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被験者A 被験者B 被験者C 

正答 　 回答 　 正答 　 回答 　 正答 　 回答 　 

b 中 b 強 b 強 b 強 b 中 b 中 

ｄ 弱 ｂ 弱 ｄ 強 ｄ 強 ｄ 強 ｄ 強 

f 強 f 強 f 中 f 中 f 強 f 中 

c 強 c 中 c 中 c 中 c 中 ｂ 中 

b 弱 b 弱 b 弱 b 弱 b 強 b 強 

d 中 d 中 d 中 d 中 d 弱 ｃ 弱 

c 強 c 強 c 強 c 強 c 強 ｂ 強 

e 弱 e 弱 e 弱 e 弱 e 中 ｄ 中 

f 強 f 中 f 強 f 強 f 弱 f 弱 

c 強 c 強 c 弱 c 弱 c 強 ｂ 強 

d 中 d 中 d 弱 d 弱 d 中 ｃ 中 

f 弱 f 弱 f 強 f 強 f 強 f 強 

e 弱 e 弱 e 中 e 中 e 弱 ｄ 弱 

d 強 d 強 d 強 d 中 d 強 ｃ 強 

b 中 b 中 b 強 b 強 b 弱 b 弱 

し、死角にいる人／自動車／二輪車の識別や方向・

距離の識別の正確性について更なる研究を行う。最

終的には、シートの実用化を目指す。 

 

図 8：実験で使用した運転のルート 

  

 

図 9：各振動モータにおける被験者が回答した方向

の範囲 

5 論文・学会発表等の実績 

� 地域イノベーション戦略『いわて環境と人に

やさしい次世代モビリティ開発拠点』プロジ

ェクト平成 27 年度成果報告会 

� 鈴木彰真、瀧谷俊介、村田嘉利「座面アクチ

ュエータを用いた臀部触覚による自動車の周

辺通知」マルチメディア、分散、協調とモバ

イル、DICOMO2016 シンポジウム、pp.729-734 

� 「いわてサイエンスシンポジウム 2016」出展 

� 阿部貴也、村田嘉利、鈴木彰真、佐藤永欣「ロ

ードセルを用いたステアリングコントロール

の可能性」電気関係学会東北支部大会 

表 2 教示なしの状態における方向と強度の回答 

  被験者Ａ 被験者Ｂ 

回数 振動 回答 振動 回答 

１ f(中) f(中) e(強) e(強) 

２ d(弱) d(中) d(弱) d(中) 

３ c(弱) c(弱) f(中) f(強) 

４ a(強) a(中) c(弱) c(弱) 

５ b(強) b(強) a(強) a(強) 

６ e(強) e(弱) b(中) c(強) 

７ d(中) d(中) g(強) g(弱) 

８ g(弱) g(弱) e(弱) e(弱) 

９ c(中) c(弱) g(強) g(中) 

１０ f(強) f(強) b(中) c(強) 

１１ a(弱) a(弱) c(中) c(弱) 

１２ d(中) d(中) a(弱) a(弱) 

 

表 3：教示をした場合の強度と方向に関する回答 

6 受賞・特許 
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