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Abstract: This paper describes driver's eye direction and feeling of anxiety on a small electric car and an electric 
wheel chair when travelling based on automated driving and remote operated driving This study is one of many 
researches of Co-Mobility Society Project advanced by Keio University and it is a fundamental research to collect 
various technical requirements needed to design Co-Mobility Simulator to research and develop human machine 
interface of advanced personal electric vehicle, Co-Mobility electric Vehicle (CMV). The experiment used a small 
electric car and an electric wheel chair which can travel based on either automated driving or remote operated 
driving. The experiment was conducted in a test track, which had various road surface sections such as tarmac, 
bump, gravel and slope sections. The young and elderly subjects participated in the experiment and experienced 
automated driving and remote operated driving of small electric car and electric wheel char. The data of subject's 
eye direction and vehicle behavior were collected during travelling from start to goal on the experiment course. 
After experiencing each experimental condition, they were instructed to answer some questionnaires. The driver's 
eye direction and anxiety feeling were discussed based on various conditions of road surface, car type and 
automated/remote operated driving, and moreover the technical specification of Co-Mobility simulator to analyze 
and evaluate driver's human factors and human machine interface of CMV was also discussed. 
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1. はじめに  

子供からお年寄りまですべての人が，自由に安全に移動が

でき，交流が容易になり，暮らしやすく，創造的・文化的な社

会を目指して，慶應義塾大学コ・モビリティ社会研究センター

では，協働研究プロジェクト「コ・モビリティ社会の創成」の下，

最先端の情報・通信・移動体の技術による新しい発想の“移

動”や，それに伴う空間の再構築による近未来社会の「複合型

コミュニティ（現実空間のコミュニティ×情報空間のコミュニテ

ィ）」などに関する研究・開発を進めている[1]．この「コ・モビリ

ティ社会の創成」では，人やモノの移動を支援するために，自

動運転や遠隔操縦が可能な小型の電動移動体に関する研究

開発を進めており，それらを基盤として，移動中の乗員の観点

に基づいた安全・安心の向上，様々な情報提供や通信による

利便性の向上，さらには移動中における様々なコミュニケーシ

ョン機能の導入による活発な交流や活動の実現などが期待さ 

 

 

 

 
 

 

 

 

図 1 コ・モビリティ社会での人やモノの移動 

2010 年 8 月 12 日受理．2010 年 3 月 11 日シンポジウム「モバイル

'10」にて発表 
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れている．そこで本研究では，このような自動運転や遠隔操縦

が可能な小型の移動体における乗員の不安感や道路環境，

移動体の仕様や制御方式などの関係を明らかにすることを目

的とした．また，今後このような小型の電動移動体について，

乗員が移動中に関わる様々なインタラクション，特に他の交通

参加者とのインタラクションやコミュニケーション，移動体内のヒ

ューマンインタフェース仕様などを検討可能な実験用シミュレ

ータを製作することを目的として，映像スクリーンの仕様などを

検討するために乗員の視線に関する基礎データを収集した． 

2. 実 験 

2.1 実験装置 

本研究では，自動運転および遠隔操縦が可能な小型の電

動移動体における乗員の様々なデータを収集するために，大

前らが既に開発した自動運転機能付きの小型電動自動車

[2][3]と遠隔操縦可能な電動車椅子[4]を使用した．本研究で

使用した小型電動自動車の外観を図 2 に示す．小型電動自

動車（コムスロング，トヨタ車体株式会社製）はステアバイワイ

ヤー化され，ハンドル部に反力用モーターとハンドル角センサ

が組み込まれた，操舵コントローラが取り付けられ，ステアリン

グシャフトに，操舵を行う AC サーボモータが組み込まれた．

自動運転においては，反力用モーターは操舵反力の発生で

はなく，車線追従に必要なハンドル角を実現するようにサーボ

制御された．車線追従のための計測については，車両運動の

速度，ヨーレート，進行方向加速度，横加速度が計測され，ま

た車線との相対位置検出については，RTK-GPS の測位情報

と車両運動状態量を用いて推定した車両絶対位置と，予め車 

 

 

 

 

 

 

図 2 実験で使用した小型電動自動車の外観 

 

 

 

 

 

 

図 3 実験で使用した電動車椅子の外観 

両に格納された車線の絶対位置情報を比較することにより行

われた．本研究で用いた自動運転のアルゴリズムにおける目

標操舵角の算出方法については，車両と目標車線の相対位

置から，将来横偏差をゼロにするために必要なヨーレートが算

出され，そのヨーレートを発生する操舵角と制御時の目標車

線に対する誤差から目標操舵角が算出された． 

本研究で使用した電動車椅子の外観を図 3 に示す．電動

車椅子（GoChair，Pride Mobility Products Corp 製）は，遠隔

操縦が可能となるように改造された．電動車椅子には制御用

PC が搭載され，PC からの指令に基づいて速度とヨーレートが

制御された．周囲物体の距離情報や映像情報の取得につい

ては，操作範囲 270 度の走査式レーザーレーダー3 台やカメ

ラ 5 台が搭載された．遠隔操縦のための通信については，無

線 LAN を利用して，電動車椅子側よりレーザーレーダーから

の周囲物体の距離情報，加速度，角加速度情報，バッテリー

電圧，駆動輪の回転量センサの情報，カメラからの情報が送

信され，また遠隔操縦クライアント PC よりヨーレートや速度の

制御が行われた．遠隔操縦のための操作系は，大前らが既に

開発した操作系のうち，アナログスティックという小型ジョイステ

ィックを搭載したゲームパッドを利用した[4]．アナログスティッ

クにおいては，左右方向を X 軸に，上下方向を Y 軸に設定し，

X の値に比例して電動車椅子の目標ヨーレートを，Y の値に

比例して目標速度をそれぞれ決定した．実験では，操作者が

アナログスティックを上下左右に操作して遠隔操縦を行い，電

動車椅子を制御した． 

2.2 実験コース 
実験コースは，図4に示されるような慶應義塾大学新川崎タ

ウンキャンパス内の平坦な駐車場および通路を使用した．実

験コース上のAからCの地点には，悪路（図5）や段差（図6），

傾斜（図 7）をそれぞれ設定した．小型電動自動車および電動

車椅子での自動運転，遠隔操縦は，S 地点をスタートして，A

地点の悪路区間，B 地点の段差区間，C 地点の傾斜区間を

通過し，G 地点に戻る経路であった． 

2.3 被験者 

被験者は，若年被験者 5 名（年齢 22～24 歳，男子学生），

高齢被験者 5 名（年齢 66～70 歳，男性 4 名女性 1 名）であっ

た．被験者には，実験実施前に実験内容に関する説明を行

い，実験参加への同意を得た．実験に参加した若年被験者

は全員が運転免許保有者であったが，年間走行距離は

5,000km 未満，高齢被験者は 2 名が運転免許保有者であり，

年間走行距離は 5,000km 以上であった． 

2.4 計測項目 

(1) 車速および加速度 

車速については，小型電動自動車および電動車椅子で収

集されるデータを 20Hz で記録した．小型電動自動車では，駆 
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図 4 実験コース 

 

 

 

 

 

 

図 5 実験コース内に設置された悪路区間（A 地点） 

動用モーターのインバータからの速度信号を利用した．速度

の分解能は 0.333km/h，フィルタ等によりある程度滑らかな値

が抽出された．一方，電動車椅子では，左右各車輪に取り付

けられた 3,000 パルス/rev のロータリーエンコーダから 50msec

ごとのパルス量に基づいて算出されたが，小径なタイヤのため，

滑りが発生した場合には，速度の精度に影響を及ぼす可能

性があった．加速度については，3 軸の加速度センサ

（CXL02LF3，クロスボー株式会社製）により計測されるデータ

を 100Hz でデータレコーダに記録し，さらに上下方向の加速

度について抽出を行うこととした． 

(2) 視認行動 

小型電動自動車および電動車椅子に乗車する乗員の視認

行動をアイカメラ（モバイルアイ，ASL 社製）により計測した．ア

イカメラの出力映像は，本体装備の小型 CCD カメラから撮影

された前景映像に乗員の注視点がインポーズされた映像であ

るが，そのインポーズされた注視点が前景映像のどこに存在

するかを 1 秒 30 コマの精度でビデオ解析することで乗員の視

認方向を推定・抽出した．抽出された視認行動は，悪路や障

害物，傾斜などの障害物への視認，路面方向への視認，その

他への視認に分類した．路面方向への視認について，本研

究では，各車体の先端から約 3m 前方までの路面上に乗員の

注視点が存在する場合を路面方向への視認とし，アイカメラ

の出力映像において，当該範囲が映像領域のどこに該当す

るかを確認した． 

 (3) 主観評価 

被験者に対して主観評価を行った．小型電動自動車・電動 

 

 

 

 

 

 

図 6 実験コース内に設置された段差区間（B 地点） 

 

 

 

 

 

 

図 7 実験コース内に設置された傾斜区間（C 地点） 

車椅子，自動運転・遠隔操縦，悪路・段差・傾斜の組合せに

基づいて，不安感の度合い，不安感の要因を回答させた．不

安感の度合いについては，「不安はなかった」から「非常に不

安だった」までの 5 段階で評価させた． 

2.5 実験手続き 

小型電動自動車と電動車椅子の車両 2 種類，自動運転と

遠隔操縦の制御方式 2 種類の組合せからなる 4 つの実験条

件を被験者に対して実施した．実際には，小型電動自動車は

自動運転のみを，電動車椅子は遠隔操縦のみを装備してい

るが，小型電動自動車の遠隔操縦の実験条件では，自動運

転の設定のまま，被験者には遠隔操縦の実験条件であると説

明し，同様に，電動車椅子の自動運転の実験条件では，遠隔

操縦の設定のまま，被験者には自動運転の実験条件であると

説明して，それぞれの実験を実施した．各実験条件は，若年

被験者と高齢被験者にそれぞれ 1 回ずつ，ある程度，順序効

果に配慮して実施した．電動車椅子の遠隔操縦については，

実験実施前に操作者に十分な練習を行わせ習熟させた． 

3. 実験結果 

3.1 各車両の車速および上下加速度の変化 

実験コース走行時における各車両の車速および上下加速

度の変化を図 8 に示す．また A，B，C 地点での車速を表 1 に

それぞれ示す．車速については，悪路，段差，傾斜などの各

地点において車速の低下が見られたが，小型電動自動車の

方が安定した車速で走行していたのに対して，電動車椅子は

やや低く，変動の大きな車速で走行していた．速度低下の原

因に関して，目標速度に対する各車両での制御は，小型電動

B:段差 

A:悪路 

C:傾斜 

S:ｽﾀｰﾄ 
G:ｺﾞ-ﾙ 
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表 1 各地点における車速 

 小型電動自動車 電動車椅子 

最大速度 7.8km/h 5.5km/h 

A 地点（悪路） 5.2km/h 3.4km/h 

B 地点（段差） 5.7km/h 3.3km/h 

C 地点（傾斜） 4.5km/h 2.0km/h 

 

 

 

 

 

 

 

(a) 小型電動自動車 

 

 

 

 

 

 

 

(b) 電動車椅子 

図 8 各車両における車速および上下加速度の変化 

自動車では固定値(6km/h)に対するPI制御，電動車椅子では

ジョイスティック倒し量に対する PI 制御となっていることから，

各車両に対して一定速度を指令している場合であっても段差

や坂道等の外乱が存在すると，その外乱により速度低下が発

生することが挙げられる．また，電動車椅子については，姿勢

修正時の車両の横運動を左右各車輪の差動により制御する

ため，左右各車輪の速度が変わることによっても速度低下が

発生する．一方，電動車椅子では，操作者は遠隔操縦により

車両を制御するが，多くの場合，ヨー運動の安定化などが自

動制御で行われているため，操作者がスティックを小刻みに

操作している状況はほとんどないと考えられる．以上のことを

考慮すると，小型電動自動車，電動車椅子ともに，車両に外

乱が入り，目標速度を維持できなくなり，速度低下が発生した

ものと考えられる．上下加速度については，小型電動自動車

は非常に変動の小さい，ほぼ安定した加速度値を示していた

のに対して，電動車椅子は非常に変動の大きい加速度値を

示していた．本研究で使用した電動車椅子は，室内・室外向

けであったが，小型電動自動車よりもタイヤ径が小さく，またサ

スペンション等の緩衝装置が装備されていないことから，電動 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

図 9 各車両における乗員の路面への視認割合 

車椅子の方が小型電動自動車と比較してより大きな加速度の

変動をもたらす結果となった．乗員に加わる上下振動という点

では，小型電動自動車よりも電動車椅子の方が振動の大きい

傾向が見られた．また，悪路や段差などの路面では，通常の

路面に比較して，振動が大きくなる傾向が見られた． 

3.2 各車両における乗員の路面への視認割合 

各車両において S 地点から G 地点までの走行時間に対し

て，乗員が路面を視認していた割合の結果を図 9 に示す．乗

員が路面を視認する割合は，小型電動自動車で 2 割から 3 割

程度，電動車椅子では 3 割から 4 割程度と，小型電動自動車

よりも電動車椅子の方が高い傾向が見られた．しかしながら制 

御方式や年齢による違いはほとんど見られなかった． 

3.3 各車両における乗員の不安感 

実験コースの各地点を走行する際に乗員が感じた不安感

の程度を分類した結果を図 10 に示す．また乗員の不安感に

関する全体的な傾向を把握するために，「不安はなかった」か

ら「非常に不安だった」までの 5 段階に対して 0 点から 4 点を

割り当てて評点化し，条件ごとに平均値を算出した．その結果

を図 11 に示す． 

小型電動自動車における不安感は， 若年被験者，高齢被

験者に関わりなく，悪路や段差の区間においてほぼ「不安は

なかった」もしくは「やや不安を感じた」と評価する結果となり，

全体的にも不安をほとんど感じていない傾向が見られた．しか

しながら，傾斜の区間においては「やや不安だった」「不安だ

った」と評価する被験者数がやや増加し，特に遠隔操縦で走

行する場合に若年被験者で「やや不安だった」と評価する人

数が最も多い結果となった．一方，電動車椅子の場合は，小

型電動自動車と比較して，自動運転，遠隔操縦に関わりなく，

どの区間においても不安を感じる被験者が多く見られた．電

動車椅子について若年被験者と高齢被験者を比較すると，悪

路の区間では両者に不安感の差がほとんど見られなかったが，

段差の区間では若年被験者でやや不安感が高まったのに対

して，高齢被験者では悪路の区間での不安感とほぼ同様であ

り，両者にやや差が見られた．さらに傾斜の区間では若年被

験者の不安感は他の 2 つの区間よりも高いものとなったのに  
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悪路 段差 傾斜 



 モバイル学会  

モバイル学会誌 2011, vol. 1(1); pp. 63- 68  67 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(a) 若年被験者 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 11 各車両に乗員の不安感に対する評点化 

対し，高齢被験者では他の 2 つの区間よりも低いものとなった．

実験終了後，不安を抱いた理由として，小型電動自動車では

「傾斜への進入に成功するかどうか疑問」「進路を予測できな

い」，電動車椅子では「車体や走行が不安定」「振動が大き

い」「走行中，路肩付近で車体が傾く」などのコメントが得られ

た． 

4. 考 察 

小型電動自動車と電動車椅子では，乗員の不安感に与え

る影響が異なる結果となった．この点について，本研究で使用

した電動車椅子は，小型電動自動車と比較して，車体自体や

タイヤ径が小さく，また緩衝装置も十分機能していないことか

ら，悪路や段差，傾斜などの路面の影響，特に振動を受け易

い状況であった．被験者のコメントも考慮すると，乗員の不安

感は走行時の安定や振動，姿勢といった走行時の車両挙動

に大きく影響されていると考えられ，乗員の不安感を低減させ

るには，車両の振動や姿勢などの車両挙動をより安定な状態

に改善することが有効であると示唆される． 

一方，乗員の不安感は，小型電動自動車や電動車椅子と

いった移動体の仕様だけでなく，自動運転や遠隔操縦といっ

た制御方式，悪路や段差，傾斜といった道路環境，若年や高

齢といった乗員の年齢などの要素の組合せによっても特徴付 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(b) 高齢被験者 

 

 

けられる傾向が見られた．先述の通り，全体的には車両挙動

が安定していない電動車椅子において不安を感じている乗員

が多く，またその不安感も高い傾向が見られたが，悪路の区

間における不安感を基準にすると，傾斜の区間では若年者は

より高い不安を感じ，逆に高齢者は不安をほとんど感じない結

果となったから，電動車椅子に乗車する若年者は路面から受

ける振動よりも，傾斜などによる姿勢の変化に不安を感じ，逆

に高齢者は姿勢の変化にはほとんど不安を感じない傾向があ

るものと考えられる． 

車両の制御方式に関して，電動車椅子における若年者の

段差の区間において，自動運転と遠隔操縦にやや不安感の

差が見られたが，全体的には電動車椅子における制御方式

の違いでは不安感の差は見られなかった．これに対して，小

型電動自動車では，自動運転と遠隔操縦の間で不安を感じ

る被験者数やその不安感にやや違いが見られ，特に遠隔操

縦での段差や傾斜の区間で，若年者，高齢者ともに自動運転

と遠隔操縦の違いに不安感の差が見られた．このことから，電

動車椅子のように，走行時の振動や姿勢の変化が大きい状況

では，走行中の不安感が高まって飽和した状態に至っている

と考えられ，車両の制御方式による不安についてはほとんど

感じられないものと考えられる．一方，小型電動自動車のよう

に，走行時の振動や姿勢の変化などによる不安感が小さい状

況では，走行中の不安感が飽和していない状態であると考え

られることから，車両の制御方式に対する不安を感じてしまうも

のと考えられる． 

走行時の車両の振動や姿勢などの車両挙動が乗員の不安

感に影響を与えている点について考慮すると，走行中に路面

から受ける突発的な車両挙動に対して，乗員は心構えや準備

行動を取るために，進行方向の路面の凸凹などの状態を把握

する必要があり，そのため，路面への視認割合が高まったもの

と考えられる．特に電動車椅子では，路面から受ける振動など

の車両挙動が大きいことから，視線をより路面に向けて情報収

図 10 各車両における乗員の不安感とその人数 
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集を行う必要があったものと推察されるが，電動車椅子では乗

員を覆うボディがないこともあり，足元に近い路面を視認するこ

とで，より詳細な路面の状況を把握していたことも考えられる． 

一方，自動運転と遠隔操縦の車両挙動は，実験の設定上，

車両が同一であればほぼ同様なものであったが，実際には，

乗員が自動運転と思うか遠隔操縦と思うかで，少なからず，乗

員の不安感に影響を与える結果となり，小型電動自動車のよ

うに走行時の振動など車両挙動が小さい場合にはその差が

大きい結果となった．本研究では，遠隔操縦する操作者と乗

員の間にほとんど面識がないことなどもあり，乗員が車両の制

御に対して信頼を置くことができなかった点や，そのような操

作者によって制御される車両の予定進路が乗員に情報提供

されない点などもその原因となっている可能性がある．小型電

動自動車の場合は，傾斜の区間における操作者の遠隔操縦

により脱輪や転落などの不安感が少なからず生じているものと

考えられるが，それでも電動車椅子ほどではなく，先述の通り，

不安感がある程度飽和状態に至ると，自動運転や遠隔操縦

による違いは乗員にほとんど影響しないものと考えられる．移

動体の制御方式に関して，乗員の不安感を低減するために

は，遠隔操縦や自動運転に対する乗員の信頼感を高めること

や，予定進路の情報を提供するなどの工夫が必要であると考

えられる． 

5. まとめ 

本研究では，小型電動自動車や電動車椅子を利用して，

自動運転や遠隔操縦が可能な移動体における乗員の不安感

や道路環境，移動体の仕様や制御方式などとの関係を検討

し，走行時の乗員の不安感に与える要因や視線の特徴を明ら

かにした．今後は，小型の電動移動体に装備する様々なヒュ

ーマンインタフェース仕様の評価や，乗員が移動中に関わる

様々なインタラクションを分析するための実験用シミュレータを

製作するが，本研究で得られた様々なデータに基づいて，実

験用シミュレータの仕様検討を進める予定である． 

謝 辞 

本研究は，文部科学省科学技術振興調整費による委託業

務「先端融合領域イノベーション創出拠点の形成「コ・モビリテ

ィ社会の創成」により実施されたものです．研究を進めるに当

たり，ご協力頂いた多くの方々に感謝致します． 

参考文献 

[1] 慶應義塾大学コ・モビリティ社会研究センター: コ・

モビリティ社会の創成, http://www.co-mobility.com/, 
(2010 年 2 月 8 日アクセス). 

[2] Omae, M., Hashimoto, N., Shimizu, H.: Automatic 
Driving System for Light Vehicle with Easy Setup 
Feature, Proceedings of the 21st International electric 

Vehicle Symposium (CD-ROM) (2005). 
[3] 大前, 小木津, 清水: 高精度 GPS を用いた構内の

自動運転における走行可能領域情報を利用した操

舵制御に関する研究, 自動車技術会学術講演会前

刷集, No.69-09, pp.13-18 (2009). 
[4] 大前, 平野, 井上, 本間, 清水: 電動車椅子の遠隔

操縦における操縦系に関する研究, アドバンティ

2008 シンポジウム講演論文集, pp.51-54 (2001). 

著者紹介 

大門 樹（正会員） 

1995 慶應義塾大学大学院理工学研

究科後期博士課程修了，博士（工学）．

1997 慶應義塾大学理工学部専任講

師を経て，現在，理工学部准教授に

至る．主に，ITS や安全支援システム

など車載情報機器に関わるドライバの

行動特性やモビリティ機器のヒューマンファクタやヒューマンイ

ンタフェースの研究に従事。モバイル学会 理事． 

 

大前 学（非会員） 

2000 東京大学大学院工学系研究科

博士課程修了，博士（工学）．2000 慶

應義塾大学環境情報学部助手，専任

講師を経て，現在，慶應義塾大学大

学院政策・メディア研究科准教授に至

る．主に，自動車の自動運転・遠隔操縦，電気自動車の研究

に従事． 

 

田 容旭（正会員） 

2008 慶應義塾大学大学院理工学研

究科後期博士課程修了，博士（工学）．

2008 慶應義塾大学慶應義塾先端科学

技術研究センター研究員および先導研

究センター研究員として着任，現在は

韓国 亞洲大学工学部産業情報システ

ム工学科特別研究教授．主に，高度道路交通システムに関

わる情報利用時のドライバ行動特性やヒューマンインタフェー

スの研究に従事．モバイル学会 正会員． 

 

岡野 清紀（非会員） 

2008 慶應義塾大学理工学部管理工

学科卒業．2008 日本ユニシス株式会

社入社．現在に至る． 

 

 

 



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Warning
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJDFFile false
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /CMYK
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
    /Cambria
    /Cambria-Bold
    /Cambria-BoldItalic
    /Cambria-Italic
    /CambriaMath
    /CourierStd
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile (None)
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /Description <<
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /ITA <>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /PTB <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


