
自動車の未来を創る研究とエンジニアを目指す金の卵を応援する 　本誌の前身である『モーターファン』には
「ロードテスト」という名物企画があり、“学”の
専門家が集まって座談会を開き、最新の自動車
について議論していた。試しに1965年の記事を
開いてみると、出席者には東京農工大学の山本
峰雄教授や樋口健治教授、平田利英助教授（い
ずれも当時）が名を連ねている。
　東京農工大学は当時から、自動車に関する研

究が盛んだったことを物語る。その系譜を汲む
のが、ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク
教授であり、スマートモビリティ研究拠点があ
る工学部 機械システム工学科だ。キャンパスは
東京都小金井市にある。現在、学科長を務める
のが、ポンサトーン教授だ。
 「日本ではいくつかの大学が『機械システム工
学科』の名称を使っていますが、我々が最初で

す。1989年に日本で初めて機械システム工学科
を設置しました。特徴的なのは、機械工学を中
心に幅広く研究を行なっていることです。分野
としては、ロボティクス、スマートモビリティ、
航空宇宙工学、熱流体工学、生産システム（加
工系）、先端材料、知能機械、マイクロ・ナノ
システムなどがあります」
　現在、強化に取り組んでいるのは、「デジタ

国立大学法人 東京農工大学は農学部と工学部からなる。
「科学技術で世界を変える人材を輩出すること」をミッションに掲げる工学部のうち、

機械システム工学科の“自動車”に関連する研究室を覗いてみよう。

TEXT：世良耕太（Kota SERA）／小笠原凛子（Linko OGASAWARA）　PHOTO：市 健治（Kenji ICHI）
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機械工学を中心に幅広く研究を行なう
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ルものづくり」「ナノマイクロメカニクス」「モビ
リティ・ロボティクス」で、これらを学科の特
徴としてアピールしようとしている。カリキュ
ラム上の特徴は、2年次の後半で「航空宇宙・機
械科学コース（M1コース）」と「ロボティクス・
知能機械デザインコース（M2コース）」に分かれ
ることだ。M2コースには、生産加工や自動運転
が含まれる。

 「２年生の後半から、もう少しディープに、学
生の好みに合わせてカリキュラムのパッケージ
を提供していることになります」
　学科公認のものづくりサークルが活発なのも
東京農工大の特徴で、学生フォーミュラはもち
ろん、ロボット研究会や航空宇宙研究会、宇宙
工学研究部などがあり、学科はこれらの課外活
動を親身にサポートしているという。

 「小金井キャンパス内に『ものづくり創造工学
センター』という、ものづくりの施設がありま
す。ここでは、金属や樹脂、木材の加工や物体
形状の寸法測定などができます。こうした施設
を活用し、モビリティという共通のキーワード
をもとに、材料開発など、これまでバラバラに
なりがちだった学問をみんなで連携して一緒に
進めていこうと動きだしています」

↑ スマートモビリティ研究拠点は、予防安全に関する産官学の研究コン
ソーシアムを強力に推進する国際研究拠点として機能。毛利研究室（94
ページ）で取り組む映像記録型ドライブレコーダーによるヒヤリハット
データベースの構築と分析や、ポンサトーン研究室の「交通事故ゼロの
ための車両運動制御」などの研究事例がある。

機械システム工学科の学びの流れ
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マートモビリティ研究拠点の毛利研究
室では①車両運動、②HMI、③自動運

転、④ドラレコデータベース、事故分析の研究
を行なっている。今回は紙幅の都合もあるため、
事故分析に焦点を絞って毛利研究室の研究内容
を紹介する。
　現在、各メーカーでは自動運転、あるいは運
転支援システムの開発を進めている。この技術
が普及するためには安全でなくてはならない
が、安全性を保証するための基準づくりが急が

れる。その手助けを行なっているのが毛利研究
室だ。東京農工大学には19万件におよぶヒヤリ
ハット（事故には至らなかったものの、事故に
至ってもおかしくない一歩手前の出来事）の
データベースがある。全国5ヵ所のタクシー会
社に協力してもらい、毎日200台が走り回って
遭遇したヒヤリハットデータを受け取り、そこ
から専門のオペレーターによって危険度の高い
データを抽出。ヒヤリハットの対象が人なのか
自転車なのかクルマなのか、発進時なのか加速

時なのか、出会い頭なのか追突なのか、昼なの
か夜なのかなど細かくタグ付けする。後で検索
するためで、自動分類の研究も進めている。
　こうして整理したデータの活用事例のひとつ
が、経産省のSAKURAプロジェクトだ。同プロ
ジェクトはSAEレベル3以上の安全性評価手法
の確立に取り組んでいる。検証は机上検討で行
なうが、さまざまなシーンについて実際の交通
環境を模擬する際のエビデンスとして、ドラレ
コデータベースが活用されている。

ンサトーン研究室では、交通事故ゼロ
のための車両運動制御をメインのテー

マに掲げている。もう少し具体的に記せば、交
通事故ゼロのための事故回避技術だ。また、自
動車の走る・曲がる・止まる性能を高める制御
技術や、ドライバーにとって運転しやすく、安
全に走行できる研究も行なっている。
　ドライビングシミュレーターを使った研究を
行なっており、滑りやすい状態のカーブ路で
レーンから逸脱しないよう速度を制御する技術

や、高速道路などでの合流シーンで、熟練ドラ
イバーのように本線を走行するクルマとの相対
位置や速度、さらには合流部の道路の形状など
を総合的に考慮しながら、対象となるクルマの
前で合流するか後ろで合流するか検証している。
 「ドライビングシミュレーターを使う目的は、
ドライバーの運転特性を調べるのがひとつ。も
うひとつは、予防安全装置の効果を確認するこ
とです」とポンサトーン教授は説明する。
　歩行者の飛び出しに対する衝突回避自動ブ

レーキシステムや、見通しの悪い交差点での危
険予測ブレーキ支援システムの実証実験も行
なっている。リスクポテンシャル予測の技術を
用いて、熟練したドライバーならば、停車車両
の陰から歩行者が飛び出してくる可能性を予測
し、あらかじめ速度を落とすなど危険予測に基
づく運転を行なう。既存の緊急自動ブレーキは
飛び出しを認知してからでないと作動できな
い。道路の文脈により潜在的リスクを予測し、
リスクの度合いに合わせて制御する考えだ。

↑ エスティマベースの実験車（93ページ参照）は、自動運転や運転支援の実
験に対応、とくに人間機械協調（シェアード・コントロール）に対応。運転支
援の制御が介入しているときにドライバーの操作との協調運転を評価するこ
とができる。オーバーライドをオフにすることもできる。プリウスベースの実
験車はデータ計測に用いている。潜在的リスクを予測した先読み運転などの
実験を行なう際、例えば、ドライバーが交差点に進入する際にどういった運
転をしているのか、データ計測をする。

自動合流のコンピューターシミュレーション例。
高速道路で本線に合流する際、本線を走る車両
との相対位置や相対速度、道路の形状などを総
合的に考慮し、リスクポテンシャルに応じて対象
車両の前で合流する「前合流」とするのか、後ろ
で合流する「後合流」とするのか判断する。上の
写真は研究室にあるドライビングシミュレーター
（DS）。実環境では困難な危険場面の実験が可能
になる点が、DSを使うメリットのひとつ。

ドラレコ映像から多様な交通シナリオに落とし込む
研究を支えているのが自動運転の技術で、毛利研究
室の研究テーマのひとつ。右の写真は実験車両（ライ
ダーやカメラを装着）。左の実験車両は助手席側（右
側）にバーハンドルが取り付けてある。丸ハンドルと
バーハンドルでの操作性の違いを人間工学的に研究
したりするのに活用している。

ヒヤリハットマップの例。地図上の青い
点は出会い頭事故が発生した場所。赤い
点は追突事故が発生した場所。道路環
境と交通事故類型には相関が見られる。
これをパラメーター化することで、完全
自動運転車が走っていい道路に指定す
ることができるようになる。右は、前方
車両との相対距離の計測事例。車体の
揺れなどの車両姿勢を補正して計測する
（上）ほか、三次元的な計測も行なってい
る（下）。

100項目以上にもおよぶヒヤリハットデータベース
のタグ付けは現状、オペレーターが手作業で行な
う。2005年から整理を始めたヒヤリハットデータ
ベースは2021年12月の段階で19万件に達するとい
う。地球2000周分に相当する距離の走行データか
ら集めた膨大なデータを持っているのが強み。
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車両システム工学分野 ポンサトーン研究室

ポンサトーン
ラクシンチャラーンサク 教授
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車両システム工学分野 毛利研究室

毛利 宏 教授

「見通しの悪い交差点での危険予測ブレーキ支援システム」の実験の
様子。見通しの悪い交差点に差し掛かるとヘッドアップディスプレイ
に「徐行」と表示。同時に、弱いブレーキ制御を介入させる。小金井市
で行なった公道実証実験では高齢運転者等に体験してもらい受容性
を評価した。
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