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１． はじめに 

本研究の目的は，ラジコンカーの新たな操縦環

境として，360 度カメラや VR を利用した VR コック

ピットの設計である．本稿では，本研究に関連す

るラジコンカーの遠隔操縦に関する研究や，遠隔

操作ロボットについての研究を調査した．そして，

本研究を実現するシステムの構成を設計した． 

 

２． 関連研究 

ラジコンカーの遠隔操縦に対して，3D カメラの

映像をヘッドマウントディスプレイ(HMD)に表示し，

実車に近い感覚での操縦を可能にした研究があ

る 1)．評価では, 一定の没入感を操縦者に与える

ことはできたが，フィーリングに関して違和感を訴

える結果となった．映像の低遅延，高フレームレ

ートでの伝送に加え，音や振動，ハンドルやペダ

ルの反力といった視覚以外の情報も重要であるこ

とが認識された． 

遠隔操作ロボットに 360 度カメラを搭載した研

究があり 2)，360度映像を HMDの動きに追従して

VR ゴーグルに表示する遠隔臨場感システムを試

作された．また，ドローンの操縦に関して，AR 技

術を利用して視覚領域を可視化する研究が報告

されている 3)． 

 

３． 本研究における VR コックピット 

関連研究でのラジコンカーの遠隔操縦では，

3Dカメラ利用していたが，本研究では，遠隔操作

ロボットの研究のように 360度カメラをラジコンカー

に搭載し，その映像を HMDに送信する方法で

VR コックピットの設計を行う．これにより，操縦者

は左右や前後方向など，自分が見たい方向の映

像を確認することが可能となり，より実車の運転に

近い感覚を実現することができる． 

 

４． システム構成 

本研究で利用するハードウエアを図 1に示した．

タミヤ社製のラジコンカー「The HORNET」を利し，

360度カメラは，リコー社製の THETA Vを利用す

る．また，HMD として，スマートフォンを内部に搭

載するタイプの VRゴーグルを利用する． 

 

図 3 本研究で利用するハードウエア 

 

５． おわりに 

本研究では，ラジコンカーの VR コックピットの

実現に向けて，関連研究の調査をよびハードウエ

アの選定を行なった．今後，これを組み合わせて

VR コックピットを作成し，その操作性について評

価を行う． 
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