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運転者の認知状態を実時間で検知し周囲の車両・歩行者に提示する仕組みを実現し
ます。シミュレーョン・実車走行の両面で実証実験を実施し「運転状態の見える化」に
よる交通事故低減効果を確認します。

本研究は、総務省の研究委託により九州大学・富士重工業株式会社と共同で実施したものです。

運転状態の見える化による交通事故の低減運転状態の見える化による交通事故の低減運転状態の見える化による交通事故の低減運転状態の見える化による交通事故の低減
～運転者の状態を互いに共有し協調的な危険回避を可能にします～

� 運転者の状態を検知し本人だけ
でなく周囲の運転者・歩行者にも提
示します。

� それにより周囲の運転者・歩行
者は早期に適切な危険回避行動を
とることが可能になります。

� 運転者状態の提示に関する社会
的受容性を大規模なアンケート調査
により確認しました。

これまでの運転支援システムのほとんどは、
周囲状況や運転者の状態を運転者本人に
提示して危険防止を図るものであり、その
効果は運転者本人の能力・認知状態に依
存していました。本研究では、検出された運
転者の状態を周囲の運転者、歩行者とも共
有することにより、早期の危険予測を可能と
し事故回避につなげることを目指しています。

運転者に多様な情報を提示

本人が適切に対処できなければ効果薄い

運転者の認知状態を検知

互いに相手の認知（注意）状態を理解できる

危険を予測した対処が可能

検知情報の提示

運転者本人への情報提供が中心

危険回避の効果は運転者に依存危険回避の効果は運転者に依存危険回避の効果は運転者に依存危険回避の効果は運転者に依存

視覚、音響刺激

車車間・歩者間通信

車線逸脱警報

車間（衝突）警報 後方モニター

居眠り防止

運転者の認知状態を相互に共有

協調的な危険回避が可能に協調的な危険回避が可能に協調的な危険回避が可能に協調的な危険回避が可能に

操舵情報視覚（視線）車外センサ

従来の運転支援 提案手法


