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１．背景と目的 

ドライビングシミュレータ（以下，DS）とは，仮想空間内で車の運転を疑似体験できる機械である．DS
は，道路環境や周囲の車両の動き等の走行条件を任意に設定でき，詳細な走行データを容易に収集出来るな

どの利点を有する為，近年では運転支援システム等の開発段階においても DSが多く活用されている．しか
し，DS内では実世界における走行感覚と乖離が生じることが指摘されており，DS走行の結果を実走行の
結果と比較する際の課題となっている．例えば，DS内では速度と距離のいずれについても，ドライバーが
実際の値より低く感じる傾向にあると報告されている 1)．一方，速度は距離の単位時間当たりの変位量であ

ることから，速度感と距離感の乖離の程度が同程度あれば，時間感覚については実走行に合致すると考えら

れる．その場合，時間に着目した指標を用いることで，DS走行の評価結果を実走行の結果と比較可能にな
ると期待される．そこで本研究では，時間感覚に着目して DS内での走行感覚の再現性を確認することを目
的とする．具体的には，一時停止や信号交差点での停止挙動に着目し，DS内での速度感と距離感の乖離の
程度を定量的に評価することで，時間感覚の再現性を検証する．  

 
２．距離感と速度感の乖離度の推定と検証 

	 ドライバーが赤信号や一時停止等の停止目標に対する停止挙動を行なう際，走行速度に応じて停止開始位

置を決定し，加速度一定で減速するという仮定を置く．この時，停止挙動開始から停止までに進む距離D
は，停止挙動開始時点の速度Vの関数として式(１)で表される． 

D = a%V&		 (1) 
	 係数a%はドライバー𝑖のパラメータ値であり，実走行実験の結果より推定値𝑎-が得られる． 
	 一方，ドライバー𝑖 が DS内において認識する距離と実距離にα%倍の相違があるとすれば，DS内で認識
される距離D/0と速度V/0は，それぞれ式(2)と式(3)で表現できる． 

D/0 = α%D					 2 	 	 																		V/0 = 𝑑D/0 𝑑𝑡 = α%V				(3) 
DS内で認識される距離と速度についても，式(1)と同様の関係を持つと考えられるので，ドライバー𝑖に
ついて式(4)が成立する． 

α%D/0 = 𝑎- α%V/0 & + 𝜀					(4) 
	 式(4)の誤差項𝜀は，実走行時の速度と距離の関係と，DS内で認識される速度と距離の関係との差を表し
ている．DS内で𝑛回の走行データが得られている場合，式(5)に示す最小二乗法によって，ドライバー𝑖の距
離感の乖離度α%を推定する． 

α-＝𝑎𝑟𝑔𝑚𝑖𝑛 𝜀<&
=

<>?

					(5) 

 
推定された乖離度α-を用いて，DS 内で認識される距離D/0と速度V/0が算定可能となる．もし，DS内で認識

される距離と速度の関係が，実走行結果より得られる距離Dと速度Vの関係と等しい場合，ドライバー𝑖は DS

内において距離と速度の両方を実走行時のα%倍で認識しているこの仮設が成立すると考えられる．検証は，

式(6)で示すように，式(4)に誤差項c%と𝑑%を導入し， 𝑐%, 𝑑% = (0,0)の仮説検定によって行う．仮設が棄却され

ない場合，すなわちc%と𝑑%が有意に推定されない場合，ドライバー𝑖	は DS 内において距離と速度の両方を同

倍率に歪んで認識しているとの仮説が成立し，時間感覚については実走行時と合致していると考えられる．	
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α-D/0 = 𝑎- + c% α-v/0 & + d%					(6)	

 
３．実験概要 

実走行実験の参加者は 6名、DS実験の参加者
は 10名である。参加者は 20~40代の男性であ
る。そのうち 4名はどちらの実験にも参加した。 
	 実走行実験のコースは、自車の走行に関して周

囲車両からの影響を受けないようなコースを設定

した。また、停止位置には自作の停止線を設け、

目印として自作の標識を設置した。DS実験のコ
ースは、周辺環境、周辺車両等が実走行実験の近づくようにコースを作成した。停止位置として信号交差点

を設置した。 
 
４．分析結果 

 4.1 αの推定結果 

	 推定結果は表 2のようになった．αは 1に近い値であるほ
ど実走行と DSの相違が小さいと考えられることから，Aが
最も相違が大きいことがわかる． 
	  

4.２ 単回帰分析結果 
	 分析結果を表３に示す．cは DS 内での速度の相違の割

合と距離の相違の割合の差を表している．𝑑は速度に依存

しない距離感の相違を表している．cが有意に推定されな

い場合，DS の値を速度と距離共にα倍することで実走行の

関係を表すことができる．	

実験参加者 A,B,D は，DS 内での速度の相違の割合と距離の相違の割合に差はなかった．しかし，実験参加者

B，D は速度に依存しない距離感の相違があった．実験参加者 C は速度の相違の割合と距離の相違の割合に差

が見られた．また，速度の相違の割合の方が大きいことから，DS 内では実走行に比べ時間を長く感じている

可能性がある．	

	

５．おわりに 

	 DS 内で時間感覚が再現されているかには，個人差があると考えられる．今後，さらに多くの人で分析を進

め，個人差の要因分析をする必要がある．	
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実走行 DS

場所 松山 東京大学

実験参加者 6人 10人
停止数 54回/人 81回/人

指示速度 40～50km/h，30～40km/h 20～30km/h，30～50㎞/h，
50～70㎞/h

データ間隔 1秒 0.1秒

表 1	 実験概要 

表 2	 α推定結果 
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表 3	 単回帰分析結果 
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