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近年，エアバッグ，アンチロック・ブレーキシステムの導入などにより，交通事故による死者数は年々減

少傾向にある．しかし，交通事故の発生件数は依然として多い．そのため，交通事故を未然に防ぐための安

全運転支援技術の開発が求められている．特に，ドライバが運転行動を起こす前にその行動を予測し，ドラ

イバの運転行動に応じた安全運転支援の実現が重要な課題となっている．本研究では，ドライバの視線情報

と車両から得られる情報を組み合わせた運転行動予測を行う．提案手法では，ドライバの運転行動に先駆け

て得られるドライバの視線情報および車両情報を用いて，事前に運転行動を識別する識別器を構築する．そ

してこの識別器を用いて運転行動の予測を行う．一般道を走行した際の視線情報および車両情報を用いて，6
種類の運転行動を予測した実験の結果，提案手法の有効性を確認した．
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1. まえがき 

近年，さまざまな安全運転支援システム（エアバ

ッグ，アンチロック・ブレーキシステム）の導入な

どにより，交通事故死者数は年々減少傾向にあり，

平成 22 年中の交通事故死者数は 4,863 人となった
[1]．しかし，交通事故発生件数は依然として多く，
平成 22年では約 73万件の交通事故が発生している
[2]．そのため，交通事故を未然に防ぐ技術が求めら
れている．交通事故の主な要因として，ドライバの

誤った判断による危険な運転行動が挙げられる．運

転行動を予測し，予測された運転行動に沿った安全

な運転支援を行うことで，このような事故を未然に

防ぐことができると考えられる．  
これまで，走行時の車両速度やアクセル操作など

の車両情報を用いて運転行動を予測する手法が提案

されている[3][4][5]．一方，ドライバは一般的に認
知・判断・操作の手順に従って自動車を運転する．

認知の段階に深く関わる視線情報は，運転行動にさ

きがけて発現することから，運転行動予測に有効で

あると考えられる．そこで我々は，視線情報のみを

用いて運転行動を予測する手法を提案してきた[6]．
しかしながら，視線情報のみでは車両速度などの運

転状況を考慮した運転行動予測とならない．そこで

本報告では，運転行動に先駆けて得られるドライバ

の視線情報および車両情報を組み合わせて利用する

ことにより，運転行動をより高精度に予測する手法

を提案する．  
2. 視線情報と車両情報を組み合わせた運

転行動予測 
図 1に提案手法の処理の流れを示す．提案手法で
は，ドライバの運転行動に先駆けて得られるドライ

バの視線情報および車両情報を用いる．そしてそれ

らの特徴から，事前に運転行動の識別器を構築し，

この識別器を用いて運転行動の予測を行う． 
以降，運転行動予測に用いるドライバの視線情報

および車両情報と，これらから抽出する特徴につい

て述べる．そして，抽出された特徴を用いて，運転

行動の識別器の構築および予測を行う手法を述べる． 
2.1 視線情報および車両情報 
一般に，ドライバが運転行動を行う際，特定の予

備動作を運転行動に先駆けて行う．例えば，左折前
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図 1 提案手法の流れ 

 

 
図 2 車載カメラ画像上における視線分布の例 

 
 
のドライバは進行方向の歩行者の有無や道路形状の

確認，巻き込み確認を行う．また，安全に走行する

ために，ウインカを点灯させ，減速をしながら交差

点に進入する．右車線変更前のドライバは進行方向

の車両の有無を確認し，ミラーを通して後方の確認

を行い，車線変更を行う数秒前にウインカを点灯さ

せる．このように，運転行動前の予備動作の方法は

運転行動により大きく異なる．この特徴を利用し，

提案手法では，ドライバが運転行動開始前に取りう

る視線の動き，車両の走行状況の両方を考慮して特

徴を抽出し，運転行動予測を行う． 
提案手法では，時系列に得られる視線情報および

車両情報から，表 1に示す特徴を抽出して予測に用
いる．予測には，運転行動開始時刻を 0t とした上
で， 行動予測区間（ es ttt  ）の視線情報および
車両情報を用いる．ここで，運転行動開始時刻

（ 0t ）の 1秒前であれば， 1t と表す． 
次節では，提案手法で用いる視線情報について述 

表 1 予測に利用する特徴 
 特徴 単位 

視
線
情
報 

視認時間（ヒストグラム） s 
視線の移動速度（ヒストグラム） rad/s 
視線の分散（x軸，y軸） rad2 

視線方向の相関係数 rad2 

顔向き（ヒストグラム） s 

車
両
情
報 

ペダルの踏み込みの強さ 
（アクセル，ブレーキ） % 

ペダルの踏み込み時間 
（アクセル，ブレーキ） s 

平均車両速度 km/h 
平均加速度 km/h2 

平均ステアリング角 rad 
ウインカの作動時間 s 

 
 
表 2 視線情報の例 
時刻(ms) x座標 y座標 

10 0.0688 0.09821 
27 0.0463 0.09384 
44 0.0548 0.09238 
60 0.00402 0.08069 
77 0.00224 0.02514 
93 0.02563 0.06466 

110 0.08534 0.04878 
… … … 

 
 
べ，視線情報からの特徴抽出方法を説明する． 
2.1.1. 視線情報 
視線情報は，表 2 に示すように，計測した時刻，
計測装置の座標系における視線方向 ),( yx で表され
る．図 2に右車線変更開始直前の視線をプロットし
たものを示す． 
図3に運転行動別の視線分布の例を示す．左折前
（図3(a)）を見ると，視線は左方向へ伸びており，
進行方向の歩行者の有無や道路形状の確認をしてい

ることが分かる．同様にして右折前（図3(b)）を見
ると，正面より少し右側の部分に視線が集中してい

ることが分かる．これは，対向車の有無を確認して

いるためである．また，右車線変更前（図3 (d)）を





15

(x, y)  
(x, y) x y 

 

3

  
2.1.2. 車両情報 
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2.2 運転行動予測 
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3. 実験 

 

 
3.1 実験条件 

4 

Seeing Machines
faceLAB[7] 60

10

6
25 

150 

0 
3 310  st

SVM
LibSVM[8]

leave-one-out
 

3.2 実験結果 
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3.3 考察 
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4. むすび 
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