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度をドライバ

する[8]． 

め，任意のサ

に変化する．

ティの変化

ng with  

安全運転支
ム

供

運転関連

周辺環境関

3

． 

さ

す

操

快適

が

拡

提供

は，

が

と

，

で

ド

 

ト

属

図

ビ

ー

 

支援

関連

ⓒ 2013 Information Processing Society of Japan

Vol.2013-SE-179 No.28
2013/3/12



情
IP
 

 

5

5.

提

供

ン

(1

す

テ

ド

(2

ベ

テ

イ

(3

イ

ビ

 

 

情報処理学会研
PSJ SIG Techni

. 意図に基

.1 意図に基づ

意図に基づく

提案システムは

供システムの内

ンテキストは予

1) コンテキス

収集された膨

するコンテキス

テキストを選別

ドライバの意図

2) 意図の推測

コンテキスト

ベクトル空間モ

テキストをベク

イバの意図を推

3) サービスマ

推測した意図

イバビリティを

ビリティの高い

図 8 意図

Figure 8 

Figu

研究報告 
ical Report 

基づくサービ

づくサービス提

くサービス提供

は以下の構成か

内部の振舞いを

予め収集されて

ストモデル 
膨大なコンテキ

ストと周囲の状

別し，その関係

図に影響を与え

測モデル 
トモデルに基づ

モデルを用いて

クトルで表し，

推測する． 

マッチングモデ

図を満たすサー

を用いてサービ

いサービスをド

図に基づくサー

Structure of th
Based on t

図 9 内

ure 9 The Beh

ビス提供シス

提供システムの

供システムの構

から成る．さら

を図 9 に示す．

ていると仮定し

キストの中から

状況を決定づけ

係をモデル化す

えるコンテキス

づきドライバの

て，ドライバの

過去と現在の

デル 
ービスを選択す

ビスを評価する

ドライバに提供

ービス提供シス

he Service Prov
the Intentions. 

内部の振舞い 
havior of the In

ステム 

の構造 
構造を図 8 に示

らに，サービス

本研究では，

し，提案を行

ら，ドライバに

ける取り巻く

する．これによ

ストが抽出でき

の意図を推測す

の意図を表す

の変化量から

するために，

る．最もドライ

供する． 

ステムの構造

viding System 

nternal. 

 

示す．

ス提

，コ

う． 

に属

コン

り，

きる． 

する．

コン

ドラ

ドラ

イバ

 

 

 

5.2
5.2.

本

るサ

以下

エ

らの

ユ

自動

会環

する

(1)

ユ

パッ

性を

が表

つ．

(2)

 自

ナビ

ンテ

む．

(3)
社

情報

スコ

ザの

目的

るサ

内環

る運

5.2.
前

コン

関係

ド

囲の

る．

スト

発見

は自

きる

表

した

示す

“○

て評

属性

コンテキス

.1 コンテキス

本研究では図 4

サービス提供に

下のように定義

エンティティは

の状態を既定で

ユーザに付随す

動車に付随する

環境に付随する

る． 
ユーザコンテ

ユーザコンテ

ッセンジャから

を持つ．目的地

表す．ドライバ

 
自動車コンテ

自動車コンテキ

ビから成る．カ

テキストと現在

 

社会環境コン

社会環境コンテ

報システムから

コンテキストか

の関心毎に分類

的地におけるユ

サービスである

環境に関するサ

運転支援に関す

.2 コンテキス

前項のコンテキ

ンテキストと周

係をモデル化す
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メン店を経由する経路の提案を行った．このサービスは例

題 1 のサービス a（目的地に関するサービス）に該当する．

図 15 には，乗車時，発車時，空腹時，食事後のドライバの

意図に対して，例題 1 で挙げた 4 つのサービスに対するド

ライバビリティの変化を示す．食事後の意図に対するサー

ビスのドライバビリティは，ドライバは食事を終えたため

サービス a のドライバビリティは減少し，サービス c（車

両に関するサービス）やサービス d（運転支援に関するサ

ービス）のドライバビリティが増加している．このように，

ドライバの意図が達成されれば，提供されたサービスに対

するドライバビリティは低下する． 
 

 

図 15 意図の変化に伴うドライバビリティの変化 
Figure 15 Drivability along with Changes of Intention 

 

7. 提案方法の評価と考察 

7.1 適用の評価 
シナリオ 1 では，周囲の環境を決定づけるコンテキスト

が変化するシナリオを用いて，運転に関するドライバの意

図の達成を評価する．適用の結果，渋滞という予期しない

運転環境の変化に対して，渋滞の発生前と発生時のドライ

バの意図を比較し，意図の変化量と運転環境を関係づける

ことで，ドライバの意図を推測することができた．この意

図に対して，4 つのサービスの中から運転に関連する属性

を持つサービスとマッチングを行うことで，ドライバの運

転を支援するサービスを提案することができた．これによ

り，運転に関するドライバの意図を達成できたと考える． 

シナリオ 2 では，ドライバ自身に属するコンテキストが

変化するシナリオを用いて，目的に関するドライバの意図

の達成を評価する．適用の結果，時間経過に伴いドライバ

の空腹度が増加したため，ドライバの食べたいものに最も

近いラーメン店を提案した．これにより，ドライバは「食

べる」という目的を達成するだけではなく，自分が食べた

いものにより近いラーメン店を提案することで，より意図

を満足できたと考える． 
7.2 研究課題に対する評価 
(1) コンテキストの影響による意図の変化の理解 
ドライバの意図を理解するために，ドライバに属するコ

ンテキストと周囲の状況を決定づけるコンテキスト間の影

響関係をモデル化し，ドライバ特有の意図の獲得が可能と

なる．また，ベクトル空間モデルを用いることで意図の定

量的な評価が可能となる． 

(2) 意図に応じたサービス提供の構築 
運転に対する意図のみに着目したドライバビリティの概

念を，旅行全体における意図の達成として拡張することで，

より高いドライバビリティを提供できる． 

また，サービスの特性を表すコンテキストをベクトルで

表し，意図ベクトル間のコサイン尺度で定義することで，

意図とサービスの類似度を評価できた． 

8. 今後の課題 

意図の推測では，過去と現在のコンテキストの変化量か

ら現在のユーザの意図を推測した．変化量を過去のコンテ

キストの属性値と現在のコンテキストの属性値の差として

定義したが，コンテキストの属性により同じ変化量でも意

味が異なる場合があると考えられる．そのため，変化量が

持つ意味を考慮し，過去と現在の特定のコンテキストの属

性値の差分を利用するのか，コンテキスト空間における変

化の推移を用いる必要があるのか検討が必要である． 

9. まとめ 

本研究では，ドライバビリティを向上させるサービス提

供モデルを提案するために，意図の推測に基づき，ドライ

バのドライバビリティを向上させるサービス提供モデルを

提案した．そのため，ドライバに属するコンテキストと周

囲の状況を決定づけるコンテキストから，ドライバの意図

を推測した．また，ドライバビリティをドライバの意図の

達成指数としてサービスを評価した．これにより，ドライ

バの意図と整合のとれたサービス提供が可能となった．仮

想カーナビゲーションシステムに適用することで，提案モ

デルの妥当性を示した． 
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