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あ ら ま し　近 年 の 歩行者技術 の 発展 に よ り，ドライ バ に 歩行者 の 存在を警告 し，運 転を 支援す る こ とが 可 能 に な っ て

い る．しか し なが ら，全 て の 歩行者 を警告す る こ とは ドライバ の 集中力低下や苛立 ちを引き起 こ す危険性が ある ．そ

の ため ， 見 つ けに くい 歩行者 の み を ドライ バ に 警告す る こ とが 重要 で あ り， 歩行者 の 見 つ けやす さ を推定す る研究 が

な され て い る ，本報告で は，個々 の ドラ イ バ に適応 して歩行者 の 見 つ け やすさを推定する 手 法 に つ い て 提案する．提

案 手 法 で は，歩行者 の 見 っ けやす さを個 々 の ドライ バ 専用 の 推定器 に よっ て 推定す る こ とで ，推定精度 の 向上を図 る．

従来手法 との 比較 により， 提案手法によっ て 推定誤差が減少す る こ とを確認 した．
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Abstract　 In　recent 　years，
　advances　in　pedestrian　detection　technology　have　resulted 　in　the　development　of　driving

assistance 　systems 　tha七notify 七he　drivers　of 七he　presence　of　pedes七rians ．　However ，　warning 　of　all　of　the　presence

of 　pedestrians　would 　confuse 　the　driver．　 Therefore
，
　it　is　necessary 　to　develop　a 　method 　to　predict　the　driver，s

perception　performance 　of　pedestrian　detectability．　 This　report 　proposes　a 　method 　that 　predicts　the　pedestrian

detectability　 considering 　the　difference　be七ween 　individual　drivers．　 The　proposed 　 method 　 constructs 　 a 　predictor

speci 丘c　to　each 　driver
，
　in　order 　to　predict　the　pedestrian　detectability　precisely．　 We 　confirmed 　that　the　proposed

methed 　significantly 　reduces 　the　prediction　error 　in　comparison 　with 　the　existing 　methods ．

Key 　words 　ITS ，　driver　assista皿 ce，　pedestria皿 ，
　detectability，　personalization
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1． ま え が き

　近 年，車 載カ メ ラや セ ン サ を用 い た 歩行 者検 出技術 が 発 展 し，

ドラ イ バ に歩 行 者 の 存在 を警 告 す る こ と が 可能 と なっ て い る．

しか しなが ら，道路上 の 全 て の 歩行 者 を警告 す るこ とは，ドラ

イバ の 集 中力 低 下や 苛 立 ちな どの 原 因 に な り，安全 な運 転を妨

げる危険性 が 報 告 され て い る ［1］，そ の ため，ドラ イ バ に と っ て

の 歩行 者 の 見 つ け やす さ を推 定 し，警 占を取 捨選 択 す る こ とが

重要 で あ る．図 1 は 歩行者毎の 見 つ け や すさの 違い を示 した 例

で あ る．

　車載カ メ ラ を 用 い て 歩 行者 の 見 つ けや す さ を推 定 す る手 法 と

し て ，Engel らは 画 像 特徴 と道路 E一の 構 造 物 に 関 す る 情報 を 用

い た 手 法を提 案 し た ［2］．Wakayama らは，視 覚探 索 の 特圏 3］

と歩 行 者 の 動 き の 影響 を考慮 し，顕著性マ ッ プ ［4］と動き 特微

を 用 い た ［5｝．こ れ らは，複 数 の 被 験 者 に よ る 実 験 か ら 得 られ

た
，
平均 的 な 視覚特 性 に 基 づ い た 歩 行 者 の 見 つ けや す さを推 定

す る こ とを 目的 と して い る．しか し なが ら，視覚の 特性 は 個人

毎に 異なる た め ，歩行 者の 見つ けや す さに は ドライ バ に よ っ て

個人 差 が あ る と 考え られ る．

　本 研 究 で は，視 覚特 性 にお け る個 人 差，こ i9 凵 し，個 々 の ドラ

イ バ に 適応 して 歩行者の 見 つ けやす さ を推 定す る手 法 を提 案す

る．提 案手 法 で は，ドラ イ バ 毎 に 専用 の 推 定 器 を構 箕 し，歩行

者の 見 つ けや す さ推定 に 用 い る．

　以 降，2 節 で 個 々 の ドラ イ バ に 適 応 して 歩 行 者 の 見 つ け ミ r
さ を 推 定 す る 手 法 を 提 案す る．3 節 で 被 験者 実 験 に よ る データ

セ ッ トの 構 築 にっ い て 述 べ ，4 節 で 提 案手 法 の 有効性 を 検証 し

た結果 と考察に つ い て 述 べ る．5 節で 本 報 告 をむ すぶ．

2． 提 案 手 法

　 図 2 に提 案 于法 の 流 れ を示 す．提案手 法で は，車載カ メ ラ で

撮影 した 画 像か ら画像 特 徴 を抽 出 し，推 定器 に よ り各歩 彳」者 の

見つ けや す さを推 定す る，

　具 体 的 に は，ま ず 車 載カ メ ラ で 撮影 さ れ た 画像 と、ム行者 の

位 置 を入 力 す る．歩 行 者 の 位置は ，歩行 者 検出手 法 ［6］に よ り

求 め る．ただ し，今回 は 検出 され て い る もの と して，歩 行者 の

位 置 を手動 で 入力 した，そ して 車載 カ メ ラ 画像 か ら，歩行者 の

見っ け や す さ に 影 響 す る と 考 え られ る画 像 特 徴 量 を抽 出 す る．

最 後 に，特 微 量 を推 定器 に 入 力 す る こ と で，歩行 者 の 見 っ け や

すさを推定す る．以 降の 節 で，提案 手法の 詳細 につ い て 述 べ る，

　 2．1 画 像 特 徴

　提案手法で 用 い る画 像特徴 は以 下 の 3 つ に 分類 され る．

　 （1）　 歩 行者 領 域 の 特 徴

　 （2） 歩 行者 領 域 と周 辺領 域 の 差 の 特 徴

　 （3）　大 域的な特徴

表 1 に，歩行 者 の 見っ けや す さを推 定 す る ため に 用 い る 特徴 を

示 す，こ こ で，歩 行者 領 域 と周 辺 領域 は図 3 に示 す よ うに，歩

行 者 の 外接矩 形 を歩行者領域 と し，歩行者領域周 辺 の 一
定の 領

域 を周 辺領 域 とす る．

　以降の 節で ，各 特徴 に つ い て 概要を述 べ る．

lxl　 1　 見っ け やす さ の 異 な る歩行 者の 倒　歩行 者 （A 〕は カ メ ラか ら近

　 　 く，周 辺 との コ ン
．
トラ ス トが 高い た め 容 易に 見 つ け る こ とが で

　 　 k るが，歩 行 者 （B） は カ メ ラか ら遠 く，背景 が複唯で あ る た め

　 　 見
’
　」る こ とは 難 しい と考 え られ る．
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　2．1．1　歩行 者領域 の 特 徴

　歩 彳J 者の 見 つ けや す さには ，対 象 で あ る歩 行者 の 見え が影響

す る，見 え を記述す る 特徴 と し て，提案手法で は歩行者領域 の

大 き さ，幅，高 さ，平 均輝 度，平均輝 度 の 標 準 偏差 を用 い る．

　対 象 で あ る 歩行 者が ，ドラ イ バ か ら大 き く見 え る ほ ど 見つ け

やす い と考 え られ る た め，歩行 者 の 大 き さは 有効 で あ る と考 え

られ る．ま た，歩行 者の 歩 容や 自車 との 距離 に よ っ て，歩行 者

の 幅や 高 さは 異な る た め，歩行 者領 域の 幅，高 さ を 推定 に用 い

る．また ，対 象 物体 の 輝 度 値 が 高い ほ ど見 つ けやす く，「司じ平

均輝度の 物 体で あ っ て も，単
一の 輝皮値か ら な る 物体 とそ うで

な い 物 体 とで は 見っ けや す さが 異 な る と考え られ るた め，歩 行

者 領域 の 十均輝 度 と平 均輝 度標 準偏 差 を特徴 と し て 抽 出す る．
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　2．1．2　歩 行者領 域 と周辺 領域 の 差 の 特徴

　歩行 者 と 周辺 の 見 え が 類似 して い る 場 合 は，歩 行者 の 見 つ け

やすさが低下す る と考 え られ る．そ の た め ， 歩行 者領 域 と周 辺

領 域 の 差 に 基 づ く特 徴 と し て ，平均輝度，平均輝度標準偏差，

平 均色，勾配強度，グ レイ テ ク ス チ ャ 特徴，周 波 数特 徴，色 ヒ

ス トグ ラ ム を用 い る．

　平 均輝 度 ， 輝 度標 準偏差は ，対象物体 と周 辺 の 輝度 差 や輝 度

の 分布を表現す る 特徴 で あ る．輝 度 は物 体 の 見 え に影 響 す る こ

とが 示 され て い る ［7】．

　平 均 色 は，色差 を表 現 する 特徴で あ る．輝 度値が 同 じ物 体 で

も，色が異な る こ とに よ っ て 見 つ けやす さが 変化 す る と考え ら

れ る．提案 手 法 では，色空 間 として 画像処理 で
一
般的に 使われ

る RGB と，人間の 知覚 に近 い と され る L＊
a

＊b＊ を用い る．

　勾 配 強 度 は物 体 の 複 雑 度 を表 す 特 徴量 で あ る，周辺 の 背景

が 複雑 な 見 え を し て い る ほ ど，歩 行 者 を 見 つ け る こ とが 難

し くなると考 え られ る．画像 に ソーベ ル フ ィ ル タ を適用 し，

0°

，45
°

，90
°

，135
°

方 向 の 勾配 強度 を ヒ ス トグラム 化する．そ し

て，歩 行者 領 域 と周 辺 領 域の ヒス トグラ ム 間 の Bhattacharrya

距離 を特徴 とする ．

　 グ レ イ テ クス チ ャ 特徴，周波数特徴，色 ヒ ス トグ ラム はテ ク

ス チ ャ を表す特徴で あ り，対 象物 体 と周 辺 の テ クス チ ャ が 類似

して い る場合 は 対象物 体 を見つ け に くい と考え られ る．グ レ イ

テ ク ス チ ャ 特徴の 計算に は，濃 度 共起 行列 を用 い る．歩行 者領

域 と周 辺 領域 それ ぞれ の 濃度共起 行 列 Mp ，　 MB を計算 し，そ

の 差 の 2乗 和 を特徴 とする．

　 　 　 　 k　　 k

σTEX 一ΣΣ（M ・ （a ，　b）
− M ・（a，　b））

2

　 　 　 　 a ＝Ob ＝0

（1）

　周波 数 特徴 の 抽 出 に は ，まず歩行 者 領域，周辺 領城 の グ レ ー

ス ケール 画 像 を Fourier 変 換 し，パ ワース ペ ク トル 計算す る，

各領 域 の パ ワ
ー

ス ペ ク トル の差の 絶対値和を特徴 とす る．

　色 ヒ ス トグ ラ ム は，歩行 者領 域，周 辺領域それ ぞれ の 色 ヒ ス

トグ ラム を 計算 し，ヒ ス トグ ラ ム 間の EMD （Earth　Mover ’

s

Distance）［8］を特徴 とす る．

　2．1．3　大域的な特徴

　上記 の 2 種類 の 特徴 に加 え て，画像 内の 歩 行者数，注視点か

ら対象 の 歩行 者 へ の 画 像中 の 距離，対 象の 歩行者 と最近傍 の 歩

行者 と の 画 像 中の 距離 を推 定 に 用 い る．視 界 に歩 行者 が 多 い ほ

ど，各歩 行者 の 位置を正 確 に把握する こ とは 難 し くな る と考 え

られ るた め ， 特 徴 と して 画像 中の 歩行 者数 を計 算す る，ま た，

注視点か ら離れ た とこ ろに位置す る歩 行者 ほ ど正確 な位 置 を把

握す る こ とは難 し くな る と考 え られ るた め，注視 点 か ら各 歩 行

者ま で の 画 像中の 距離 を算 出す る．複 数 の 歩 行者 が視 界 中 に存

在する場合に，点在 して 単独 の 歩行 者 が存 在す る場合 と集 団の

歩行者 の 場 合で は，集団の 方が見つ けやすい と考 え られ る．そ

の た め ，歩行 者 と最 近 傍 の 歩行 者 との 画像 中の 距 離を特徴 に加

え る．

　2．2　学 習 段 階

　本節で は，推定器の 学習につ い て 述べ る．見つ けやす さの 推定

方 法 に は ，サ ポートベ ク トル 回帰 （Support　Vector　Regression

表 1　 特　 徴 　量

特徴 の 分類 特 徴の 略 記 号 内 容

歩行 者 領域

の 特徴

興 ize

馬 idth

＆ eight

歩行者領域の 面積，

幅，高 さ

紘 （且。m ）

島 （1um ）

歩行者領域の 平均輝度

平均輝度標準偏差

σ
μ（lum ）

平 均輝度

0σ（lum ）
輝度標準偏差

0
μ （RGB ） 平均色 （RGB ＞

σ
μ （L ・ a 姻 平均色 （L

＊
a

・b ・

）

0
。dg 。（9剛

輝 度勾 配 強度

歩 行者領 域 と

背 景領域の

コ ン トラ ス ト

特徴

σ
。dg・（RGB ）

カ ラ
ー

勾 配強度

σtex テ クス チ ャ特徴

σFFT 周波数特徴

HRGB 色 ヒ ス トグ ラム （RGB ）

HL ＊a＊b＊ 色 ヒ ス トグ ラム （L
＊
a

＊b＊

）

num 画像中の 歩行 者 数
そ の 他の

特徴
ρ （P ，

c ） 注視点 との 距離

D （P，〆） 最近傍 の 歩行 者 との 距 離

SVR ＞［9］を用い る．推定器 は ， 学習 用 画像 か ら抽 出 し た 画像

特徴 と ， 各歩 行 者の 見 つ けやすさの 目標値 か ら学習 され る．本

報告で は，個 々 の ドラ イバ に適応 して 歩 行者 の 見つ けやす さ を

推 定す るた めに，ドライバ 毎 に推定に有効 な画 像特徴を 求 め ，

推 定器 を構 築す る．有効な画 像特徴の 選 択 に は，変 数 減少 法 を

用い た．変数減少 法 の 詳細 にっ い て は次 節で述べ る．変数減少

法 で 得 られ る特 徴の 組 合せ は局 所解で あ り，大 域解 を得る た め

に は 総 当 た り法や Monte 　Carlo 法 な どを行 う必 要 が あ る．し

か し，特 徴量 の 増 加 と共 に 計 算時間 が 爆 発 的 に 増 大 し て し ま

うた め ，本手 法 で は 変 数減 少 法 を採 用 し た ．ま た ，SVR に は

LIBSVM ［10］を利用 した．

　 2．2．1　 変 数減 少 法

　本 節で は，画 像特徴の 選 択 に採 用 した 変数減 少 法 に つ い て 述

べ る．変数減少 法 の ア ル ゴ リズ ム は下記 の 通 りで あ る．

Step　1．特徴 の 集合 X に表 1 の 特徴を代入 する ．

Step　2．　 X か ら i番 目の 特徴を除 外 した 特徴 集 合

X ＿d ＝ X − ｛Xi ∈ X ｝を用 い て SVR を学習 し，目標値 y と推

定値 y ’

の 平均絶対値誤 差 （Mean 　Absolute　Error： MAE ） を

求 め る．そ して，以 下の MAE

　 N

寿Σ ly− ・ I
　 i≡1

を最小 にす る イ ン デ ッ ク ス imi。を求 める．

Step　3．　 X ＝ X ＿
、mi 、とす る．

Step　4．　 IXI＞ 1 な ら Step　2．へ，そ うで な けれ ば終 了 す る．

　2．3　推 定 段 階

　推定段 階で は，車載カ メ ラ画像中に 存在す る 歩行者毎に 上 述

の 特徴量 を抽出す る．特徴量 を SVR に よ り構 築 され た推定器

に 入 力 し，歩行 者の 見 つ けや す さ を推定 する ．
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中心 1こ注 視　　　　　　　　　画像を表 示 （200ms）

　　（a）　　　 ／ 　　　 （b）

　　　　　　　／

ノイズ を表承 （鱒 eOms）　　　　 選択肢 を挺 示

　　　　（c）　　　　　　　　　 （d）

　 　 　 　 　 　 　 　 図 4　 実験 の 流 れ

表 2　デー
タセ ッ トにお け る歩 行者数 別 の 画 像 枚数

画像 中の 歩彳∫者数　画像枚数

国
く

Σ

03o

、280

．2So

．］4oll02

＼　一

一一

　．．

一．一

一．一

、「 鼻ρ君　』再　巳 F甲序躍鷲 轡帝亨 》蔽唖 ＃伊一、一．． 、究7 免喉 唖酔免　ド 炉呼悼 甲唖 F 緜璽号 Kセ、 商ド 偉臥 笹宰 即奪駅 、、嘗咤“「「乳『“ 炉「炉r 乳牌島炉 舮呼，』鷲炉 骭甲触濘圷嚀碍 乳　亀 ク丐  仔 鈩野
妃r 鈩酔仲摩r早 爪乳遣習“ 年偉陣賦 催品せ“マ一 寧等ジ略一覧肝，配广r“炉窄呼早r

「牌「，摩ア炉鼻鶻「“
卯，肥甲巴♂呼乳

炉甲呼ウ恥貼鼻炉
兜恥甲い島⇒乱乳 N　、

甲院鼻偉
鷺．． ．一 一一．

0 2D

1 lD7

2 57

3 14

4 2

計 2〔｝0

3． 被験者実験に よるデータセ ッ トの 構築

　本節で は，見 っ けやす さの 目標値を設 定する た め に 行 っ た 被

験者実験に っ い て 述べ る．こ の 被験 者 実験 で は，車 載 カ メ ラ画

像 を被 験者 に 提示 し，歩 行 者 の 存在位 置 を 回 答 させ た ．

　 実験 の 流 れ を図 4 に 示す，以 下に 具 体 的 な実験 の 手 順 を示 す．

　 （1）　 「＋ 」 を画 面 の 中央 に 1 秒 間提 示 す る．こ れ を被験者

に 注視 させ て 視線 を固 定す る．

　 （2）　車載カ メ ラ 画像 を 0．2 秒間 提示 し，被験者に 画 像中の

歩行 者 を記憶 させ る．

　 （3） 画 像 の 提 示 後 の 残 像を 抑制 す る た め ，ノ イ ズ 映 像 を 1

秒 間提 示す る．

　 （4） 7 つ の 矩形 を選択 肢 と して 提 示 し，被験者 に 歩行者 が

い た と判 断 した 矩 形 を選 択 させ た．入 力 時 間に 制 限は な く，選

択 の 修 正 も可 能 と した．ま た，画 像 中に 複 数 の 歩 行者 が存 在す

る場 合 もあ るた め ， 選 択 肢 の 複 数選 択 も可能 と した．

　こ の 実験 を 各被験者 に 対 し て，画像毎 に 4 回ずつ 行い，各歩

行者 の 発 見 確 率 を推 定 の 目標 値 と し た．こ こ で 発 見 確 率 とは ，

各歩 行者 を 4 回 の 試 行 の 中で 正 し く回 答 で きた 回数 の 割 合 を 指

す．被験者 は 20代 男 性 6 名 （A 〜F ）で あ る．画像 は 0〜4 人

の 歩行者 を含む 200 枚 を用 い た ．表 2 に画像内に存在す る歩行

者数別 の 画 像枚数 を示す．

　被 験 者 に 提 示す る矩 形 の 選 択 肢 は，各 被 験 者 で 共 通 で あ る．

た だ し、記憶の 影響を抑制 する た め 実 験毎 に 選 択肢 を変 更 し た，

　 こ の 実 験 に よ り，画像 200 枚 ， 271 人 の 歩行 者 の データセ ッ

トを構 築 し た．

AB 〔　　　　　 D

被験者

EF

図 5　結 果 ：椎定fr自：ヒ ［1票値の MAE

4 ． 手法の有効性の評価実験及 び考察

D 従 来 手 法

圏 提案手法

　被験 者実 験に よ り構 築 したデータセ ッ トを基 に，提 案手法の

有 効 性 の 評 価 を行 っ た．比較 手法 と して ，複 数 の 被 験 者 の 結 果

に 基 づ い た平均 的 な 見っ けや す さを 目標値 に設 定 し，推定器を

構 築 す る 手 法 を用 い た，

　 ま ず，各被験 者 の 目標 値 と推 定 し た 見っ け や す さの 値 の 平 均

絶 対 値誤 差 （MAE ） を図 5 に 示 す．評 価 方 法 は 10分割 交差検

定 を 用 い た ．表 の 結果 か ら，個々 の ドライ バ に 適応 した 推定器

を構 築す る こ とで ，推 定精 度 が 向 上 し た こ と が わ か る．こ の 結

果 に 関 し て ，有 意 水 準 5％ の Wilcoxon の 符 号付順 位和検定 を

行なっ た 結果，こ れ らの 差 に 対 して 有意差が 認 め られ た ．

　次 に，被 験者 実 験 の 結果 か ら得 た 歩行 者 の 見つ けや す さの 目

標 値 に お い て ，個 人差 が み られ た 歩行 者 の 例 を図 6 に 示 す．ま

た、図 6 中の 歩行 者 の 見 つ けやす さの 目標値 につ い て は 表 3 の

通 りで あ る．こ の 結果 か ら，歩行者の 見つ けやすさに は ドライ

バ 毎 に個 人差 が あ り，個 々 の ドライバ に適応 して 歩 行者 の 見 っ

けや す さ を推定 する こ とが重 要 で ある と考え られ る．

　 被 験者 ご との 有 効 な特徴 量 の 組 み 合 わせ につ い て の 比 較 の
一

部 を 表 4 に 示 す．注 視点 か ら対 象 の 歩 行 者 ま で の 距 離 D （p ，
c ）

は，全 て の 被 験 者 に対 して 有 効 で あ っ た こ とか ら，中 心視 野 か

ら 離れ た 歩行者の 知覚が 難 しい こ と は 全 て の 被験者に 共 通 し て

い る と考 え られ る，また，歩行 者 の 見 えの 大 き さを表す 特 徴 の

1 つ で あ る歩 行者 の 幅 Pwidthは，ほ と ん どの 被験者 に と っ て は

推 定 に有効 で あ るが，被 験者 0 に対 し て は推 定 に悪影 響 で あ る

と の 結果 が 得 ら れ た．一方，半 均輝度 の コ ン トラス トの 特徴で

あ る σ
μ（1。 m ）や，画 像中 の 歩 行者数 num とい っ た 特 徴 は，一

部 の 被験 者 に 対 し て 有効で あ っ た ．こ の こ とか ら，見 つ け やす

さ の 推 定 に 有 効 な特 徴 量 に 個 人差 が あ り，ドライ バ 毎 に 適 切 な

特徴暈を推定に 用い る こ とが重要で あ る と考え られ る．

　 ま た，図 7 に被 験 者 E に対す る提 案 手 法 と従 来 手 法 の 推 定

誤 差 を 示 す．横軸 は推 定 の 目標 値 を 表 し，縦 軸は 目標 値 と 推定

値 の 平均 絶 対値 誤 差 を表す．提 案 手法 が 従来 手法 に比 べ ，目標

値が 1 の 場 合を除い て 誤 差が 小 さい こ とが わ か る．ドラ イ バ へ

の 警告 シ ス テ ム を 実現す るた め には，ドラ イバ が見 つ け に くい

歩行者 を正 し く警告す る こ と が重要 で あ る．提案手 法 は 従来手

法 に 比べ ，見つ け に くい 歩行 者 （目標 値 の 低 い 歩 行者 ） に 対 し

て 推定精度が 高 く、従 来 手 法 よ り も 適 切 な推 定 を行 っ て い る と

考 え られ る，
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表 3　 図 6 の 歩行 者 に 関す る被 験 者別 の 目標値

歩行者
被験者

ABCDEF

（a ） 0．000 ．751 ，000 、000 ．250 ．00

（b＞ 1．001 ．000 ．000 ．500 、000 ．50

〔c） 0，000 ，501 ．000 ．750 ，751 ．00

（d） 1．000 ．501 ．000 ．500 ．250 ．00

（e） 0，500 ，750 ，000 ．501 ．000 ．75

表 4　有効性に 個人差の 現れ た 特徴量の 比 較

（b）

0．5o

、4bUcO3

Σ

O．20

．1 ．

0

欝．、脚．
§・．．
奚““
獣“
慧
榊

蒔

瀑

§
鑿

黙一
獣、、＼

　　　　　　冴
愚　　蕪　　　　　、

00 ．Z5Q ，5　　　　　 0．ア5
目標 値

1

図 7　被験者 E に 対す る推 定誤 差 の 比 較

5， ま　 と　 め

囗 従来手 法

團提案手 法

（c）

（d）

　　　　　　　　　　　 〔e ）

図 6　歩行者の 見 つ けや す さに 個人差が 見 られ た 歩行者 の 例

　本 稿 で は，安 全運 転支 援 の た め に ドライバ へ の 過 剰 な警 告 を

防止 す る こ とを 目 的 と し て，個 々 の ドラ イバ に適応 して 歩行者

の 見つ けやすさを推定す る手法 を提案 し た．被験 者実験 に よ り

構 築 した データセ ッ トを用 い て 提 案手 法 の 評 価を行 っ た．被験

者実験の 結果 か ら，歩行 者の 見つ けや す さに は ドライバ 毎 に個

人差 が あ る こ とを示 した．ま た，評価実験の 結果 よ り， ドライ

バ 毎 に有効 な画像 特徴 を選 択 し， 専用 の 推 定器 を学 習す る こ と

に よ っ て ，推定精度が 向上 する こ とを確認 した ，今後の 課 題 と

し て ，性別 や年齢 に よる個 人差 の 影 響 につ い て の 検討 や，人 間

の 視 覚 特性 の 影 響に つ い て の 検討，よ り大規模 な被験者実験に

よ る 手 法 の 評 価な どが あ げられ る．
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