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1.はじめに 
近年,プローブ技術の発達により車載センサー

を活用した環境情報の取得は容易になり,自動車

の運転に関する様々なデータ解析を行うことが

可能になった.ドライバー評価手法において,宮

島らは 1 分毎の最大前方加速度とそのときの速

度の関係を直線近似し,アクセル操作の危険性を

評価した.[1]また,山本らは深層学習に基づく既

存手法によって,車両前方映像に対して物体検出

技術を適用して得られる物体検出結果の各物体

の重要度を推定する手法を提案している.[2]一

方でドライバーの運転操作が認知,判断,操作の

プロセスを経ていること[3]を踏まえると,自動

車やドライバーの一部分に焦点を当てた解析だ

けでは充分ではないという指摘もある. 

本研究では,宮島らと同様にアクセル操作と車

両前方映像を解析し,各結果の関係性について報

告する.実験には,現在会津大学において産学連

携で展開している学生向けカーシェアリングサ

ービスで収集したデータを用いる.被験者は,サ

ービス利用者である学生または大学職員で,シェ

アカーの利用のためにユーザー登録を行なって

いる.また運転のタイミングやコースは,こちら

から指定せず被験者の意志にて利用する. 解析

には,会津若松市内を午前 7 時から午後 16 時ま

での間に走行したデータを用いる.本研究は会津

大学研究倫理審査委員会の承認を受けている. 

2.処理の概要 
2.1 アクセル操作の評価 

宮島らは,ドライブレコーダーに搭載されてい

る加速度センサーを解析に用いているが,本研究

では,アクセル操作量と速度の変化から加速度を

算出している. 

最初に,零点交差法によりアクセルペダルの踏

み始めからペダルを離すまでの間の操作を一つ

の挙動パターンとして抽出する.次に挙動パター

ン中の速度変化を算出し加速度を計算する.図１

では,あるユーザーの走行データの抽出挙動パタ

ーン中の加速度とそのときの速度の関係を直線

近似したものである.X 切片がその運転者が好む

速度を表し,Y 切片が発進時の加速の特徴に対応

すると考え X 切片,Y 切片の大きさでドライバー

のアクセル操作の危険性を評価する. 

2.2 車両前方の環境の評価 

アクセル操作と障害物数との関係を調べるため,

車両前方映像に対して YOLO[4]を用いて物体検出

を行う.(図 2）学習済みモデルを使用し,その中

でも YOLOv5x を使用する.物体検出の精度を高め

るため,検出する物体は「人間,自転車,自動車,

バイク,バス,信号機,停止標識」に限定する.山

本らは,物体検出を行った後に深層学習を用いて

重要物体の推定を行なっているが,本研究ではそ

の場面において検出された物体数をカウントす

る. 

 
 

 

 
  
 

3.アクセル操作と物体検出数の依存関係 
図１で表されたアクセル操作に対して物体検

出数を色別にして表示したものが図 3 である. 
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図 1 アクセル操作の危険性評価 

図 2 前方映像の物体検出 
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扱った学生ドライバー5 人のデータの相関係数の

計算はピアソンの積率相関係数として算出し，

有意水準 5%にて相関性の検定を行った. 

  図４は,抽出挙動点が,加速度とそのときの速

度の関係を直線近似した回帰直線を基準にした

ときにグラフ上の上下のどちらに分布していた

かを比率で表したものである.仮説として,物体

検出数が増加するほど回帰直線の上側の分布が

増加し,アクセルの危険操作が頻発すると予想し

た.しかし実際の結果では,そのような傾向はな

く全体的にその比率は一定であった.一方でユー

ザー5については、物体検出数が 11〜15 個の時

に下部の比率が高くなっていた。 

  図５では,物体検出数ごとに速度の分布を比較

した.物体検出数 2個と 14 個のデータに対して U

検定を行った.中央値が物体検出数の増加と共に

減少し速度が低下していることを示している.物

体検出数が多く検出される場所は,市内でも交通

量が多い道路や建造物が多い場所であることが

事前の検証から確認されており,今回はそのよう

な場所を走行した際に安全な速度で走行したこ

とが示されている. 

4.おわりに  
本研究では,アクセル操作と車両前方映像を解

析し,それぞれの関係性について調査した.図 5

の結果から,物体検出の多い状態と少ない状態で

はアクセル操作に違いが生じている可能性が示

唆された.現在,車両前方の環境の評価を物体検

出数で行なっているが,同一車線上の自動車のみ

を認識するなど,よりドライバーに影響を与える

情報を設定する必要があると考えている.  
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図 4回帰直線の上下の分布 

図 5物体検出数ごとの速度の分布 

図 3 アクセル操作と物体検出数 
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