
縮退運転システムとは, 自動運転車両がセンサー故障に遭遇
して元の走行作業を続行できない場合に機能するフェイル
セーフシステムである. この場合に縮退運転システムは車両
を引き継ぐことになる. このシステムは, 高速道路で故障が発
生した車両を安全に車線を離れて, 最後に停車する過程に適
用される. その有効性を数値シミュレーションによって示す.

センサー故障及び仮想車両法
Sensor malfunction and virtual lead vehicle scheme

センサー故障等により, 自動運転車が環境を検知できなくな
ることがある．仮想車両法とは, 検知できなくなった車を仮
想車両で入れ替える方法である. 仮想車両は故障した車両の
履歴から位置および速度を継承する.

制御アルゴリズム Dynamic control algorithm

仮想車両は危険な運動パターンに従って自車に接近するよ
うに設定される. 上の画像例では, 自車と同じ車線に変更しな
がら減速することにより, 仮想車両（グレー）が自車（青
色）に接近する.
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シミュレーション結果 Simulation results

センサーの計測値および拡張カルマンフィルタによっ
て推定された状態から, 線形化車両モデルを構築する. 
その後, 線形化モデルを使用して, モデル予測制御
（MPC）に必要な車両プラントを作成する. MPC制御
器は最適化された指令値を車両の操作系に送信し, 最
適化走行制御を実現する.

TTC (Time to Collision)が，運転者の反応時間, ブレーキ機能時
間および減速に必要な最小時間の合計よりも大きい場合の
み,安全とみなして，縮退運転システムは車両の制御を行う．
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