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・パーソナルモビリティ・次世代交通システム

・自動二輪の運動特性
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自動車性能・特性研究室：『人』と『のりもの』の調和を追求

する： 

■自律走行車両の制御目標生成アルゴリズムの開発

本研究は既存自動車の運行範囲すべてをカバーする多様で

複雑な交通環境下での自律走行車両の開発において、特に運

転技能の高いドライバの感受する危険感覚（リスクポテン

シャルフィールドとして関数化しマップ上で表現）や車両運

動性能を考慮したドライバモデルを構築し、交通流の調和を

補完する制御目標生成アルゴリズムを開発しています。本ア

ルゴリズムの有用性などを走行実験により検証しています。

これまで NEDO 大型車両自動運転隊列走行プロジェクトほ

か、障害物回避アルゴリズムを提供してきました。

■リスクポテンシャルドライバモデルを用いた運転行動にお

ける知覚認知特性推定に関する研究

前述のアルゴリズムを応用し、自車両と車両周辺環境との

相対的関係に対するヒューマンドライバの運転行動の違いを

リスクポテンシャルマップの時系列変化をビッグデータ解析

し、個々ドライバの知覚、認知、操作の過程の個人差の表現

やドライバ個人の運転特性の時間変動を推定することによ

り、危険運転行動の検知、運転行動の個人特性に適合した運

転支援手法が提案可能なアルゴリズムの開発を行っていま

す。

■パーソナルモビリティ(PMV)の開発、運動性能解析、社会受

容性確認シミュレータ開発

3 輪または 4 輪車でありながら自動二輪車などと同様に旋

回方向内側に倒れ込む（リーンする）ことにより旋回する機

構を有する新しい PMV を提案し、運動性能について運動力学

シミュレーションを用いた検討を行っています。また、本プ

ロジェクトでは、運動特性デザイン、ドライビングシミュ

レータを用いた車両運動特性、HMI の最適化、プロトタイプ

の作成、社会的受容性確認のための交通流シミュレータの開

発を進めています。
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