが状況を理解できるか、行動を選択できるか。
・ドライバーが「モード」の違いを知覚・認知できるか。
・ドライバーに取りうる行動の選択肢を提示する必要があるか。
・ドライバーへの権限委譲が承認されなかった場合のシステム動作が定義されている
・どちらも権限を持っていない空白の時間がないか。
・ドライバーのオーバーライドを受け付けるか。

機能概要

高速道路の本線において、設定速度と走行車線を維持する。
前方に低速車両がいた場合、周囲の安全を確認し、追い越し、元の車線に戻る。
操作権限をドライバーに返上しなければならないイベントが発生した場合には、運転支
援モードに移行すると共に、ドライバーに操作権限の返上を要求する。
ドライバーが一定時間内に同要求に応えない場合は走行停止モードとなり、安全な場所
に停車すると共に、周囲に停車状態であることを通知する。

システム
能力限界時

システム
能力限界時

自動走行レベル 自動走行レベル

前提条件／ポリシー

・自動走行中に、ドライバーの操作入力があった場合は、高度運転支援モード（運転支
援モード，自動走行モード）に移行し、システムからドライバーに権限を委譲する。
・権限委譲の過渡期には、システムとドライバー両方の操作が重複する状態（LKA＋
ACCに類する）を介する。この状態では、ドライバーの役割としてシステム監視も必要とな
る

モード表示

「支援なし(レベル0)」、「運転支援モード（レベル2相当）」、「自動走行モード(レベル3相
当)」と「走行停止モード」の4種類。ドライバの指示により、システム側が判断し「運転支
援モード」か「自動走行モード」もしくは「支援なし」に移行する。

運転支援モード，自動走行モードにおいても、制御の状態をドライバーに通知する。
　・本線走行，車線変更，減速追従　など。
上記の通知についてドライバーから拒否を指示されなければ、システムは自動的に行動
を開始する。

・車線変更に際し、変更先の車間距離が十分に広くなければ車線変更はしない。
・周辺の車両、オートバイの認識の他、落下物や工事区間などの物体の知覚を行う。
・車速は0～115km/hで動作する。自動車線移行は30km/h以上で実施。

高速道路本線における自動レーンチェンジ

ドライバーの役割 システムの役割 インタラクション タイムライン

平常時 平常時

Information 
acquisition

Information 
acquisition

・Information analysis
・Action selection
・Action 
implementation

・Information analysis
・Action selection
・Action 
implementation

Actuator

HMI

Visual

Audio

H
aptic

1. 環境条件を認知

（前方の低速車両）

3. 減速追従モードに

移行開始を通知

4. 減速追従モードへの

移行を知覚・認知

8.自身での運転を

判断。

権限委譲を指示

「支援OFF」

2. 環境条件を認知

（追い越しレーンの

渋滞を認知）

11. 支援OFFモードへの

移行中を知覚・認知

5. 速度低下による

機能縮退（車線変更

不可）を通知

6. 車線変更不可の

知覚・認知

7. 環境条件を認知

（渋滞状況）

10. 操作権限の

委譲開始を通知

9. 操作権限の

委譲が指示

されたことを

認知

12. 権限が委

譲されることを

認知

13. 運転操作

を開始

14.支援なしモー

ドに移行を通知

15. 通知を知覚

★不信が起きないか？

（選択肢の提示が必要？）

★権限委譲を受諾した後、ドライバ

は正しく操作を行うか？
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ドライバーとシステムの
役割を定義
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役割を定義

権限の遷移に
関する考え⽅
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システム機能システム機能

発⽣イベント発⽣イベント

ヒューマンファクタ上の
チェックリスト
ヒューマンファクタ上の
チェックリスト

HMIとして、ヒューマンファクタの
観点から明らかにすべきこと
HMIとして、ヒューマンファクタの
観点から明らかにすべきこと

⇒ 次ステップ：ドライビングシミュレータによる実験



「運転の役割と権限」、「HMI」 に関する基準調和と標準化

10

国⼟交通省 ⾃動⾞基準調和世界フォーラム（WP29）の概要等
http://www.mlit.go.jp/common/000036077.pdf

出典：第5回オートパイロットシステムに関する検討会
http://www.mlit.go.jp/road/ir/ir-council/autopilot/pdf/05/2.pdf
関連情報：SAE J3016 ⾃動⾞の⾃動化に関するレベル定義の分析資料
http://cyberlaw.stanford.edu/blog/2013/12/sae-levels-driving-
automation

⾃動運転分科会

⾃動⾞基準調和世界フォーラム

ISO 国際標準化機構
• TC22 ⾃動⾞ - HMI
• TC204 ⾼度道路交通システム（ITS）

⇒ SIP 研究開発を通して⽇本が議⻑を務めるWGを⽀援し、
世界をリードするための連携を強化する


