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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　運転者の操作量及び車両挙動、運転者の状態、車両周囲の環境情報の何れかを運転情報
として取得する運転情報取得手段と、
　車両の位置情報を取得する車両位置情報取得手段と、
　前記運転情報を時系列パターンとして統計処理して、統計情報を生成する統計情報生成
手段と、
　時間的に前の運転情報のパターンから時間的に後の運転情報のパターンへの遷移確率を
算出し、前記遷移確率と前記統計情報を、前記運転情報を取得した時の車両の位置情報と
関連付ける情報関連づけ手段と、
　前記車両位置情報取得手段によって取得された位置情報と前記遷移確率に基づいて、前
記統計情報を参照して読み出す情報参照手段と、
　前記情報参照手段によって読み出された統計情報に基づき、運転支援を行う運転支援手
段と、
　車両外の通信装置と情報を授受する通信手段とを有し、
　前記運転情報取得手段は、前記通信手段により取得された情報を運転情報として利用す
るために、前記通信手段により取得された情報を運転情報として前記統計情報生成手段に
供給し、
　前記統計情報生成手段は、地図上の区間に関わりなく前記運転情報の時系列パターンを
算出し、
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　前記統計情報生成手段により算出された時系列パターンが、予め設定された複数の時系
列パターンのうち何れの時系列パターンに相当するかを判別するパターン判別手段を有し
、
　前記情報関連づけ手段は、前記パターン判別手段により判別された時系列パターンと前
記運転情報とを関連付けることを特徴とする運転支援システム。
【請求項２】
　前記運転情報取得手段は、運転者の操作量及び車両挙動、運転者の状態、車両周囲の環
境情報のうち複数の情報を取得し、
　前記運転情報取得手段により取得された各運転情報を用いて算出される各時系列パター
ンを、同じ環境で取得された時系列パターンとして関連付ける統合パターン生成手段を有
すること
　を特徴とする請求項１に記載の運転支援システム。
【請求項３】
　前記統計情報生成手段は、地図上の区間ごとに前記運転情報を分割し、区間ごとに分割
された運転情報を用いて区間ごとの時系列パターンを算出することを特徴とする請求項１
又は請求項２に記載の運転支援システム。
【請求項４】
　前記運転情報取得手段により取得された運転情報に、当該運転情報に属性を付与する属
性付与手段を有し、
　前記統計情報生成手段は、前記属性付与手段により付与された属性ごとに、前記運転情
報を時系列パターンとして統計処理を行うこと
　を特徴とする請求項１乃至請求項３の何れか１項に記載の運転支援システム。
【請求項５】
　運転者の操作量及び車両挙動、運転者の状態、車両周囲の環境情報の何れかを運転情報
として取得すると共に、車両の位置情報を取得し、
　前記運転情報を時系列パターンとして統計処理して、統計情報を生成し、
　時間的に前の運転情報のパターンから時間的に後の運転情報のパターンへの遷移確率を
算出し、前記遷移確率と前記統計情報を、前記運転情報を取得した時の車両の位置情報と
関連付け、
　前記取得された車両の位置情報と前記遷移確率に基づいて、前記統計情報を参照して読
み出し、
　前記読み出された統計情報に基づき、運転支援を行い、
　車両外の通信装置と情報を授受する通信手段により取得された情報を運転情報として利
用するために、前記通信手段により取得された情報を運転情報として供給して前記統計情
報を生成し、
　地図上の区間に関わりなく前記運転情報の時系列パターンを算出し、
　前記算出された時系列パターンが、予め設定された複数の時系列パターンのうち何れの
時系列パターンに相当するかを判別し、
　前記判別された時系列パターンと前記運転情報とを関連付けること
　を特徴とする運転支援方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両の運転を支援する運転支援システム及び運転支援方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来より、車両に撮像装置等を搭載し、走行しながら交通環境の情報を収集する技術と
して、例えば、下記の特許文献１に記載された地図情報収集装置がある。
【０００３】
　この地図情報収集装置は、車両に搭載した撮像装置により取得した車両周辺画像に含ま
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れる情報を、画像認識処理を行うことで収集する。また、この地図情報収集装置は、同じ
場所の画像情報が複数回認識される場合には統計的に学習処理することで、認識位置の誤
差の影響を抑制している。
【０００４】
　上述した地図情報収集装置は、画像認識によって情報を取得して同じ場所で同様の画像
情報が複数回認識される場合に統計的に学習処理している。したがって、自車両や周囲の
他車両の動きといった時間的に変化する動的な交通環境情報を、地図情報として統計的に
作成することはできなかった。
【０００５】
　そこで、本発明は、上述した実情に鑑みて提案されたものであり、時間的に変化する情
報を取得して運転支援のために提供できる運転支援システム及び運転支援方法を提供する
ことを目的とする。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００６】
【特許文献１】特開２００８－２５０６８７号公報（特許第4569837号）
【発明の概要】
【０００７】
　本発明は、上述の課題を解決するために、運転情報を取得し、当該運転情報を時系列パ
ターンとして統計処理した統計情報を、当該運転情報を取得した時の車両の位置情報と関
連付けて地図情報を生成、更新する。運転支援をする際には、車両の位置情報に基づいて
地図情報を参照して読み出して、読み出された地図情報に基づき、運転支援を行う。
【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】図１は、本発明の第１実施形態として示す運転支援システムの構成を示すブロッ
ク図である。
【図２】図２は、本発明の第１実施形態として示す運転支援システムにおいて、色特徴量
、テクスチャ特徴量を説明する図である。
【図３】図３は、本発明の第１実施形態として示す運転支援システムにおいて、物体形状
特徴量を説明する図である。
【図４】図４は、本発明の第１実施形態として示す運転支援システムにおいて、運転情報
が周囲映像の場合の時系列化処理を示すフローチャートである。
【図５】図５は、本発明の第１実施形態として示す運転支援システムにおいて、統計情報
を生成し地図情報を更新する処理を示すフローチャートである。
【図６】図６は、本発明の第１実施形態として示す運転支援システムにおいて、時系列の
運転情報の分節化について説明する図である。
【図７】図７は、本発明の第１実施形態として示す運転支援システムにおいて、分節化さ
れた運転情報を階層的に分類することを説明する図であり、（ａ）は一方の運転情報、（
ｂ）は他方の運転情報について示す。
【図８】図８は、本発明の第１実施形態として示す運転支援システムにおいて、地図情報
を生成して記憶する処理を示すフローチャートである。
【図９】図９は、本発明の第１実施形態として示す運転支援システムにおいて、区間ごと
に統計情報を生成する処理を示すフローチャートである。
【図１０】図１０は、本発明の第１実施形態として示す運転支援システムにおいて、運転
情報を予測する処理を含むフローチャートである。
【図１１】図１１は、本発明の第２実施形態として示す運転支援システムにおいて、統合
パターン生成手段を追加した構成を示すブロック図である。
【図１２】図１２は、本発明の第２実施形態として示す運転支援システムにおいて、地図
情報を生成するに際して統合パターンを生成する処理を示すフローチャートである。
【図１３】図１３は、本発明の第２実施形態として示す運転支援システムにおいて、統合
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パターンを生成する処理を説明する図である。
【図１４】図１４は、本発明の第３実施形態として示す運転支援システムにおいて、相互
に通信を行う対象を示すブロック図である。
【図１５】図１５は、本発明の第３実施形態として示す運転支援システムにおいて、車載
機器に通信手段を含む構成を示すブロック図である。
【図１６】図１６は、本発明の第４実施形態として示す運転支援システムにおいて、運転
情報に属性を付与する構成を追加したブロック図である。
【図１７】図１７は、本発明の第４実施形態として示す運転支援システムにおいて、運転
情報の属性ごとに統計情報を生成する処理を示すフローチャートである。
【発明を実施するための形態】
【０００９】
　以下、本発明の実施の形態について図面を参照して説明する。
【００１０】
［第１実施形態］
　本発明の第１実施形態として示す運転支援システムは、例えば図１に示すように構成さ
れている。図１に示すように、この運転支援システムは、運転情報取得部１、車両位置情
報取得部２、統計情報生成部３、地図情報生成部４、地図情報参照部５、運転支援部６、
及び、地図情報記憶部７を含む。
【００１１】
　なお、運転支援システムの一部は、実際にはＲＯＭ、ＲＡＭ、ＣＰＵ等にて構成されて
いるが、当該ＣＰＵがＲＯＭに格納された運転支援用のプログラムに従って処理をするこ
とによって実現できる機能をブロックとして説明する。
【００１２】
　運転情報取得部１は、運転者状態情報取得部１１、車両周囲情報取得部１２、車両情報
取得部１３のうち、一つがあればよい。運転者状態情報取得部１１は、運転者の状態を検
出する。車両周囲情報取得部１２は、車両周囲の環境情報を取得する。車両情報取得部１
３は、車両情報として運転者の操作量及び車両挙動を検出する。運転者状態情報取得部１
１は、取得した運転情報を車両位置情報取得部２、統計情報生成部３及び運転支援部６に
供給する。
【００１３】
　車両位置情報取得部２は、車両の位置情報を取得する。この車両位置情報取得部２は、
例えば、ＧＰＳアンテナ及びＧＰＳ用の演算機器等からなる。車両位置情報取得部２は、
運転情報取得部１から取得した運転情報としての車両の挙動に基づいて、車両の位置情報
を演算してもよい。車両位置情報取得部２は、取得した車両の位置情報を運転支援部６、
地図情報生成部４及び地図情報参照部５に供給する。
【００１４】
　統計情報生成部３は、運転情報取得部１から供給された運転情報を時系列パターンとし
て統計処理して、統計情報を生成する。
【００１５】
　地図情報生成部４は、車両位置情報取得部２から得られる運転情報を取得した時の車両
の位置情報と、統計情報生成部３により生成された統計情報とを関連付けて地図情報を生
成する。すなわち、地図情報生成部４は、位置情報に基づき統計情報生成部３で生成され
る統計情報を地図情報とする。
【００１６】
　地図情報記憶部７には、データベースとして道路地図データが格納されている。地図情
報記憶部７は、地図情報生成部４から送られる地図情報を書き込むことができる地図情報
更新部７１を備える。地図情報更新部７１は、既存の地図情報を地図情報生成部４により
生成された地図情報に更新する。
【００１７】
　地図情報参照部５は、車両位置情報取得部２によって取得された位置情報に基づいて、
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地図情報記憶部７に記憶された地図情報を参照して読み出す。これにより、地図情報参照
部５は、地図情報記憶部７に蓄えられたデータのうち、現在の車両位置に記憶された運転
に関する統計情報を引き出す。
【００１８】
　運転支援部６は、地図情報参照部５によって得られた統計情報（地図情報）に基づいて
、運転支援を行う。また、運転支援部６は、地図情報のみならず、運転情報取得部１によ
って得られるリアルタイムの運転情報に基づいて、運転支援を行ってもよい。この運転支
援は、運転者に対して運転に有用な情報を提供することを含む。また、運転支援部６は、
統計情報及び運転情報に基づいて、車両の制御を行ってもよい。
【００１９】
　つぎに、上述した運転支援システムにおいて、運転情報取得部１及び車両位置情報取得
部２による情報取得処理の詳細について説明する。
【００２０】
　車両位置情報取得部２は、車載のナビゲーションシステムや、運転者の持つ携帯電話な
どに搭載されているＧＰＳ(Global Positioning System)の信号を利用する。車両位置情
報取得部２は、位置情報として、ＧＰＳで緯度経度、高度などを取得する以外に、車載ナ
ビゲーションシステムなどが持つ地図情報を位置情報としてもよい。公知のナビゲーショ
ンシステム用地図として、例えば、地図上で一定間隔のメッシュ状に区切られた区画の番
号や、道路をリンクとして表現した際のリンク番号、交差点や分合流地点をリンク同士の
接点であるノードとして表現し、そのノード番号などを地図情報として持つ地図が知られ
ている。車両位置情報取得部２は、車載ＧＰＳにより車両位置の緯度経度を検出した後に
、当該地図情報と車両位置をマッチングし、マッチング後のメッシュ番号やリンク番号、
ノード番号を、位置情報として緯度経度に加えてもよい。
【００２１】
　運転者状態情報取得部１１は、運転者の状態として顔の動きを検出する。運転者状態情
報取得部１１は、例えば運転席前方に設置された撮像装置により運転者の頭部を含む映像
を取得し、この映像情報を顔動き検出装置に入力する。顔の動き検出装置としては、公知
の認識手法を利用すればよい。例えば特開２００５－１９６５６７に示された技術を利用
可能である。この顔向き検出装置により、運転者状態情報取得部１１は、頭部の姿勢角を
取得する。また、運転者状態情報取得部１１は、頭部の姿勢角以外に、撮像した映像に基
づいて、運転者の視線や瞬き、口の動きや表情、顔や頭部を触る手の動きなどを検出し、
運転者の状態情報として利用してもよい。更に、運転者状態情報取得部１１は、運転者の
体の動きとして、シート座面・背面・サイドサポートなどの体圧分布値を用いても良い。
更に、運転者状態情報取得部１１は、運転者の生体信号として、血圧や呼吸、心拍、発汗
、筋電位などを利用したり、脳血流などにより簡易的に計測される脳活動量を利用しても
よい。運転者状態情報取得部１１は、生体情報と、視線、表情、体温など複数の計測値と
を組み合わせ、公知の算出技術を用いて眠気やイライラ、覚醒度、緊張度、リラックスの
度合いを運転者の状態を示す情報として算出し、取得しても良い。
【００２２】
　車両周囲情報取得部１２は、車両周囲の環境情報として、自車両周囲の物体までの距離
や物体形状などの観測値を取得する。このために、車両周囲情報取得部１２は、例えば、
レーンキープシステムや車間維持制御システムなどのセンサであるレーザーセンサやミリ
波レーダー、超音波センサといった測距センサを利用する。また、車両周囲情報取得部１
２は、ビデオカメラなど撮像装置の動画や静止画を用い、路面に描かれている白線や停止
線、横断歩道、進路を示す矢印などの位置や、車線内の自車両の横位置や前方車線の曲率
、信号機や道路標識、歩行者や自転車、周囲を走行する車両など、車を運転する際に運転
者が注意を向ける対象を検出し、それら検出値や検出対象の形状や色、自車両との相対距
離（位置）などを車両周囲の環境情報として取得してもよい。また、車両周囲情報取得部
１２は、後述するように、センサ値や画像をもとに、渋滞の車列の中や、人ごみの中、閑
散とした道路や住宅街の狭い生活道路といった、運転に関連する場の雰囲気を時系列デー
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タ化できれば、車両周囲の環境情報として取得してもよい。
 
【００２３】
　車両情報取得部１３は、運転者の操作量や車両挙動の情報を取得する。車両情報取得部
１３は、例えば、操舵角、アクセル開度、ブレーキ操作量、方向指示器スイッチ信号、ワ
イパースイッチ信号、車速、前後加速度、上下加速度、左右加速度、ヨーレイト、ロール
レイト、ピッチングレイトなどを取得する。車両情報取得部１３は、センサや操作機器か
ら直接信号を取得してもよく、また車両ＣＡＮのような車載ネットワークに流れる信号を
取得してもよい。車両挙動の検出に関し、例えば車体ヨーレイトは、車体に設けたヨーレ
イトセンサによって検出するのが最も直感的な方法である。しかし、直接に車両ヨーレイ
トを検出する以外にも、例えば操舵角と車両の速度を検出し、その結果に基づいて車両ヨ
ーレイトを推定してもよい。車両ヨーレイトを推定する場合、ヨーレイトセンサの代わり
に操舵角センサと車速センサを設ける。このように、車両情報取得部１３は、直接に車両
情報を検出せずに、演算による推定値としての車両情報を取得してもよい。
【００２４】
　また、運転情報取得部１及び車両位置情報取得部２で取得する情報は、車両ＣＡＮに流
れている情報のように車両に標準装備されているセンサ機器の情報以外に、車両の利用者
が後から車載したセンサ機器の情報を利用しても良い。運転者状態情報取得部１１におい
て上述した運転者の生体信号を計測するセンサ機器などのように、例えば、既存のＧＰＳ
やジャイロセンサを搭載するナビゲーションシステムや、車載ビデオカメラ、加速度セン
サやＧＰＳを備えた携帯電話などのモバイル機器、既存のドライブレコーダーなどを車両
に設置して、それらの機器が搭載するセンサの出力情報を利用しても良い。
【００２５】
　運転情報取得部１により取得する運転情報には、車速や舵角、車間距離といった１次元
の情報が含まれる。運転情報には、１次元情報のほかに、多次元時系列情報が含まれる。
例えば、運転情報には、カメラ画像やミリ波レーダーのように“面”で計測される情報が
含まれる。更に、運転情報には、レーザーレーダーのような走査型センサにより“線（点
列）”で計測される情報が含まれる。更に、運転情報には、車両四隅に設置した超音波セ
ンサや筋電位のように複数個で一式として扱われ、“複数点”に関連を持たせて計測され
る情報が含まれる。更に、カメラ画像などは、色、輝度、濃度といった情報や、テクスチ
ャ情報、輪郭（エッジ）など物体形状特徴の情報、というように、画面を構成する１ピク
セルの中にも意味が異なる複数の情報を持っている。
【００２６】
　本実施形態の運転支援システムは、上述の複数の１次元時系列情報や多次元時系列情報
を、同じ交通環境において同じ地点で同じ時間に取得された情報として、各情報間の関連
性を保った状態で統計処理を行うという特徴を有する。
【００２７】
　図２及び図３は、運転情報取得部１により取得する情報が“面”で車外を撮像するカメ
ラ映像１００の場合に、静止画として映像を切り出し、それぞれの静止画から特徴量１０
１を抽出して時系列化する処理のイメージ図である。色の特徴量やテクスチャ特徴量を抽
出する場合は、運転情報取得部１は、図２に示すように、カメラ映像１００を分割したセ
ルごとに特徴量１０１を算出し、時間軸に沿ってセルごとの特徴量の時間変化を時系列デ
ータとする。色の特徴量に関して、色空間としてＲＧＢ色空間やＣＩＥ－ＸＹＺ色空間、
Ｌ＊ａ＊ｂ＊色空間など公知の色空間を利用してもよい。また、色の特徴量としてセルご
とに、色ヒストグラムや、色空間における色分布の統計量である色モーメント（平均、分
散、共分散、非対称性など）、などを利用してもよい。
【００２８】
　また、運転情報取得部１は、画像全体の特徴量を算出できる。さらに、運転情報取得部
１は、画像をセルに分割して各領域の特徴量を計算した上で、領域に着目し、テクスチャ
特徴量を利用してもよい。テクスチャ特徴量としては、規則的なテクスチャを記述する構
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造特徴（モルフォロジ演算、隣接グラフなどによる量）や、画像輝度の統計的分布で記述
する統計特徴（フーリエ・パワースペクトル、濃度共起行列、マルコフランダムフィール
ド、フラクタルモデル、Ｇａｂｏｒ変換やＷａｖｅｌｅｔ変換など各種多重解像度特徴量
など）といった公知の認識手法を利用すればよい。運転情報取得部１は、画像全体の色特
徴量やテクスチャ特徴量を算出し、時系列データとして利用する。これにより、交通環境
が人や自転車、他車両によって混雑している状態や空いている状態、壁や障害物が迫って
いる狭い道や山道、同じような景色が続く高速道路など、情報取得地点における交通環境
（雰囲気）の時間変化を、時系列データとして統計的に蓄積・利用することができる。
【００２９】
　さらに、運転情報取得部１は、図３に示すように物体形状の特徴量１０２を検出しても
よい。運転情報取得部１は、走行車線内の自車両の横位置や前方車線の曲率、停止線や横
断歩道などの路面表示、信号機や道路標識、歩行者や自転車、周囲を走行する他車両など
、車を運転する際に運転者が注意を向ける対象を検出する。さらに、運転情報取得部１は
、検出対象との相対距離（位置関係）やその形状、色などを検出する。運転情報取得部１
は、車を運転する際に運転者が注意を向ける対象の形状や色などを、物体形状の特徴量１
０２として取得する。
【００３０】
　運転情報取得部１は、対象を検出する過程で求める物体形状の特徴量１０２の変化や対
象の動き（位置の時間変化）を、時系列データとして利用してもよい。特定対象の検出や
形状特徴量の検出方法は、公知の認識手法を利用すればよい。例えば、大域形状特徴量と
して領域特徴量（Zemike moment、2D Angular Radial Transformation（ＡＲＴ）など）
や輪郭特徴量（Fourier Descriptor、Curvature Scale Space、Edge Direction Histogra
mなど）を、局所特徴量として（Color）ＳＩＦＴやSpin Images、Video Googleといった
特徴量や、Bag-of-featuresアプローチなどを利用して、特定の対象物や形状特徴量を検
出すればよい。
【００３１】
　運転情報取得部１は、図４に示すような処理によって、取得した運転情報を時系列デー
タに変換する。
【００３２】
　まず、ステップＳ１において、運転情報取得部１及び車両位置情報取得部２は、運転情
報取得時の車両の位置情報と共に運転情報を取得する。
【００３３】
　次のステップＳ２において、運転情報取得部１は、取得した運転情報を時系列データ化
する。ＣＡＮ信号など取得時点で時系列化の処理が必要ない情報については、ステップＳ
２をスキップして、ステップＳ３へ進めてもよい。上述した映像などが運転情報である場
合には、運転情報取得部１は、運転情報から特徴量などを算出し、算出情報の時間変化を
時系列データとする。
【００３４】
　次のステップＳ３において、ステップＳ２にて得られた各特徴量の時系列データのセッ
トと、車両位置情報とを関連付ける。
【００３５】
　次のステップＳ４において、運転情報取得部１は、ステップＳ３において車両の位置情
報と関連づけられた多次元の時系列データとしての運転情報を、統計情報生成部３に送信
する。
【００３６】
　車両周囲情報取得部１２として車外を撮像するカメラ映像を使用した場合、ステップＳ
１において、運転情報取得部１によって、車両周囲の映像を、撮像時の車両の位置情報と
共に取得する。
【００３７】
　次のステップＳ２において、運転情報取得部１は、取得した映像から特徴量を抽出する
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。映像には様々な情報が含まれているため、例えば一定のサンプル時間ごとに静止画とし
て映像を切り出し、上述した公知の画像認識手法により特徴量を抽出する。運転情報取得
部１は、抽出した各特徴量ごとの時間変化を、時系列データとする。
【００３８】
　次のステップＳ３において、得られた各特徴量の時系列データのセットと、映像の撮像
位置情報（車両位置情報）とを関連付ける。
【００３９】
　次のステップＳ４において、運転情報取得部１は、統計情報生成部３に、映像の位置情
報と関連づけられた各特徴量のセットを、多次元の時系列データとして送る。
【００４０】
　ここで、運転情報が車外を撮像するカメラ映像である一例として説明したが、これに限
定されるものではない。他の多次元の時系列データについても、各次元ごとの観測値を時
系列データとするだけでなく、複数次元の観測値から一つの時系列データを算出したり、
特徴量などを抽出してその時間変化を時系列データとして利用してもよい。例えば、車間
維持制御システムなどで利用されている走査型測距センサのレーザーレーダーを利用した
場合は、観測される走査角度ごとの距離データに加えて、レーザーレーダー観測値から公
知の認識手法を用いて算出される他車両の相対位置データを時系列データとして利用して
もよい。
【００４１】
　つぎに、統計情報生成部３による統計状態の生成処理、及び、地図情報生成部４及び地
図情報更新部７１による地図情報の更新処理について説明する。
【００４２】
　統計情報の生成処理及び地図情報の更新処理は、例えば図５に示すような処理により実
現できる。
【００４３】
　先ず、ステップＳ１１において、統計情報生成部３は、運転情報取得部１によって時系
列処理され、車両位置情報と関連付けられた運転情報を取得する。
【００４４】
　次のステップＳ１２において、統計情報生成部３は、ステップＳ１１にて取得した運転
情報の時系列データについて、変化が大きい時点を時系列パターンの境界として分節化す
る。
【００４５】
　次のステップＳ１３において、統計情報生成部３は、データベースとしての地図情報記
憶部７から地図情報として既に記憶されている運転情報の時系列パターンを読み出す。
【００４６】
　次のステップＳ１４において、統計情報生成部３は、ステップＳ１３にて分節化した運
転情報の時系列パターンと尤度が高く類似している時系列パターンが、既に地図情報記憶
部７に記憶されているか否かを判断する。類似した時系列パターンが既に地図情報記憶部
７に存在する場合は、運転情報を地図情報生成部４に供給して、ステップＳ１５に処理を
進める。一方、分節化した運転情報の時系列パターンと尤度が高く類似した時系列パター
ンが存在しない場合は、ステップＳ１７に処理を進める。
【００４７】
　ステップＳ１５において、統計情報生成部３、地図情報更新部７１は、新たに取得した
運転情報を加えて統計処理を行い、地図情報記憶部７に記憶した時系列パターンを更新す
る。
【００４８】
　一方、ステップＳ１７において、統計情報生成部３は、新たに取得した運転情報と他の
記憶されている運転情報の時系列パターンをもとに統計処理を行う。これにより、統計情
報生成部３は、新規に運転情報の時系列パターンを生成する。
【００４９】
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　ステップＳ１６において、統計情報生成部３は、更新された又は新たに生成された運転
情報の時系列パターンを統計情報として地図情報生成部４に送信する。
【００５０】
　図６は、多次元の運転情報の時系列データを分節化するイメージ図である。統計情報生
成部３は、取得した時系列データの次元数に関わらず、データＡ，Ｂ，Ｃ，Ｄ，Ｅ間の関
係性を維持した状態でまとめて処理し、その変化が大きい時点を時系列パターンの境界と
して分節化する。図６の一例では、ｔ１～ｔ２，ｔ２～ｔ３，ｔ４～ｔ５，ｔ６～ｔ７，
ｔ８以降、に運転情報の時系列データＡ，Ｂ，Ｃ，Ｄ，Ｅを区分して分節化している。
【００５１】
　図７は、運転情報から時系列パターンを算出する手法の一例として、分節化された時系
列の運転情報（ｓｅｇｍｅｎｔ）を階層的クラスタリング手法によってクラスに分類する
場合の木構造のイメージ図である。時系列パターンは、分節化された各時系列の運転情報
を（ａ）、（ｂ）のように、クラスごとに統計処理し、各クラスの統計的な時系列パター
ンとして求めてもよい。また、クラスの中から代表的な分節化された時系列の運転情報を
一つ選び、時系列パターンとしてもよい。
【００５２】
　発明者らはこれまでに、連続多次元の時系列観測データから、そのデータを構成するパ
ターンを抽出する方法と、パターンによる時系列観測データの認識（コード化・抽象化）
方法、パターンからの時系列データの生成（推定）方法を発見し、それら認識・生成方法
を用いてシステムの制御を行うための１つの手段として、例えば特許第４０２７８３８号
を考案している。
【００５３】
　本実施形態の統計情報生成部３及び地図情報生成部４において、この手法をパターンの
抽出・認識手法として利用してもよい。分節化した時系列データからのパターン抽出手法
として、隠れマルコフモデル（ＨＭＭ）という確率統計モデルを用いている。そのほかに
、本実施形態においては、ニューラルネットワークや遺伝的アルゴリズムを用いた手法で
も、閾値や特徴平面を利用して識別する線形判別関数を用いた手法を用いてもよい。公知
のパターン識別手法やデータ集合のクラスタリング手法を用いてもよい。教師あり、教師
なしの機械学習や、群平均やウォード法といった公知の階層的クラスタリング手法を利用
してもよい。
【００５４】
　つぎに、地図情報生成部４及び地図情報記憶部７で行われる処理の内容を、図８のフロ
ーチャートを参照して説明する。
【００５５】
　ステップＳ２１において、地図情報生成部４は、運転情報取得部１で取得した運転情報
、当該運転情報を取得した車両の位置情報、時系列パターン（運転パターン情報）を取得
する。
【００５６】
　ステップＳ２２において、地図情報生成部４は、ステップＳ２１にて取得した運転情報
を時系列のパターンへ変換し、運転情報を時系列で記述する。
【００５７】
　ステップＳ２３において、地図情報生成部４は、ステップＳ２２にて時間軸で記述され
た運転情報の列において、時間的に前の運転情報のパターンから時間的に後の運転情報の
パターンへの遷移確率を算出する。
【００５８】
　ステップＳ２４において、地図情報生成部４は、ステップＳ２３で求めた遷移確率と共
に運転情報の時系列パターンを、地図空間上の位置に関連付けて地図情報とし、地図情報
記憶部７に記憶する。
【００５９】
　地図情報は、統計処理された運転情報の時系列パターンと位置情報とを関連付けて記憶
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させている。このため、車両位置情報取得部２によって得られる車両位置情報と、地図情
報参照部５によって得られる統計情報としての運転情報の時系列パターンとの両方の情報
を組み合わせている。これにより、地図空間上の特定の区間・地点において、車両挙動や
運転操作、運転者の状態、交通環境などがどのように時間変化するのか、統計的な時系列
パターンとして知ることができる。
【００６０】
　また、統計処理を行った運転情報の時系列パターンを地図情報として扱っている。これ
により、運転情報取得部１が取得したデータの全てをそのまま記録する必要がなくなる。
このため、地図情報記憶部７の記録データ容量を節約でき、効率的に情報を蓄えることが
できる。
【００６１】
　さらに、ある時系列パターンから他の時系列パターンへの時間的、空間的遷移を遷移確
率として求め、地図情報として時系列パターンに関連付けて記憶させている。このため、
観測される運転情報や位置情報をもとに遷移する確率の高い運転情報の時系列パターンを
判別することが可能になる。
【００６２】
　図９は、統計情報生成部３、地図情報更新部７１で行われる、区間ごとの統計情報生成
の処理の内容を示すフローチャートである。
【００６３】
　ここで、図５では、時系列処理され位置情報と関連付けられた運転情報をステップＳ１
１で取得し、ステップＳ１２で取得した時系列の運転情報を分節化し、ステップＳ１３以
降で時系列パターン化の処理を行っている。時系列パターン化の処理にあたっては、運転
情報の取得場所に関係なく、全ての分節化された運転情報をもとに時系列パターンの抽出
を行う。その後、図８によって説明したように、地図情報生成部４において、時系列の運
転情報を遷移確率と共に地図空間上の位置に関連付けて地図情報としている。地図上の情
報取得された区間に関係なくまとめて時系列パターンを算出することで、時系列パターン
の数を抑制するなど数をコントロールすることができ、演算量やデータ容量を節約するこ
とができる。
【００６４】
　これに対し、図９の処理は、ステップＳ１１で取得した時系列の運転情報を、統計情報
生成部３によって、ステップＳ４１で地図上の区間ごとに分割する。分割する区間は、道
路上の一定距離ごとに区切ってもよい。また、道路区画や道路種別など走路線形に応じて
区切ってもよい。更に、ナビゲーション用の地図が持つリンクやメッシュごとに区切って
もよく、緯度経度、一定範囲のエリアで区切ってもよい。
【００６５】
　統計情報生成部３は、区間ごとに分割された運転情報をステップＳ１２で分節化した後
、ステップＳ４２に進む。ステップＳ４２以降のステップでは、地図情報生成部４は、世
の中全ての時系列パターンを対象とせず、区間ごとで時系列パターンの読み出し、更新、
新規生成処理を行う。
【００６６】
　ステップＳ４３では、統計情報生成部３は、区間ごとに算出され、既に地図空間上に関
連付けられている区間ごとの時系列パターンを地図情報生成部４へ送信する。
【００６７】
　以上のように、運転情報を取得された地図上の区間ごとに分割し、分割された運転情報
をもとに区間ごとに、運転情報の時系列パターンを算出する。これにより、その区間特有
の運転情報の時系列パターンを抽出することができる。
【００６８】
　なお、運転情報を統計処理して時系列パターンを算出して更新するタイミングは、運転
情報を収集するにつれて逐次更新、あるいは一定周期で更新、収録した運転情報が一定量
蓄積された時点で更新、あるいは運転者が任意に設定したタイミングであってもよい。ま
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た、時系列パターンを算出して更新に使用する運転情報は、収録開始時から最新の情報ま
で全ての運転情報で統計処理してもよく、一定期間に収録された運転情報で統計処理して
もよい。
【００６９】
　更に、第１実施形態として示す運転支援システムは、図１０に示すように、地図情報参
照部５及び運転支援部６によって次の情報提供又は運転操作を予測してもよい。
【００７０】
　先ず、ステップＳ６１において、地図情報参照部５は、車両位置情報取得部２において
得られる車両位置情報に基づき、地図情報記憶部７に蓄えられたデータの中からその位置
に記憶された運転に関する統計情報を引き出す。
【００７１】
　次のステップＳ６２において、地図情報参照部５は、現在位置における運転情報の時系
列パターンを獲得する。
【００７２】
　次のステップＳ６３において、地図情報参照部５は、ステップＳ６２にて獲得した運転
情報の時系列パターンから、次に遷移する運転情報の時系列パターンを確率的に予測する
。
【００７３】
　次のステップＳ６４において、地図情報参照部５は、ステップＳ６３にて確率的に予測
された次に遷移する統計的な運転情報の時系列パターンと、運転情報取得部１によって得
られるリアルタイムの情報、両方の情報を利用して運転者へ情報提供や操作支援などの運
転支援を行う。
【００７４】
　以上のように、運転支援システムは、運転情報取得部１によってリアルタイムに観測さ
れる運転情報と、地図情報参照部５によって得られる統計情報とを利用することにより、
現在の運転状態を時系列パターンに置き換えて記述することができる。そして、当該時系
列パターンの遷移確率に基づいて、時間的に次に遷移する確率が高い運転情報の時系列パ
ターンを判別することが可能になる。これにより、車両が次に遭遇する交通環境の運転情
報を時系列パターンとして確率的に予測することができる。
【００７５】
　一方、車両位置情報取得部２によってリアルタイムに観測される車両位置情報と、地図
情報参照部５によって得られる統計情報とを利用している。これにより、現在の車両が存
在する場所に関連付けられている運転情報の時系列パターンを取得することができる。こ
れにより、現在の車両が存在する場所が普段はどのような交通環境なのかを情報提供して
、運転支援をすることができる。
【００７６】
　さらには、空間的に隣の場所・区間が普段はどのような交通環境なのかについても情報
提供して、運転支援をすることができる。さらに、現在の車両が存在する場所に関連付け
られている時系列パターンの遷移確率に基づいて、時間的に次に遷移する確率が高い時系
列パターンを判別することが可能になる。普段この場所を通った車両が次に遭遇する交通
環境の運転情報を確率的に予測することも可能になるということである。
【００７７】
　運転支援部６は、事前に運転情報の時系列パターンに対応する音声情報や視覚情報、操
作情報を設定する。運転支援部６は、運転者へ提供できるようにスピーカなどの音声出力
装置あるいはモニタなどの視覚情報提示装置、あるいはハンドルやアクセル、ブレーキの
操作量や操作力を制御出力できるパワーアシスト装置を含む。運転支援部６は、前述の予
測される時系列パターンから安全のための運転操作量を生成し、運転支援手段を利用して
運転者に対して操作量を提示してもよい。さらに、運転支援部６は、複雑な交通環境への
気構えとなる情報を事前に提示してもよい。さらに、運転支援部６は、より楽に走行する
ための経路変更の情報や、進路変更のタイミングの提示や操作量のアシストなど、といっ
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た運転支援を行うことが可能になる。
【００７８】
　以上のように、第１実施形態として示す運転支援システムは、運転情報を時系列パター
ンとして統計処理して、車両位置情報と関連付けて地図情報を生成し、既存の地図情報を
更新する。この運転支援システムによれば、統計処理された運転情報の時系列パターンを
位置情報と関連付けて地図情報として用いるため、地図上の区間・地点における車両挙動
や運転操作、運転者の状態、交通環境などの動的な時間変化を記述・記憶することができ
る。そのため、運転支援システムによれば、自車両や周囲の他車両が動くことによって時
間変化する動的な交通環境に関して、運転者へ情報提供したり操作支援などの運転支援を
行うことが可能になる。
【００７９】
　運転支援システムは、地図情報として時系列パターンが記憶されていることを利用する
ことで、現在の車両が存在する場所に関連付けられている時系列パターンを取得すること
ができる。これにより、運転支援システムは、車両が存在する場所が普段はどのような交
通環境なのかを情報提供することができる。
【００８０】
　例えば、走行軌跡が車線内に留まっていない時系列パターンが得られた場合、車線間を
交差する車両が多いことがわかる。このため、運転支援システムは、「車線変更を行う車
両に注意」と運転者に対して情報提供することが可能になる。空間的に次の区間の時系列
パターンとして、車線間を交差する車両が多いとわかれば、「この先、車線変更を行う車
両に注意」と運転者に対して情報提供することが可能になる。運転者の状態として、顔の
動きや視線を横に向けるパターンが多く得られる場合、車速などの車両情報の時系列パタ
ーンと合わせることで運転者に対して「わき見運転注意」、「追突注意」といった情報を
提供することが可能になる。さらに、血圧や心拍、表情をもとに運転者のイライラ状態や
緊張状態、眠気度合いを時系列パターンとして得ることで、「車間距離をとりましょう」
「運転お疲れ様です。一休みしましょう」といった情報提供が可能になる。
【００８１】
　運転支援システムは、上述した情報提供を、音声情報やディスプレイへの視覚情報とし
て提供するだけでなく、運転操作量としてペダル操作量などを制御することで、運転者の
運転を安全側へ誘導・アシストすることも可能である。さらに、運転支援システムは、車
両情報から、停止や停止状態から発進する際の加減速度、一時停止交差点の停止位置や動
き出し方、制限速度に対する巡航速度、道路線形に対する操舵量といった時系列パターン
を得ることで、運転者への運転操作量支援や、自動運転車両の制御目標値として利用する
ことも可能になる。
【００８２】
　また、運転支援システムによれば、運転情報を、当該情報取得された地図上の区間ごと
に分割し、分割された情報をもとに区間ごとに時系列パターンを算出する。これにより、
運転支援システムは、その区間特有の運転情報の時系列パターンを抽出することができる
。
【００８３】
　更にまた、この運転支援システムによれば、地図上の区間に関わりなく運転情報の時系
列パターンを算出して、当該時系列パターンが、予め設定された複数の時系列パターンの
うち何れの時系列パターンに相当するかを判別する。これにより、場所ごとに個別の運転
情報の時系列パターンを算出する場合に比べて時系列パターンの数を抑制することができ
、演算量やデータ容量を節約することができる。
【００８４】
　［第２実施形態］
　つぎに、第２実施形態に係る運転支援システムについて説明する。なお、上述の第１実
施形態と同様の部分については同一符号を付することによりその詳細な説明を省略する。
【００８５】
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　第２実施形態として示す運転支援システムは、例えば図１１に示すように構成されてい
る。この運転支援システムは、第１実施形態として示した運転支援システムに対し、地図
情報生成部４に統合パターン生成部４１が設けられている点で異なる。
【００８６】
　この運転支援システムにおいて、運転情報取得部１は、運転者の操作量及び車両挙動、
運転者の状態、車両周囲の環境情報のうち複数の情報を取得する。統合パターン生成部４
１は、運転情報取得部１により取得された各運転情報を用いて算出される各時系列パター
ンを、同じ交通環境で取得された時系列パターンとして関連付ける。
【００８７】
　統合パターン生成部４１は、例えば図１２に示すような処理を行う。例えば、運転情報
取得部１によって、車両情報、運転者状態情報、車両周囲情報を取得する場合における統
合パターン生成部４１の処理を説明する。
【００８８】
　ステップＳ３１、ステップＳ３３、ステップＳ３５において、運転情報取得部１及び車
両位置情報取得部２は、同時に車両情報、運転者状態情報、車両周囲情報の各運転情報を
位置情報と共に取得する。
【００８９】
　ステップＳ３２、ステップＳ３４、ステップＳ３６において、運転情報取得部１は、そ
れぞれ車両情報、運転者状態情報、車両周囲情報ごとに時系列パターンに変換し、各情報
を運転パターンの時系列で記述する。
【００９０】
　ここで、車両情報、運転者状態情報、車両周囲情報はそれぞれ、同じ地点で同じ瞬間に
同じ交通環境で取得された運転情報であり、本来は各情報間に関連性を持っている。情報
間の関連性とは、同じ種類の情報における時間的な遷移確率で表される関連性ではなく、
同じ地点で同じ瞬間に同じ交通環境で取得されることによる、異なる種類の運転情報の間
に存在する関連性（因果律、相関関係）である。
【００９１】
　次のステップＳ３７において、統合パターン生成部４１は、図１３に示すように、異な
る運転情報のパターン同士の関連性（因果律、相関関係）を表現することができる。図１
３は、統合パターン生成部４１で行われる処理フローの説明のためのイメージ図である。
なお、図１３の説明は後述する。このとき、統合パターン生成部４１は、各分節点におい
て条件付き確率を算出する。
【００９２】
　次のステップＳ３８において、統合パターン生成部４１は、ステップＳ３７にて算出さ
れた条件付き確率と共に各運転情報の時系列パターンをセットにし、地図上の位置に関連
付けて、地図情報記憶部７に記憶させる。
【００９３】
　車両情報と車両周囲情報を取得している場合を一例として、異なる運転情報の時系列パ
ターン同士の関連性（因果律、相関関係）を統計モデルによって表現する手法について説
明する。運転情報取得部１によって車両情報、車両周囲情報ごとに時系列パターンに変換
し、各情報を時系列パターンで記述すると、図１３のように分節点の位置が異なる。各分
節点における車両情報と車両周囲情報の遷移を条件付き確率として記述し、異なる運転情
報の時系列パターン同士の関連性を表現する。
【００９４】
　ある分節点において、車両情報の時系列パターンλｉと車両周囲情報の時系列パターン
ωｊの状態から、車両情報の時系列パターンλｋと車両周囲情報の時系列パターンωｌの
状態へ遷移する確率をＰ（λｋ、ωｌ｜λｉ、ωｊ）として表現する。この遷移確率は、
次の式１のように求めることができる。
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【数１】

【００９５】
　ここで、ｎ（λｉ、ωｊ）は、車両情報の時系列パターンと車両周囲情報の時系列パタ
ーンの組み（λｉ、ωｊ）がデータ中に現れた回数である。ｎ（λｉ、ωｊ、λｋ、ωｌ
）は、時系列パターンの組み（λｉ、ωｊ）から（λｋ、ωｌ）へ遷移した回数を表す。
【００９６】
　統合パターン生成部４１は、時系列パターンの組（λｉ、ωｊ）の交通環境の状態から
、確率Ｐ（λｋ、ωｌ｜λｉ、ωｊ）が最大となる（λｋ、ωｌ）を求めることによって
、車両情報や車両周囲情報を推定することができる。これは、運転者が経験に基づいて、
感じ取った車両情報、車両周囲情報から未来の交通環境を予測する状態に似ている。した
がって、運転支援システムは、運転者が認知しやすい情報を提示できる。
【００９７】
　現在の車両情報がλ［ｋ］、車両周囲情報がω［ｋ］であるときに、次の車両情報、車
両周囲情報の予測は、次の式２ように求めることができる。

【数２】

【００９８】
　以上のように、第２実施形態として示した運転支援システムによれば、各運転情報を用
いて算出される各時系列パターンを、同じ交通環境で取得された時系列パターンとして関
連付ける。すなわち、同じ交通環境で収集された運転情報に基づく２つ以上の時系列パタ
ーンを関連付けて記憶させる。
【００９９】
　これにより、運転支援システムによれば、交通環境に対応した運転操作や、交通環境と
運転者の状態といった情報間の関係性を保った状態で情報を蓄積することができる。異な
る種類の運転情報の時系列パターンを条件付き確率で関連付けることで、一部の運転情報
が観測できない場合でも、観測できる運転情報を元に、時間的に次の状態の予測、関連付
けられている運転情報の推定、同じ交通環境下で同時に起きているはずだが観測できない
運転情報の予測ができ、運転者に対して運転支援ができる。
【０１００】
　［第３実施形態］
　つぎに、第３実施形態に係る運転支援システムについて説明する。なお、上述の実施形
態と同様の部分については同一符号を付することによりその詳細な説明を省略する。
【０１０１】
　第３実施形態として示す運転支援システムは、例えば図１４に示すようなネットワーク
システムにより実現される。
【０１０２】
　図１４に示す運転支援システムは、自車両車載機器２０１が車外の各種機器との間で情
報を授受する通信機能を備えている。この通信機能は、基地局２０２、インフラ機器２０
３、他車両車載機器２０４、モバイル機器２０５と通信可能である。この通信機能は、例
えば移動体通信サービスのパケット通信や無線ＬＡＮのような無線通信を介して、電話回
線やインターネット回線を経由して情報を授受する。なお、運転支援システムの構成要素
間を無線化して、例えば基地局２０２を車外のデータセンターとして備え、全ての演算処
理を自車両車載機器２０１のみで行うことなく、基地局２０２と分担してもよい。
【０１０３】
　この運転支援システムは、図１５に示すように、自車両車載機器２０１と基地局２０２
を通信回線でつないだ構成を示している。この運転支援システムは、第１実施形態におけ
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る運転支援システムに対して、自車両車載機器２０１に備えられた通信部２０１ａ、一時
記憶部２０１ｂ、基地局２０２に備えられた通信部２０２ａを含む。
【０１０４】
　この運転支援システムは、自車両車載機器２０１とデーターサーバーなどの車外の演算
機器とつなぐことによって、車載器のみで全ての演算処理を行う必要が無くなり、通信負
荷や演算量を考慮して、演算処理の分担を最適に行うことができるようになる。
【０１０５】
　なお、自車両車載機器２０１と車外と情報を授受する通信部２０１ａは、必ずしも常時
通信可能である必要はない。例えば、一定間隔で通信したり、通信回線の状況が良いとき
のみ通信したり、車速ゼロのアイドリング時に通信したり、電気自動車の充電中に通信し
たり、走行開始時や走行終了後に通信接続したり、運転者が通信を許可したときのみ通信
したりしてもよい。更には、通信回線が不通の間は収録される運転情報を蓄積しておき、
通信接続時に、分割あるいは一括で情報を授受しても良い。
【０１０６】
　そのため、通信部２０１ａは、必ずしも移動体通信サービスのパケット通信や無線ＬＡ
Ｎのような無線通信を行う必要はなく、車両駐車時に有線で情報の授受を行ってもよい。
【０１０７】
　また、自車両車載機器２０１において着脱可能な記憶メディアを搭載し、走行中は記憶
メディアに運転情報を蓄積する。そして、車両の所有者が記憶メディアを着脱して、手動
で運転情報のアップロード、地図情報のダウンロードを行ってもよい。
【０１０８】
　また、通信部２０１ａ、２０２ａは、ＥＴＣなどで利用される路側機ＤＳＲＣ（スポッ
ト通信：５．８ＧＨｚ帯狭域通信（DedicatedShortRangeCommunication））やＶＩＣＳ（
登録商標）（道路交通情報通信システム：VehicleInformationandCommunicationSystem）
、ＦＭ多重放送、デジタル放送、電波ビーコン、光ビーコンなど、インフラ機器２０３と
して整備されている通信機器による情報配信を利用してもよい。
【０１０９】
　また、通信部２０１ａは、路上に設置されている交通環境の撮像装置（交通監視カメラ
）やセンサーの情報をやり取りし、運転情報取得部１で取得する情報としてもよい。例え
ば路上に設置されているセンサからは、移動体では収集できない定点観測された交通情報
などを取得することができる。
【０１１０】
　さらに、通信部２０１ａは、路車間の情報のやり取りに限らず、他車両車載機器２０４
と車車間の情報通信を行ってもよい。更に、通信部２０１ａは、歩行者や自転車に乗って
いる人が持つモバイル機器２０５と、人車間で情報の授受を行ってもよい。自車両以外の
他車両の走行データを取得することにより、車載センサの数が豊富な車両から少ない車両
へ取得される運転情報を提供したり、同一環境における相対的な位置関係などを情報に含
めることができる。
【０１１１】
　これにより、より豊富な情報で交通環境を記述することができたり、自車両が走行した
ことが無い場所の情報や、自車両の走行範囲よりも広範囲の地図情報作成が可能になる。
また、車車間で情報交換することにより、相手の運転パターンを知ることができ、その結
果、自分自身の運転行動を変更したり、他車両へ働きかけて交通環境を好転させることが
可能になる。
【０１１２】
　更に、通信部２０１ａは、歩行者や自転車に乗っている人が持つモバイル機器２０５と
人車間で情報の授受を行う。これにより、車両以外の移動体の存在や動きを情報として利
用できたり、歩行者や自転車側と車両側でそれぞれのパターン情報を授受でき、これによ
り、相手の動きの予測や、予測に基づく事故や危険の回避を行うことができる。
【０１１３】
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　なお、図１４中には、車両として自車両車載機器２０１を搭載する車両と他車両車載機
器２０４を搭載する車両の二台のみを図示しているが、本実施形態では、図示しない他の
車両も、通信経路を介して、基地局（データセンター）２０２と情報の送信または受信を
行うことができ、その数を制限するものではない。同様に、インフラ機器２０３やモバイ
ル機器２０５も一つのみを図示しているが、図示しない他の機器も、通信経路を介して複
数の機器や車両と情報の送信受信を行ない、その数を制限するものではない。
【０１１４】
　以上のように、第３実施形態として示す運転支援システムによれば、車両外の通信装置
と情報を授受する通信部２０１ａを有し、運転情報取得部１によって通信部２０１ａによ
り取得された情報を運転情報として利用できる。これにより、運転支援システムは、自車
両車載機器２０１によって他車両の走行データを取得することができ、まだ走行したこと
が無い場所など、広範囲の地図情報作成、利用が可能になる。
【０１１５】
　また、運転支援システムは、路上に設置されている交通環境の撮像装置やセンサーの情
報を収集することが可能になる。さらに、運転支援システムは、自車両車載機器２０１を
サーバー環境など車外の演算機器と通信可能とすることによって、自車両車載機器２０１
で全ての演算処理をする必要が無くなり、通信負荷や演算量を考慮して、処理を最適に分
担することができるようになる。
【０１１６】
［第４実施形態］
　つぎに、第４実施形態に係る運転支援システムについて説明する。なお、上述の実施形
態と同様の部分については同一符号を付することによりその詳細な説明を省略する。
【０１１７】
　第４実施形態として示す運転支援システムは、例えば図１６に示すように、上述した実
施形態の運転支援システムに対して、属性付与部８を有する。属性付与部８は、運転情報
取得部１により取得された運転情報に属性を付与する。そして、統計情報生成部３は、属
性付与部８により付与された属性ごとに、運転情報を時系列パターンとして統計処理を行
う。
【０１１８】
　属性付与部８が付与する属性は、運転情報取得時の状況を分類する情報である。属性は
、例えば、時間に関する属性（日付、時刻、時間帯、曜日、月、四半期、季節、など）や
、走行環境に関する属性（渋滞、人ごみ、巡航、ストップアンドゴー、住宅街、スクール
ゾーン、山間部、など）、クルマの使用用途に関する属性（通勤、仕事、レジャー、長距
離旅行、など）、クルマの乗員に関する属性（１人、複数、家族、高齢、運転初心者、な
ど）である。属性付与部８は、運転情報取得時に自動的に運転情報に属性を付与してもよ
く、運転者のスイッチ操作に応じて運転情報に属性を付与しても良い。
【０１１９】
　この運転支援システムは、例えば図１７に示す処理を行って、属性を付与した運転情報
に統計処理を行う。
【０１２０】
　運転支援システムの統計情報生成部３は、ステップＳ１１にて取得する属性が付与され
た時系列の運転情報を、ステップＳ５１で属性ごとに分類する。統計情報生成部３は、属
性ごとに分類された運転情報をステップＳ１２にて分節化する。
【０１２１】
　その後、統計情報生成部３は、ステップＳ５２において、属性と共に地図情報として記
憶されている時系列パターンを読み出す。以降のステップＳ１４、ステップＳ１５、ステ
ップＳ１７では、属性に関係なく、上述した実施形態と同様に時系列パターンの更新又は
時系列パターンの新規生成を行う。
【０１２２】
　次のステップＳ５３において、算出された時系列パターンに対し、演算処理前に付与さ
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れていた属性と共に新たな属性情報を付与して、地図情報生成部４へ送信する。
【０１２３】
　以上のように、第４実施形態として示す運転支援システムによれば、運転情報に属性を
付与し、当該属性ごとに運転情報を時系列パターンとして統計処理を行うので、時間的に
変化する情報を属性ごとに取得して運転支援のために提供できる。例えば、地図上の同じ
場所であっても、属性としての時間帯ごと、季節ごと、曜日ごと、天候ごとに、交通環境
の状態が変化する場所の特徴をより細かく記述することができ、交通環境を形成している
属性ごとにその場所の特徴を記述することができる。
【０１２４】
　そのため、例えば、運転者に関する運転スキルなどごとに運転情報の時系列パターンを
抽出することができ、運転スキルに応じた情報提供や操作支援といった運転支援を行うこ
とができる。また、例えば「月曜から金曜の朝の時間帯は渋滞している」といった時間帯
によって変化する交通環境の情報を取得することが可能になり、その情報を運転者へ提供
できる。これによって、いつもと違う時間帯に通る場合でも、初めて通る場所であっても
運転者が事前に回避ルートを選択したりすることが可能になる。
【０１２５】
　なお、上述の実施の形態は本発明の一例である。このため、本発明は、上述の実施形態
に限定されることはなく、この実施の形態以外であっても、本発明に係る技術的思想を逸
脱しない範囲であれば、設計等に応じて種々の変更が可能であることは勿論である。
【０１２６】
　特願２０１２－１５８３１４号（出願日：２０１２年７月１７日）の全内容は、ここに
援用される。
【産業上の利用可能性】
【０１２７】
　本発明によれば、統計処理された運転情報の時系列パターンを位置情報と関連付けて地
図情報として用いるため、動的な運転情報の時間変化を記憶でき動的な環境に関して運転
支援を行うことができる。
【符号の説明】
【０１２８】
　１　運転情報取得部
　２　車両位置情報取得部
　３　統計情報生成部
　４　地図情報生成部
　５　地図情報参照部
　６　運転支援部
　７　地図情報記憶部
　８　属性付与部
　１１　運転者状態情報取得部
　１２　車両周囲情報取得部
　１３　車両情報取得部
　４１　統合パターン生成部
　７１　地図情報更新部
　２０１　自車両車載機器
　２０１ａ　通信部
　２０１ｂ　一時記憶部
　２０２　基地局
　２０２ａ　通信部
　２０３　インフラ機器
　２０４　他車両車載機器
　２０５　モバイル機器
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