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「共生社会に向けた人間調和型情報技術の構築」 

 平成２１年度採択研究代表者 

 

武田一哉 

 

名古屋大学情報科学研究科・教授 

 

行動モデルに基づく過信の抑止 

 

§１．研究実施体制  

 

（１）「名古屋大学・武田」グループ 

① 研究代表者： 武田一哉 （名古屋大学 情報科学研究科、教授） 

② 研究項目 

・行動信号コーパス 

・行動信号モデルと行動信号認識 

・工学的行動モデル 

 

（２）「名古屋大学・三輪」グループ 

① 主たる共同研究者： 三輪和久 （名古屋大学 情報科学研究科、教授） 

② 研究項目 

・行動の認知科学モデル 

・運転行動のマルチプラットフォーム実験環境 

 

（３）「富士通」グループ 

① 主たる共同研究者： 松尾直司 （富士通株式会社モバイルフォン事業本部、プロジェクト課

長） 

② 研究項目 

・過信検出の社会実験 

 

（４）「デンソー」グループ 

① 主たる共同研究者： 宮原孝行 （株式会社デンソー研究開発３部、課長） 

② 研究項目 

・過信抑止型運転支援の車両実験 

H23 年度 

実績報告
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§２．研究実施内容  

(文中に番号がある場合は（３－１）に対応する) 

 

 【研究プロジェクトの全体の目的】 大規模な信号コーパスを利用して、情報と物理を統合する視

点から人間行動の数理的モデルを構築し、行動に内在する人間の「状態」を理解することで、利用

者とシステム相互の「過信」を検出・回避する技術を研究する。行動の「認知・判断系」のモデルを、

複数状態を持つ確率モデルにより、「判断・運動系」をハイブリッドダイナミクスによりそれぞれモデ

ル化する。過信に陥る心理プロセスモデルを実験心理的手法とコーパス分析的手法により導出す

る。さらに、振り込め詐欺誘引通話の検出、支援システムへの過依存運転抑止の２つの実証実験

を行い、社会の安心安全に寄与しうる「過信検出」技術を確立する。 

【23 年度の経緯】 

 実車を用いたデータ収集と収集データへのタグ付けを行うとともに、シミュレータ等を用いた模擬

実験を通じて「視行動」「ドライバ状態」「視認性」「操作反応時間」に関する様々な知見を集積した

（図１）。運転支援を「前向き支援」と「後ろ向き支援」により記述する支援モデルを考案し、過信の

無い運転支援に向けた実車実験の設計を進めた（図２）。 
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図１視行動と環境の合致度 図２「前向き・後ろ向き支援」による協調システムの理解   

【23 年度の主な成果】  

（１）行動信号コーパスと行動モデル： （行動信号コーパス）車両情報を CAN インタフェースを利

用して計測記録する装置を製作し、様々な車両の運転行動データの取得を可能とした。のべ３０台

の車両を利用してデータ収集実験を行った。携帯電話に内蔵された加速度センサを用いた日常

行動信号の大規模なコーパス（HASC Corpus）の構築を継続した。収録したデータから被験者

116 名の HASC2011corpus を構築し、このコーパスを利用した HASC Challenge 2011 を開催し、

行動センサ信号処理手法の競争的評価により、加速度センサ信号の基本処理方法を研究した。

日・米・欧で収集された運転信号コーパスの比較を行い、実環境下の運転行動データの有用性を

示した[21]。 （映像処理技術）映像からボトムアップに視認性を評価する研究を発展させ、環境映

像の時間的変動を考慮に入れた視認性尺度の開発を行った[5]。 （運転行動モデル）支援量と危

険度を総合した尺度を評価関数とし、これを最小化する運転支援制御を、小型実験車両に実装し、

その評価を行った[15]。ノンパラメトリックベイズ法（DPM: Dirichlet Process Mixture）を用いて、

GMM ドライバモデルのシステムパラメータである状態数を自動決定することで、より多様な環境下
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で頑健に動作するドライバモデルが構築可能であることを確認した。（図３、より少ない分布素で精

度の高い推定が実現している。） 
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図３：支援量を組み込んだ支援制御      図４：ＤＰＭによるモデル改善 

（２）過信の認知心理モデルの構成と検証： 共

通した実験条件（運行経路）を設定した上で、異

なる環境（実験室と実環境（超小型車両 COMS

による走行））の下で運転データ群の収集を行い、

個人間、実験設定間、操作対象機器（アクセル、

ブレーキ、ステアリング）間の相違と一貫性を分

析した[35]。ブレーキ操作を除く信号において、

実験間の一貫性が確認され、実験室実験におけ

る MIS/DIS-USE 傾向の計測結果を、一般運

転行動に拡張する可能性とその限界を確認した。    図５： 異なる環境における操作の一貫 

（３）過信行動・検出抑止の実証実験（富士通）： スペクトル平坦尺度とキーワード検出アルゴリズ

ムを統合した、振り込め詐欺誘引通話検出システムをスマートフォン上に実装し、実際の電話回線

を介した対話音声に対して誘引呼を検出する実験を行った。10%程度の誤検出率の下、90%の

検出対象通話を検出することに成功し、当該システムを用いた実証実験の実施について、警察大

学校、名古屋銀行から賛同が得ることができた。（この結果を報道発表したところ、新聞１５紙、ＴＶ

１３番組に取り上げられた。）声帯振動の古典的物理モデルである二質量モデルを利用して、スト

レス下音声の検出を行った結果、現在利用しているスペクトル平坦度よりも高い性能が得られるこ

とを確認した[27]。 

（４）過信行動・検出抑止の実証実験（デンソー）： 過信抑止型の前方車追従支援システム（AAC）

の実現方法とその効果測定方法について議論を開始した。 

【今後の見通し】 

 運転者の視行動と環境情報との対応（「環境の変化をどの程度視認しているか」）を、視方向分布

と環境情報から計量する手法を確立する。研究を進めてきた運転行動モデルに、環境視認度を統

合することで、支援運転下に生じる過信状態を検出する見通しを立てる。さらに、「後ろ向き支援」

の具体的な実装方法を検討し、支援システムに対する過信状態にある運転者を正しい状態に引き

戻す方策を確立する。 

 振り込め詐欺誘引通話検出システムの実証実験を進め、実用化を目指す。 
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② CREST 研究期間累積件数（国内 10 件） 

 


