
自動運転車両の走行データを用いた
走行環境リスク要因の走行リスクへの影響分析

田島　友祐 †

滋賀大学　データサイエンス・AIイノベーション研究推進センター †

笛田　薫 ‡

滋賀大学　データサイエンス学部 ‡

石井　幸治 §

あいおいニッセイ同和損害保険株式会社　データソリューション室 §

三樹　孝博 ¶

あいおいニッセイ同和損害保険株式会社
商品・CSV× DX企画部　次世代商品 R&D　 Lab室 ¶

1 はじめに
自動運転車両技術の発展により，運転手を不

要とするレベル 4 の自動運転を目指したモビ
リティサービスの実証実験が行われると共に
法制度の整備も進められている [1] [2]．自動運
転車両の走行時には，事前に走行ルートを決定
する必要があるが，手動運転のように目的地や
通過地点などを決定し，走行時間を短くするよ
うな決定方法では不十分であり，走行ルートに
潜む危険度合いを考慮することが必要不可欠で
ある．ここでの，危険度合いとは自動運転車両
が主として起因するものだけでなく，手動運転
車両との複合的に起因するものなど走行環境に
よって様々考えることができる．
本研究では，危険度合いを考慮するために，

自動運転車両の走行ルートにおける環境リスク
が与える影響について検討する．具体的には，
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走行データにおいて一定の加速度を超える事例
をインシデントと計測し，交差点（右左折，信
号の有無等）や単路（中央分離帯や歩車区分の
ガードレールなどの有無）からインシデントの
予測モデルを構築し，モデルを評価をする．

2 方法
走行ルートの危険度合いを評価するために，

本研究では走行ルートに存在する危険因子を予
測変数としたポアソン回帰によるモデル化を実
施する．危険因子としては，交差点，中央分離
帯，歩車区分と人口密度である．交差点は，信
号に関する分類（信号が無いが見通しが悪い，
信号が無いが見通しが良い，信号がある），優
先道路に関する分類（優先道路を走行中，前方
が優先道路，車幅が同一で優先道路の区別がな
い）と進行方向に関する分類（右折，左折，直
進）がある．これらの分類の組み合わせから予
測変数として２４変数を設定する．各変数は走
行ルートに対して何か所交差点が存在するかと
いうカウントデータである．中央分離帯と歩車
区分はガードレールと段差がある，ガードレー
ルのみある，段差のみある，線のみある，何も
ないに分けられるため，予測変数として５変数
ずつに設定する．各変数は走行ルートに対して
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どれだけの距離を走行したのかという割合で
ある．人口密度は交通量の代わりとして用いて
おり，人口密度の高低が交通量の分量に関係す
ると考えており，これを予測変数として設定す
る．応答変数は，走行ルートでの走行における
0.3g以上の負荷がかかった事象をインシデント
であり，カウントデータとして扱う．これらに
対して，式 (1)によりポアソン回帰をし，モデ
ルの当てはまりを評価する．

log λ = β0 +
n∑

n=1

βixi (1)

3 結果
図 1，図 2はポアソン回帰によって得られた

モデルに予測変数を入れて導出した予測値と実
際の観測値をプロットしたものである．横軸は
走行実験の IDであり，縦軸は 0.3g以上の負荷
となったインシデント数である．これより，イ
ンシデント数が多い走行については正確に予測
は出来ていないが，インシデント数が少ない走
行については予測は出来ているとみることが可
能である．単路に関するモデルからは，中央分
離帯や歩車区分の有無によりインシデント数の
増減に関係することがわかった．

4 まとめ
本研究では，走行ルート内の危険因子を用い

て走行ルートの危険度合いを評価するため，ポ
アソン回帰によりインシデントに対するモデル
化をし，評価した．単路に関するモデルからは
インシデント数の増減に関係する危険因子を特
定することが出来た．
本発表では交差点に関するモデル式や危険因

子（交差点，中央分離帯，歩車区分，交通量）
を扱ったモデル式の評価ならびに考察を行う．
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