
概要
走行時空間と車両運動を繋げる運転知能化の要素技術研究が十分でない。
データ活用とAIの時代を迎えた今、あらためて運転の安全をDynamicsと品質から捉え直
す必要がある。本ポスターでは、データとAIを活用した産学官の連携研究を紹介し、
運転知能化・安全性評価・標準化に係るモビリティ技術を最新動向（シーズ）を提供する。

【お問い合わせ先】筑波大学産学連携企画課 E-mail : event-sanren@un.tsukuba.ac.jp

システム情報系 准教授 齊藤 裕一
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ドライブレコーダデータ

Passive SafetyActive Safety

(１) リスク予測の研究

(２) リスク評価の研究

𝑅𝑅 = 𝐸𝐸 1 − 𝐶𝐶 𝑆𝑆リスクの定式化
E： 事故が発生しやすい状況への曝露

C: 危害が生じうる状況における危害の回避可能性

S: 危害を回避できなかった場合の事故の重大度

 企業との共同研究の事例（2019 〜 2026）

コネクテッドビークルデータを用いて、事故が発生しやすい状況への将来曝露を先読みする技術の開発

ドライブレコーダデータを用いて、運転の文脈情報に基づいて危害の回避可能性を事前に確保する先読み技術の開発

ドライブレコーダデータを用いて、危害を与えるハザード対象（歩行者 or 自転車） を先読みする技術の開発

ドライブレコーダデータを用いて、ハザード行動のパラメータ空間に基づいた最低限確保すべき安全速度算出技術の開発

 DIVPコンソーシアム

𝑆𝑆𝑆𝑆𝑆𝑆(𝑡𝑡) = 𝐷𝐷(𝑡𝑡) − 𝜏𝜏𝑣𝑣1(𝑡𝑡) −
𝑣𝑣12(𝑡𝑡)
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リスク（回避可能性）の指標交通事故に至る過程 (Braun and Ihme, 1983)
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安全運転を評価していくクライテリア
データ解析からデータの分布を明らかする
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経済産業省/無人自動運転等の CASE 対応に向けた実証・支援事業（仮想空間での自動運転安全性評価環境の構築）

国土交通省/自動運転（レベル４）の法規要件の策定調査
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