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1. はじめに 

近年，高齢化が進む国や地域では，高齢運転者の運転能

力低下と，それに伴う交通事故が社会問題となっている

[1]-[3]．例えば，警視庁の発表によれば，2023 年における

管轄内での 65歳以上の高齢運転者による交通事故の割合は

15.4％に達しており，無視できない水準である[3]．また，

その約 81.0％において「発見の遅れ」が要因とされている

[3]．このようなことから，高齢運転者自身が，見落とすと

危険な物体に対する検出能力を把握することは，安全運転

意識の向上や，免許返納やサポートカー限定免許への移行

を後押しするうえで重要である．しかしながら，著者らの

調査によれば，違反歴のある高齢運転者を対象とした認知

機能検査などは存在しているものの，誰でも容易に実施可

能な，運転時の物体検出能力を定量評価する方法は未だ整

備されていないのが現状である． 

このような背景を踏まえ，著者らはこれまで，所属研究

室で開発を進めてきている誘目性定量評価法[4]と，市販の

装着型注視点計測デバイス[5]を用いて，高齢運転者による

交通事故の主要因の 1 つと言える対象物体検出能力を容易

に定量評価可能な方式を提案してきた[6][7]．ただし，同

方式で用いる注視点計測環境には，被験者に提示する運転

状況動画像の内容や構成などに改善の余地があった．そこ

で，本稿では，同計測環境に対して，本邦の都市部での交

通事故頻発状況を再現した危険運転状況動画像を新たに導

入するなどして改善を図る．また，改善後の注視点計測環

境を用いて，初期的な動作検証を実施する． 

2. 物体検出能力定量評価方式の概要 

本節では，著者らが研究を進めてきている物体検出能力

定量評価方式[6][7]について概説する．同方式[6][7]は，誘

目性定量評価法[4]を利用して，車載カメラ動画像から自動

車運転者用の確率的顕著性マップを算出して，歩行者など

の物体に対する運転者の目の行きやすさを確率値として評

価する．この確率値は，言わば，標準的な運転者では，そ

の状況で対象物体にどれくらい目が行きやすいかを表すも

のと言える．ここで，誘目性定量評価法[4]で算出された時

刻𝑡(𝑡 = 1,2,3,⋯ )の確率値を𝑝𝑡と書くとする．このとき，

一定の仮定の下で，標準的な運転者において時刻𝑡で初め 

て対象物体に目が向く確率は，次式のようになる． 

 𝑃𝑡 = 𝑝𝑡∏(1− 𝑝𝑡′), 𝑃0 = 𝑝0

𝑡−1

𝑡′=0

 (1) 

これを用いて，時刻𝑡までに 1度は対象物体に目が向く確率

は前述の確率の和として次式のようになる． 

 𝐹𝑡 = ∑ 𝑃𝑡′

𝑡

𝑡′=0

 (2) 

同方式[6][7]は，対象物体に初めて目を向けた時刻から，

対応する確率値𝐹𝑡を用いて，物体検出能力の水準を評価す

る．より具体的には，確率値𝐹𝑡は，0~1 の値を取り，その

値が小さければ小さいほど，早い段階で対象物体に目を向

けており，物体検出能力が高いと評価されることとなる． 

3. 注視点計測環境の改善 

前述した定量評価方式[6][7]では，実際に被験者の注視

点を計測し，実際にどの時点で対象物体に視線が向けられ

たかを確認する必要がある．そのため，同方式では，著者

らの所属研究室で，ユニティーテクノロジーズ社が提供し

ているゲームエンジン Unity[8]を利用して試作してきてい

る運転状況シミュレータ[9]を用いて，危険運転状況や非危

険運転状況などの動画像を再現して，3 台のモニタで構成

される注視点計測環境にて，被験者に提示し，装着型注視

点計測デバイス[5]により注視点を計測してきた[6][7]．た

だし，前述のように，注視点計測環境には，運転状況動画

像の内容や構成などに改善の余地があった．そこで，同計

測環境に対して，危険運転状況動画像の拡充や修正を行う

などして改善を図った．  

  

(a) 危険運転状況動画像 1 (b) 危険運転状況動画像 2 

  

(c) 危険運転状況動画像 3 (d) 危険運転状況動画像 4 

図 1 拡充した危険運転状況動画像のフレーム例 
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具体的には，拡充した危険運転状況動画像は，本邦の都

市部での交通事故頻発状況のものであり，映像資料[10]-

[12]などを活用して調査を行い，再現を進めてきたもので

ある[13]．図 1 は，拡充した危険運転状況動画像のフレー

ム例を示しており，各々，(a) 自車が信号機のある交差点を

右折する際に停車している対向車線の自動車の影からバイ

クが飛び出してくる状況，(b) 細道から大通りに左折で侵

入する際に左側から自転車が飛び出してくる状況，(c) 対向

車線が混雑している片側 1 車線の一般道路を走行中に対向

車の間から子供が飛び出してくる状況，(d) 停車中のバス

を追い越す際にバス前方から子供が飛び出してくる状況の

ものを示している．また，このような拡充以外にも，これ

まで再現してきた危険運転状況に関して，車両および歩行

者について，より多くの種類の 3D モデルを導入して置き

換え，車両の動きなどもより実際的なものとなるように修

正した．このようにして，より実際的な計 9 つの危険運転

状況動画像を提示できるようにした．更に，装着型注視点

計測デバイスもより精度の高いもの[14]に変更して計測を

行うように改善した． 

4. 初期的動作検証 

改善後の注視点計測環境の動作確認を目的として，複数

人の被験者を対象に初期的な動作検証を実施した．図 2 は， 

初期的動作検証により実際に計測した後に，新たに拡充し

た危険運転状況動画像のうち 2 つと修正した危険運転状況

動画像のうち 2 つ，計 4 つについて，特定フレームにおけ

る注視点を図示したものである．図 2 の(a)は，細道から大

通りに左折で侵入する際に左側から自転車が飛び出してく

る状況，(b)は，停車中のバスを追い越す際にバス前方から

子供が飛び出してくる状況，(c)は，右側の脇道から他車が

飛び出して自車の前方に入り込む状況，(d)は，他車に左側

から幅寄せされ追い越される状況のものである．なお，図

中の緑色で示される円が注視点を表している．これらの結

果から，被験者の注視点が適切に計測できている様子が見

て取れる．また，飛び出してきた人や車などの対象物体に

対して被験者が視線を向けていることも確認できる．この

ように，本初期的動作検証を通じて，改善後の注視点計測

環境において注視点が適切に計測できることを確認した． 

5. おわりに 

本稿では，運転者の対象物体検出能力に対する定量評価

方式 [6][7]で用いる注視点計測環境に対して，本邦の都市

部における交通事故頻発状況を再現した危険運転状況動画

像を新たに導入するなどの改善を行った．また，改善後の

注視点計測環境を用いて，初期的な動作検証を実施し，注

視点が適切に計測できることを確認した．今後は，本稿で

改善した注視点計測環境を用いて，幅広い年齢層の多数の

被験者を対象とした計測実験を行う．更に，その計測実験

の結果に基づき，定量評価方式[6][7]の有効性について検

証を進めるとともに，同方式を発展させる． 
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(a) 注視点例 1 (b) 注視点例 2 

  

(c) 注視点例 3 (d) 注視点例 4 

図 2 計測した注視点の例 
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