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1 ．は じ め に

　 近年，各種の 車両剃御装置や運転支援装置が市販車 に 搭

載 され る よ う に な り．快適性 や安全性 が 向上 して い る。こ

れ らの 装置の 更なる 向上 を目指す上 で 、警報や操作 へ の 介

入 が 行 わ れ る よ う な 支援の 場合，操作 の タ イ ミ ン グな どそ

の ドラ イバ の 操作特性 に 合 っ て い な い と煩わ しい 、あ る い

は お 節介と感じ さ せ る 場合 が あ る こ と等 が 課題 に な っ て い

る 。 こ れ を 克服す る た め に は、ドライバ 個 々 あ る い は タイ

プ毎 に支援方法 を 変え て や る 事が
一

つ の 有効な 手 法 とな り

うる と考 え られ る 。

　 交通 事故は平成 14 年度 に は減少傾向に あ っ た も の の、

相変わ らずそ の 数は 多 い ω 。特 に 、道路形態別 で は交差点

付近 で の事故件数が 多 く、そ こで の 事故形態で は 追突 と出

会 い 頭事故が多 い 。追突防止 に 関して は各種の 研究が これ

ま で に行 わ れ て き て い る が 、出会 い 頭事故防止 に関 して は

あまり研究が行われ て い な い 。出会 い 頭事故が多い の は、

信号 の な い一
時停止交差点で 、確認忘れや

一
時停止違反が

事故原因 で ある こ と が分か っ て い る。ま た、事故 は 日常、

通勤、買 い 物、通院等、い つ も使 っ て い る 所 で 多 く発生し

て お り、い つ も使 う慣れ た 道 で の 事故 を 防止 する 装置 を 開

発す る 必要が ある。

　 そ こ で 、本研究 で は、運 転行動 を 同 じ場所を 繰 り返 し移

動す る 行為 と捕らえ、そ こ で の ドライバ の 運転行動を個人

毎 に蓄積 し，そ の 蓄積 した 結果 、つ ま り個 々 の ドライバ 特

性 に基 づ い た運転支援 シ ス テ ム の 構築を目指す。こ こ で は、
一時 停 止 交 差 点で の 出会い 頭事故 に 着目し、そ こ で の 不 安

全行動 （確認忘れ等）を防止す る シ ス テ ム の 構築を行 う。

図 1　 運 転 支 援 シ ス テ ム

　　　　　　　　　　 3 ．実験

　
一

般 ドライバ の 運転行動 を計測する た め に、図 2 の よ う

な 運 転刺激提示装置 を用 い た。車両 挙動量、ドライ バ 操作

量 と共 に、ドライバ の 顔画像 か ら視線方向 の 計測を 行 っ た 。

走 行 コ ー
ス は、一

時停 止 交差点 を含む 直線コ ース と した。

被験者は 8名（男性 5名、女性 3 名）で 、普段の よ うな運 転

で 図 3 の コ
ー

ス を繰 り替え し 20 回 （10回 × 2 日）走行 し

た。

図 2　 運 転刺激 提 示 装置

　　　　　　　 2 ．運転支援 シ ス テ ム

　 本研 究で 構築 し よ う と し て い る 運 転 支 援 シ ス テ ム は 図

1 の よ うな構成で ある 。セ ンサ に より、ドラ イ バ 操作量、

車両挙動量．地図 上位 置 等 を計測 し蓄積す る。そ の 蓄積結

果 に基づ い て、確認 の 有無 や 視線 の 偏 り を判定す る確認判

定 と現時点 の 操作行動等か らい つ もの 操作 を 予 測 す る行動

予 測 を行 う。さ ら に、そ の 結 果 に 基づ いて 安 全性 を評 価 し

て 支援を行 う。

　以下 で は、図 1 の シ ス テ ム の 構成方法お よ び ドライ バ の

行動データ を得 る た め の 実 験 方法、装置等 につ い て 述 べ る 。
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　　　　　　　 4 ．確認判定

今 回 構成す る確 認 判 定 装 置 の 概 要 を図 4 に 示 す。

視線時 系 列

テ
’一タ計 測

区間テ
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’
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・
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ク

ω
の 適用 を試み た。モ デル は

図 6 の よ うに 構成 に し た。

パ ターン判定

量 子 化

（SOM ）

図 4 　 確認判定 手 法 図 6　予 測 モ デル 構造

　 時 系列 デ
ー

タ計測 で は視線方向 を 上 下 左 右方向角度 と

して 計測す る。そ の 計 測 データ か らあ る 時 間 区 間 分 の デ
ー

タ を 切 り出す。こ の 時間区間は ドラ イ バ が確認 時 に 左右片

方を確認する 時 の最 小 時間 程 度 に設定す る。次に 、そ の サ

ンプ リン グ タ イ ム毎 に 抽出 した時間 区 間 データ を 自己 組織

化 マ ッ プ （SOM ） に入 力 し、右、左 、右か ら左等の パ タ
ー

ン （シ ン ボル ） に分類す る。その 分類 した 結果 を パ ター
ン

判別す る こ とに よ り、左右 を確認 した か ど う か 、あ る い は
一
方向 に偏 っ て い な い か を 判別す る。

　 こ れを用 い て、確認 有無判定 を行 っ た 結果 を 図 5 に示 す 。
こ こ で は ．確 認 を 行 っ た 場合、確認をせ ず に走行した 場合

に対 して 、確認の 有無 を 判定で き る か ど う か の 検 討 を行 っ

た。3 名の 被験者に 対す る 判定結果を示 す。図 よ り、80 ％

以上 の確率で 判定 で きる事が分か っ た 。
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図 5　 確認判定結 果

C 平 均

　上 記 の 結果は判定 タ イ ミ ン グを被験者 に よ り変 え て い

る 。こ れ は、ア ク セ ル を踏 み 込む前後で 確認を行 う人 、ア

クセ ル を踏んで
一

旦 徐行 して か ら、あ る い はそ の 最中に 確

認を行 うな ど、人 に よ り確 認 を す る タ イ ミ ン グが 異な るた

めで ある。従 っ て 、判定性能 を 向上 させ る た め に は、ドラ

イ バ の操作行動 に連動して 判定 を 行う必要が あ る事 が 分か

っ た 。

　　　　　　　　　 5．行動予測

　本節 で は、ドラ イバ の 停止か ら発進 に至 る 行動 の 予 測 を

行 うた め の モ デル の 構築 を 行 う。個 々 の ドラ イ バ の 操作行

動 を 蓄積 して、そ れ に基づ い て い つ もな ら こ の よ うな 操 作

をす る で あ ろ う と言 うこ とを予 測 す る こ と を 目指 す。一般

に、人 の 行動 は ば らつ きな ど不確定な要素を常 に含 む こ と

や、種 々 の 要 因 に よ り行動が 左右 され る た め 各種 の 計 測 デ
ー

タか ら総合的 に 推測を行 う必 要が あ る。こ れ ら の こ とか

　本 モ デル は 加 速 モ デ ル （左 ）と減速 モ デル （右）の 2 つ の 切

り替 え を 行 い ．Z は そ の 切 り替 え変数 で あ る。X 。，b は 加速、
あ る い は 減速 意 図 と し．Yij は 計測可能な車両 状態、ドラ

イ バ 操作 量 な どで ある e 従 っ て 、予 測 は P（X ． IY。 1， Y 。2 ，＿）

ま た は P （XbiYbl
，
　Yb2

，
＿）を 求め る こ と に なる。

　 こ こ で は、加減速の 意 図 を将来速度 の 平均値 と仮定し、
Yijと して 現 在 速 度 、ア クセ ル 開度、ブ レーキ 圧 を用 い た 。

こ の 時 の 4 名の 被験者 に 対 す る一
致率 （全デ

ー
タ数 に対す

る将 来平 均 速 度 と予測値が一
致 して い る割合） と 誤差時間

（予測 と実際の 値 に 差が 生 じて い る 区間の 時間）を図 7 に

示 す。図 よ り 2 秒程度先ま で の 平均値 で あ れ ば、80 ％ 程度

の
一

致率で 予 測で き る こ とが 確認で き た。
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　　　図 7　 予 測結果
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　　　　　　　　　　 6．まとめ

　
一

時停止交差点 で の 不安全な運転行動 を 防 止 す る ドラ

イバ 適合 型 の 運転支援 シ ス テ ム の構築をす る ための 確認 行

動判定手法 と行動予 測手法に つ い て 述べ た。今後は、両者

の 統合を 図っ て 行く予 定 で あ る 。
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