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1. はじめに 
本研究は、合流車線から本線に合流する車

について、視野の悪い夜間時の合流を支援する

方法をシステムとして提案するものである。 
日本の高速道路において、合流地点や急カ

ーブ地点は事故が多発している要注意箇所であ

る[1]。そのため、高速道路合流部における安

全運転支援に関する研究はこれまでにも行われ

ている。しかしながら、それらの試みの多くは、

運転者が初心者である場合というのを考慮され

ていない。一般に、初心運転者は、運転に対し

て恐怖心などから抵抗を持っており、とりわけ

合流箇所はその恐怖心が最も高まる箇所のひと

つである。そのため、必ず合流を伴う高速道路

は使いたくないという初心運転者も少なくない。

加えて、夜間時などの見通しの悪い時間帯では、

さらなる不安もあり、初心運転者には運転がよ

り難しい状況となる。 
 そこで本研究では、運転を不得手としている

人を対象に、夜間時の高速道路合流部において

合流車線から本線車線へと合流する際の安全運

転を支援する手法を提案する。 
 
2.夜間時における交通状況の現状 
 夜間時には、昼間時と異なる交通状況が予想

される。本節では、本研究に関連があると思わ

れる夜間時の交通状況についてのみ述べる。夜

間時運転には以下のような認知的特徴がある。 
・夜間時の方が昼間より速度を速く感じる。 
・夜間時は運転者の不注意運転(散漫運転、脇

見運転、動静不注意)が増加する。 
・運転者は意識していないが、夜間時の方が車

間距離を大きくとる傾向がある 
これらの状況から、速度は昼間より下がる

ものの、不注意運転のために急な判断や操作が 
 
 
 
 

 
必要になる場面が多く、恐怖を感じ易いために

操作が急激で大きくなる確率が高い。したがっ

て夜間時の方が重大事故の比率が高い。このこ

とからも夜間時における運転支援の重要性を確

認することができる。しかし、車間距離が昼間

時に比べて大きくなることから、合流するため

の車間距離は確保しやすいと考えられる。 
 
3. 関連動向 
 本研究に関連している研究はいくつかある。

合流支援という観点からは、車両感知器や

DSRC ビーコンを用い、本線上を走る車に合流

車の存在を注意するシステム[2](図 1)や、合流

車の右側サイドミラー上部に取り付けた CCD
カメラを用い、画像処理技術を用いて危険度を

車載の情報提供装置に表示するシステム[3]な
どが挙げられる。 

 
図 1  関連研究の基本枠組み 

 
これらのシステムは、ソフト施策であり、

ハード施策で必要になる費用や時間を節約でき

るため、実用化を期待されている。しかし、本

線車に対して情報提供を行うだけで、運転がよ

り難しい合流車に対しては支援がなされておら

ず、また、左側車線から本線への合流というこ

とを前提としていることが多い。 
夜間時における運転行動等に関する研究で

は、大型貨物自動車とその運転者を主な分析対

象として行われた研究報告書[4]がある。この

報告書では、高速道路における事故や車間距離

などの実態などの調査がさまざまな状況下で行
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われている。その結果、夜間時における、運転

者の心理特性などがアンケートなどの調査を通

じて明らかになった。 
 

4. システム概要 
(1)本システムの設備構成 
 本研究で設置を検討する設備の概要を図  2
に示す。 

 

図 2 本研究の設備概要 
 

本システムでは設備として合流地点付近を

俯瞰できる箇所に画像センサを設置する本線車、

および合流車には車載装置を設置する。この車

載装置によって、運転者にリアルタイムで画像

コンテンツを提示することができ、安全運転支

援を行える。また、この画像センサから車載装

置に情報を伝達できるよう無線装置を取り付け

ておく。 
この路側装置である画像センサと車載装置

を連携させることにより、路車協調型安全運転

支援システムの実現を目指していく。 
(2)本システムの機能 

画像センサでは、主に本線側の車線、およ

び合流側の車線を監視する。画像センサでは画

像処理技術を用いて、本線車線上での車の位置

を検知する。このとき、合流車線上での車の位

置も検知し、本線車の位置と合流車の位置を比

較することで合流の可否を判定する。お互いの

車車間の位置は常に変化するため、この結果を

常にリアルタイムで合流車の車載装置に伝達す

る。また、本線車の車載装置にも合流車が合流

箇所に近づいていることを知らせるため、一度

だけ情報を伝達させる。 
本線車の車載装置では、画像センサから受

け取った情報を基に、運転者に合流車接近を注

意喚起させる画像コンテンツを提示する。 
合流車側の車載装置では、画像センサから

送られた情報を基に、運転者に適切な画像コン

テンツ(図 3)を提示することで合流支援を行う。

画像センサにて、合流の可否に関しては判定済

みであるため、車載装置では受け取ったデータ

を基に適切な画像コンテンツを提示することが

できる。このような支援により、初心運転者に

とっても安心感を持つことができるため、合流

しやすくなるものと思われる。 
 

 
図 3 提示コンテンツ一覧 

 
5. 今後の展望 
 本研究は、交通事故の発生しやすい合流箇所

において、夜間時という悪環境でも事故を防ぐ

ことを目的としている。本稿では画像センサ、

および車載装置を用いた路車協調安全運転支援

システムの提案を行った。今後は、画像センサ

から受け取ったデータを基に、どのようにして

画像コンテンツを提示していくかといったこと

や、さらなる安全運転支援の方法について研究

を深めていきたい。 
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