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幾何関係を表す連立方程式を解く

並進速度制御式：①連結部追従依存

角速度制御式：②軌跡追従依存
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[ HILSを用いた隊列走行実験 ]

[計測装置と隊列走行制御器を用いたHILS ]

[背景と目的 ]

連結部を有する隊列走行のためのHILS を用いた車両相対運動計測システムの開発
HILS-Based Development of Relative Position/Posture Measurement System for Platooning Vehicles with Coupling Device

福井類，○岡元裕生，中尾政之

◎研究背景

連結部を有する隊列走行コンセプト図

超小型モビリティ

配車作業の省人化
→超小型モビリティの追従隊列走行

目的 ：Hardware In the Loop Simulation (HILS)を用いて，車両相対運動計測手法が隊列走行に
及ぼす影響を検証し，本計測システムの有効性を示す．

隊列走行の制約条件とアプローチ
①不具合発生時のセーフガード
→機械的な車両連結装置を搭載

②天候，環境光等の外乱除去
→閉じた空間での車両相対運動計測

ワンウェイ型カーシェアリング用車両
として超小型モビリティが注目されている．

隊列走行
制御器

車両挙動
シミュレータ

計測装置
隊列走行制御器の要求仕様：
①連結状態の維持 + ②先導車と同様軌跡の走行

x

①連結部追従制御

θ

②軌跡追従制御

車両相対運動計測模式図

(x, y, θ )
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2制御手法の合成

8個の測距センサでピン・リング間距離を計測
→リング内のピン位置・姿勢を計測

計測間隔：1.9 ms
計測範囲：40～500 mm

測距センサ
(GP2Y0E02B)

18.9 m
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ピン姿勢推定の
RMSE値分布

幾何推定法：計測誤差の正負方向分布に偏り→0方向に平均されない計測誤差の存在

連結部を有する隊列走行車両
→連結部で車両相対運動を計測
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(xb ,yb ,θb)

(xr ,yr ,θr)

(xg ,yg ,θg)

学習
データ

テスト
データ

L1

データ比較推定法

学習データとテストデータの比較

データ比較推定法： 最大軌跡ずれ0.19 mでの隊列走行(観光バスの前輪後輪間軌跡ずれ0.29 m)

幾何推定法

位置(x, y )姿勢(θ )
移動指令値

x, y, θ
アクチュエータ

距離出力値 車両相対
運動推定

相対運動
推定値

速度(v)角速度(ω)
出力指令

計測装置搭載センサ：

各車両間でのピン位置分布

幾何関係に基づかない車両相対運動計測手法を用いた計測システムによって，高い隊列走行性能が得られる

(θ=0 deg)

(θ=0 deg)

走行軌跡(上)先頭車との軌跡ずれ(下)
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破綻
連結部位置ずれ大

連結部位置ずれ小破綻なし

分布偏り

偏り無し


