
環境外乱にロバストな車両走行モデルのリアルタイムモデリング

提案する車両モデル Neural Network

ො𝑣 𝑘 − 1 = 𝑣 𝑘 − 1 + ෝ𝜸[𝑘 − 1]

現在、自動車の自動運転に関する研究では、モデルベース制御とAIを組み合わせた技術が注目を集めています。中で
もモデルで将来の挙動を先読みし、最適な入力を決定するモデル予測制御（MPC）と呼ばれる制御手法が注目されて
います。MPCでは予測軌道を生成する予測車両モデルの出来が制御性能に大きな影響を及ぼします。よくMPCに用い
られる予測車両モデルとしてkinematic bicycle modelがあり、このモデルは、構造がシンプルであるため計算コストが
小さく、自動運転システムのコントローラ設計に導入しやすいというメリットがあります。しかし、シンプルである
がゆえに、車両に生じる非線形特性に対応できず、実際の車両と車両モデルの間にモデル化誤差が生じてしまうとい
う問題がありました。この問題を解決するため、本研究室では、車両モデルの重心位置誤差を前輪操舵角のズレで表
現し、そのズレをニューラルネットワークを用いて学習、推定することで車両の重心位置座標を正確に表現する手法
を提案しています。しかし、この手法には、大きな操舵、加減速、高速走行や路面状況等の特定の状況になると、方
位角のモデル化誤差が大きくなってしまうという問題があります。そのため本研究では、モデル化誤差を前輪舵角の
ズレに加えて、速度のズレで表現し、このズレをニューラルネットワークを用いてオンライン推定することで、道路
や走行状況の変動に応じて車両モデルをリアルタイムかつ高精度にモデリングする方法を研究しています。

ෝ𝜶：横方向のモデル化誤差

ෝ𝜸：縦方向のモデル化誤差
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評価関数
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修正速度：

車両走行モデル

CarSimを用いた
検証実験

𝐿：ホイールベース
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情報科学研究科 システム工学専攻
人間・ロボット共生講座
齊藤 充行

Email: mi-saito@hiroshima-cu.ac.jpTEL:082-830-1749

お
問
合
せ

𝑘：時点(𝑘 = 1,2,3, … )

細かい速度変化

大きな操舵

最大誤差
0.035(rad)
=2(deg)
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