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構え　距離を取る構え　減速する

歩行者が、車両が
飛び出すかもしれない

構えが必要な歩行者の正確な判定法が必要
⇒多様な属性認識+認識結果の保証が重要

構えが必要な死角交差点における安全な経路計画
が必要
⇒規範ドライバのような運転行動をとることが重要

構えが必要な状況において、リスクの低い領域を安全に
走行する高度運転支援・自動運転システムが必要
⇒知能を持った機械と人間が協調し、周囲への配慮が重要
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潜在的リスクに対処する
ことを想定した
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本研究では、「認識・予測」・「判断」・「制御」の各機能を実時間で精度よく実⾏する「運転知能」の研究・
開発・実装に取り組んでいます。また、運転知能を持った次世代の知能化⾃動⾞と⼈が共⽣するための新概念を提案し、
有⽤性を実証します。

予測のための歩⾏者認識
多様な歩⾏者属性の認識

歩きスマホ認識率83％
（独⾃データセット，屋外）

体向き認識率84％
（RAPデータセット）
歩⾏者脇通過時には、減速やマージンをとるこ
とで安全性を確保する必要がある。このような
⾏動は、歩⾏者の向きやスマホ操作の有無等の
影響を受ける。こういった安全⾏動を実現する
ため、単なる歩⾏者の検出だけではなく、その
属性まで認識する研究に取り組んでいる。

潜在リスクに基づく判断

位置推定結果の信頼度推定
推定失敗の⾃動検知を実現
機械学習を利⽤した推定結果の正誤判断器を
導⼊．従来のモデルベース法と協調し，推定
の正誤を説明可能な信頼度の推定を実現．

センサ計測値と
ランドマークの
ミスマッチが発
⽣．低信頼度状
態と認識．

マッチング後
⾼信頼度状態
へ復帰．
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死角交差点での先読み運転モデルを構築
日本の住宅道路での熟練ドライバの行動を解析
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リスク理解 操作指示 制御介入
⼈間と機械の関係に指導する側とされる側という関係性を
持ち込んで、制御介⼊、情報提⽰、エージェントとの
インタラクションの開発に取り組んでいる。

運転⽀援を経験することで
運転特性が改善され、より安全に

安全領域 駐車車両
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運転教習指導の模擬により、
⽀援による安全性確保だけではなく、

運転⽀援体験による運転技能改善が期待できる

⽀援体験直後の運転⾏動変化

繰り返し体験による運転⾏動変化

乗れば乗るほど上⼿くなる、運転⽀援システムの実現を⽬指す

先読み運転モデルによる自動運転では
死角交差点で53％の速度低減を達成

予測モデルあり 予測モデルなし

死⾓交差点では、規範ドライバは上図のよう
に、⼿前で減速し、安全を確認した後、再加
速を⾏うとい運転⾏動をとる。このような潜
在リスクに対する準備⾏動の数理モデルを道
路環境や⾃⾞速度から導出、実証している。

パーソナルモビリティプラットフォーム
による、安全・安⼼な経路⽣成・制御を検証
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