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１． はじめに  

2007年度から 2008年度にかけて、表記の研究課題

で科学研究費補助金 若手研究（Ｂ）が交付され、研究

を実施した。以下は、2009年 4月に提出した研究成果

報告書の再録である。 

２． 研究開始当初の背景  

過去に大きな問題であった工場での事故は、管理

と教育によって大幅に減尐できた。自動車の事故も、

同様に管理と教育によって減尐させることができる

はずである。ところが、自動車では同乗しない限り

運転者の運転挙動を把握することは困難であった。 

しかしながら、近年の情報通信技術の発達にともな

い自動車に搭載した装置によって同乗せずとも運転

者の運転挙動を取得して記録したり、通信で車外の

管理者に通知したりすることが可能になってきた。

危険な運転をした場合に、その直後に随時教育した

方が教育効果も高いと考えられるので、運転者の運

転挙動を走行時に遠隔地から管理者がリアルタイム

に把握し助言することによって交通事故を大幅に減

尐できると予測される。そこで、人の認知特性の研

究に基づいた安全運転理論に基づいて、安全運転管

理教育システム（Assistant System for Safe 

Driving by Informative Supervision and Training: 

ASSIST）の開発を行っている(図１)。ASSIST は、

道路側の基盤整備に頼らず、運転挙動の把握のため

には、GPS、速度センサ、レーザーレーダ距離計、

CCD カメラを用いる。また、人が介在したほうが

教育効果が高いことが予想できるため、危険の判断

は自動化するものの助言・警告まで完全に自動化す

るのではなく、管理者による教育という形をとる。

これまでは、主に、走行時の実時間管理を中心に研

究を行ってきた。 

安全運転管理教育システムASSISTのこれまでの

車載システムは、OSにWindowsを用いたノート型

PC を中心として構成したシステムであった。とこ

ろが実際にトラックにASSISTの車載システムを組

み込んだところ設置スペースが尐なく、また発熱や

メンテナンスの面でも長期の動作には問題が起こっ

ていた。 

 

３．研究の目的 

本研究では、長距離トラックの運転者の安全運転

管理教育に利用できるOSにLinuxを用いた組み込

みPCによるASSISTの車載システムを開発するこ

とと、実際に長距離トラックの運転行動データの記

録を行い、安全運転度評価の枠組みを構築すること

を目的とした。安全運転の教育内容としては、充分

な車間距離維持による追突事故防止(図 2)と速度 0

での 2 段階停止による出会い頭事故防止(図 3)を対

象としている。 
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図 1. ASSISTの構成 
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４．研究の方法 

(1) 車載システムの開発 

車載システムを小型かつ低消費電力にして車載

を容易にするため、OS にLinux を用いた組み込み

PC によるASSIST の車載システムの開発を行った。

まず、車載するスペースに応じて３種類の車載用の

ハードウェアの製作を行った。また、C 言語を用い

た車載用のソフトウェアを開発した。記録ソフトウ

ェアとして、シリアルポートから車間距離や速度を

取得し、NTSCカメラからの画像を取得するプログ

ラムを開発した。また、遠隔地からの指導や動作状

況の確認のために通信ソフトウェアも開発した。記

録データや通信プロトコルは、既に開発している

Windows版と互換性を持たせ、記録データの再生ソ

フトウェアといった開発済みのソフトウェアとの連

携を可能とした。 

(2) 運転行動データの蓄積 

これまでに協力を頂いている運送会社の近距離

の配送のトラックに加えて、別の運送会社の長距離

走行を行う大型トラックに(1)で開発した車載シス

テムを搭載させていただき運転行動データの蓄積を

行った(図4)。 

(3) 管理ソフトウェアの開発 

現在の状況を閲覧するための管理ソフトウェア

に加えて、車載システムにて記録した過去の運転行

動データを解析するためのソフトウェアを開発した。 

(4) 運転行動データの解析 

(3)にて開発したソフトウェアを用いて長距離ト

ラックの運転行動データを解析した。日毎や運転者

毎の安全運転度の違いや個々の不安全行動について

調べた。 

(5) 出会い頭事故防止についての管理・教育 

見通しの悪い一時停止すべき交差点についての

安全運転度の評価のためのシステムを開発した。 

 

５．研究成果 

(1) 車載システムの開発 

開発した車載システムを、運送会社のトラックに

設置し運転行動の記録を行ったところ、データを記

憶するコンパクトフラッシュが満杯になるまでの３

ヶ月間の長期間、メンテナンスなしで順調に動作す

ることを確認した。 

(2) 運転行動データの蓄積 

大型トラックへの搭載では、長期間の運転行動デ

ータを蓄積することができた。2008年度において8

ヶ月の運転行動データの蓄積を行った。 

(3) 管理ソフトウェアの開発 

追突事故防止のための不安全度の指標として衝

突危険指数(CPI:推定停止距離 / 車間距離)と不安全

割合（CPI が1を超えた時間の全走行時間に対する

割合）を表示するソフトウェアを開発した。さらに、

10 分毎の不安全割合と速度をグラフ化する機能を
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図 2．衝突事故防止 
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図 3．出会い頭事故防止 
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図 4. ASSISTを搭載したトラック 
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追加し、一乗務（車両基地を出発して帰ってくるま

で、今回の車両では3日）についての状態の変化を

見ることができるようにした。 

(4) 運転行動データの解析 

主に３人の運転者が運転しており、それぞれの不

安全の度合いの違いが不安全割合で指摘できた(図

5)。 

また同じ運転者でも日によって不安全割合が違

うこと(図6)や、一乗務中でも不安全割合の値に大き

な変化があること(図7)がわかった。すなわち安全運

転の方法がわかっておらず運転の仕方がばらついて

いると言える。 

個々の不安全な状態についてさらに解析したと

ころ、追い越し時の車間距離のとり方が人によって

異なり（図8,図9）、危険な状態で追い越しをしてい

る状況の指摘や、自動判別をする際の方法が明らか

になった。 

(5) 出会い頭事故防止についての管理・教育 

普通乗用車において、見通しの悪い一時停止すべ

き交差点についての管理・教育のためのソフトウェ

ア開発を行った。追突事故防止と出会い頭事故防止

についての安全運転度評価を同時に行うことが可能

となった。 

 

 

14.6

18.7
21.5

0.0

5.0

10.0

15.0

20.0

25.0

A B C

運転者

不
安
全
割
合

(

%

)

 

図 5. 運転者毎の不安全割合 

 

 

図 7. 一乗務における不安全割合の変化 
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図 6. 一乗務毎の不安全割合 

 

 

 

図 8. 小さな車間距離での追い越し  
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図 9.  大きな車間距離での追い越し  
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