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力覚操舵支援とは，ハンドルにドライバが知覚可能な僅か
なトルクを与えることによって，目標軌跡に追従するよう
な操舵の実現をアシストするものである．ドライビングシ
ミュレータを用いた実験を通じて，性能を検討している．

Publications

力覚操舵制御 Haptic guidance controller
力覚操舵制御器は目標軌跡に対する横方向とヨー方向
偏差をフィードバックする．アシストトルクuは以下の
式によってあらわされる．

右および左カーブでの操舵特性の評価Improvement of steering behavior in right and left turns
10人の実験協力者によるドライビングシミュレータ実験によって，右お
よび左カーブでの力覚操舵支援の効果を評価した．音声による暗算タス
ク（PASAT）を運転中に課された状態の方が，操舵支援の効果が顕著で
あった．

車線変更への応用 Application to lane change assist

Subject 
No.

Left turn Right turn

Normal PASAT Normal PASAT

1 ○ ○ ○ ○
2 - ○ ○ ○
3 ○ ○ ○ ○
4 ○ × - ×
5 ○ ○ ○ -
6 ○ ○ ○ ○
7 - ○ ○ ○
8 - ○ ○ -
9 - ○ ○ ×

10 - × × ×

○：Significantly(p<0.05, t-test) improved by the Haptic control
× ：Significantly(p<0.05, t-test) deteriorated by the Haptic control
－：No significance
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概要 Introduction

車線変更の誘導などにも適用可能
である． 3種類の制御ゲイン
（Weak, Middle, Strong）を用い
て，ドライビングシミュレータ実
験によって効果を検討した．
Middle以上の強さの制御によって
車線変更が早まるなどの効果が見
られた．ただし，ゲインが大きい
ほど効果があるとは限らなかった．

Movie of the haptic guidance
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eθ：Yaw error
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権限移譲時での利用 Assist in transition period
With PASAT Without PASAT
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Transition period

Automated drive

Haptic assist

Manual drive

Without haptic assist
自動運転から手動運
転に切り替える間に，
力覚操舵支援を行う．
運転への集中が妨げ
られる時には，効果
がある．
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