
Defuzzification
*いろんな方法がある
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諸⾔ Introduction

⾞線変更は⾼速道路運転において最も頻繁で基本的な活動の⼀つである。しかし、危険な⾞線変更は、交通事故と違反を
起こす主な原因の⼀つでもある。
この研究では、⾞両間の距離と相対速度を含む要因をファジー推論に取り⼊れたドライバーの⾞線変更意思決定モデルを
提案する。ファジーモデルのメンバーシップ関数は⼿動運転でのドライビングシミュレータ実験の結果から決定される。
ドライバーの様々な運転習慣に合わせて、提案されたファジーモデルは積極モデル（model A)、中庸モデル (model M)、
保守モデル (model C) の3つのタイプに設計される。さらに、各ドライバーの⼿動運転データを使⽤して、パーソナライ
ズ（個別に学習）されたモデル（model P）を⽣成する。数理シミュレーションによってモデルの妥当性を検討する。

ドライビングシミュレータ実験
Driving Simulator Experiment

トラックキャビンを6⾃由度動揺装置上に設置
前⽅正⾯に前⽅下⾯を加えた4⾯スクリーンを配置
⼤型トラック（Gross Vehicle Weight: 24 t）の⾞両モデルを使⽤

ファジーモデル The Fuzzy Model

実験協⼒者は、12名の職業運転⼿(東京⼤学倫理審査委員会承認)。
シナリオ開始時、すべての⾞両は80km/hで⾛⾏している。⼀定時
間経過後、先⾏⾞Fは5m/s2で減速し、70km/hに達する。その後、
シナリオ終了まで時速70kmを維持する。⾃⾞も70km/hまで減速
し、⾞線変更が可能な移動先の⾞線における⾞間を⾒つける。

結論 Conclusion
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変数定義

手動車線変更開始時のDF, DRF, DRR

DF, DRF, DRRの決定方法

6つのメンバーシップ関数が含まれる︓
⾞間距離︓DF，DRF，DRR
相対速度︓RVF=VF-VEgo，RVRF= VRF-VEgo ，RVRR= VRR-VEgo

手動車線変更開始時のRVF, RVRF, RVRR

RVFの決定方法

RVRF, RVRRの決定方法

異なるタイプとパーソナライズドモデル

シミュレーションによる検討
Mathematical Simulation Validation

同じ条件下で、異なる⾞線変更の決定を⾏う異なるタイプのモデル
を作成した。
パーソナライズされたモデルは、各ドライバーの⾞線変更の意思決
定スタイルをよく模倣している。
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ファジーロジックとは？
人間の認知や考え方の「曖昧性」を模倣する
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*この例では事前設定


