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→余裕を持った運転が可能

3

ドライバの危険感予測システム

～視線情報と車両情報から危険に感じる兆候を掴む～
01

現在の運転支援システムでは危険感を

予測して注意喚起を促しています．

しかし，車両情報とドライバが実際に感じ

る危険感との関係が明らかでない問題

があります．

本研究では，人の状態が顕著に表れる

視線情報と車両情報から危険感との関

係を明らかにする研究に取り組みました．

危険感の予測には車両情報を用いてい

ますが実際のドライバとの関係が明らか

でないためドライバに必要のない警告を

行ってしまい煩わしくかんじたり信頼性が

低下します．

本研究では危険感の関係を明らかにし，

適切なタイミングで適切な情報を提供で

きるようなシステムを目指します．

視線情報と車両情報を用いて実際にドラ

イバの感じる危険感との関係を明らかに

します．それにより，ドライバが危険に感

じることなく，精神的に余裕のある運転

ができます．そうなることでさらなる交通

事故低減を目指します．
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特徴抽出

→ 頭部・視線方向のベクトル情報取得
→ ドライバの注視点情報取得

→ 自車・他車両との車間情報を取得

危険感推定

危険感報知

→ドライバが危険を感じる前に報知

視線方向ベクトル
頭部方向ベクトル

screen

視線方向ベクトルとスクリーンとの交点
頭部方向ベクトルとスクリーンとの交点




