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ケーススタディ Case study

パラメータKhfとKdを⽤いたドライバモデルは、運転への集中度が⽋けている時とシステム障害が起きた時のドライ
バの⾏動を予測することができている。
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シェアードコントロールシステム（⼒覚操舵⽀援）の設計と評価にとって、モデリングに基づく運転者の⾏動の理解
はとても重要である。シェアードコントロールを⾏っている際の視覚と⼒覚ガイダンスを統合したドライバのモデル
を提案し、その妥当性をドライビングシミュレータ実験で⽰すことを⽬的とする。

シ ェ ア ー ド コ ン ト ロ ー ル Driver‐automation shared control

モデルの同定と妥当性
Model identification and validation 
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tp = 0.1 , without system failure tp = 0.5 , without system failure  tp = 0.5 , with system failure 

ドライバモデル同定のため、実験協⼒者14名のドライビングシ
ミュレータ実験データ（⾞両軌跡、 𝑇௛ 、 𝑇ௗ  、𝜑）を⽤いた。

Driving environment

Driving course State‐space realization of driver model

Example of driver torque Td fitting under shared control. 

Example of comparison in vehicle trajectory

運転軌跡は計算値と実験値で良く⼀致した。

概要 Introduction

提案モデルと実験の運転者操舵トルクTdの値の適
合性は、参加者の中で、平均69％である。

インプット: 𝑒௬, 𝑒ఏ ,𝜑,𝑇௛
アウトプット: 𝑇ௗ ,𝜑′

⾞線追従の場合、シェアードコントロールのドライバモ
デルは視覚系と神経筋システムで構成されている。

視覚と触覚ガイダンスを統合するKdと
Khfは、各信頼性に基づいて決まる。


