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１）目的 

運転支援・自動運転において，熟練ドライバのような「かもしれない運転」を実現す

る，交通環境文脈認識～潜在的リスク予測～予防的制御（減速等）といった先読み運転

を実現するコンテキストセンシングシステムに関する研究（図１）．本知能化技術によ

り，高齢者の運転に安全・安心を齎すことに貢献する． 

    
Fig. 1 A framework for driving risk prediction 

２）概要 

ヒヤリハットデータを基にしたデータ駆動型 AI（JST_S イノベプロジェクト研究）

を基に，歩行者・自転車の飛出しインシデントの目的変数（SCT; Safety Cushion Tine）

に対し，走行環境文脈リスクを１３項目の説明変数に分類（表１）し，リスク値を算出

する重回帰式を提示した（(1),（2）式，図２）．更に，カメラ，Lidar 等の周辺認識技

術や地図などの外部情報を用いて走行環境文脈パラメータをリアルタイムに認識し，

データ駆動AI より得られた重回帰式を用いてリスク値を算出するコンテキストセンシ

ングシステムの必要要件（表 2，図３）と構成（図４）を明確にした．  

Table 1 Driving environment risk factors 

 
 

     

 

 

 

 

Fig. 2 Safety cushion time 

Table 2 Data acquisition requirements 
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Fig. 3 Example of risk factor acquisition in image recognition 

 

システム構成案は，画像認識処理の計算負荷と LiDAR 点群処理の計算負荷を考慮し，画

像認識処理とLIDAR点群処理およびメイン処理を別ノードで実行する構成とした（図４）． 

 

    
Fig. 4 Context-sensing vehicle control system configuration 

 

３）2021 年度ブランディング事業への反映 

本システムを実車に実装しコンテキストセンシングを公道で評価していく．認識能力

が衰えた高齢者でも熟練ドライバのように安全・安心に自動車を運転することが期待で

き，高齢者の豊かな地域社会参加に繋がってゆくことをめざす． 


