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論文審査要旨（600～700文字） 

本論文は、交通事故を未然に防ぐ自動車の予防安全技術に関するものである。具体的

には、市街地道路の歩行者・自転車に対する衝突回避問題に対し、自動運転システム内

部のデジタル地図に存在する交通文脈情報から数秒先の歩行者・自転車の動きを先読み

予測し、危険な状況に陥る前に滑らかな減速自動制御を行うシステムの設計手法とその

実施例について述べている。 

本論文では、第 1 章に従来の自動運転システム関連研究の文献調査及び論文の着眼点

についてまとめ、第 2章，3章は対象とする自動運転システムの構成と技術的課題を整理

し、第 4,5 章に、低コストな車載センサのみを用いて自動運転用の地図の自律生成と精

度判定手法，第 6 章に、歩行者・自転車の行動変化を予測し、衝突の可能性を最小化す

る制御の実現について、第 7 章に得られた知見および今後課題についてまとめている。

本論文では、高密度道路環境を想定したユースケースにおけるシミュレーションと、テ

ストコースおける実車とダミー歩行者を用いた実験により、本手法の有効性を示してい

る。その結果、行動予測により、歩行者・自転車が混在する市街地道路環境において、 
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速度（利便性）と減速度（乗り心地）のトレードオフを解消可能であることを確認し、

得られた知見を博士論文にまとめた。これらの知見は自動車の知能化及び予防安全分野

の研究に大きく寄与するものである。 

以上のように、本論文は、多くの新しい知見を有すること、論文の内容、構成および

公表論文数などから、本学位論文審査委員会は、全員一致して、本論文が博士(工学)の

学位論文として十分価値があるものと判断し、合格と判定した。 

審査経過（時系列） 

2020年 6月 12日  2020年 9月博士後期課程修了に係る学位申請 

2020年 7月 1日  審査委員の選出・指名・付議、論文審査委員の付託（運営委員会） 

2020年 8月 7日   学位論文発表会 

2020年 8月 19日   本専攻内における博士学位取得要件「 1)a. 査読付き論文が 3 報以 

上採択されていること。それらのうち最低１報は定期刊行学術雑誌 

に掲載された査読付き論文でなければならない」、「2) 上記採択論 

文には、WoS 論文1 報以上と筆頭著者論文1 報以上が含まれること」 

（投稿論文採択済み 3報、うち WoS 論文 1報、筆頭著者論文 3報） 

を満たしていることを確認の上、専攻会議で論文合格及び最終試験 

合格を承認。 

2020年 9月 2日   学位授与認定・修了認定（運営委員会） 
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