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LSTM（Long Short Term Memory）を用いて、複数の追従シーンにおける運転者ごとに
適合したドライバモデルを構築し、交差検証による汎化性能の評価を行う。また、ドライビ
ングシミュレータを用いて構築したドライバモデルの再現をし、乗り心地の評価を行う。

個人適合型のドライバモデルの汎用性向上、ドライバモデルを適用した自動運転支援シ
ステムの乗り心地の強化

自動車分野，自動運転の開発等に関する分野，LSTM

研究背景・目的

1. ソフト上でシナリオを作成
する

2. ドライビングシミュレータ
を用いてデータを取得する

3. LSTMを用いて各ドライバ
の運転特性を反映したモデ
ルを構築する

4. モデルの精度を評価する
5. LSTMで構築したモデルう

をドライビングシミュレー
タ上で再現し、ドライバに
乗ってもらいアンケートに
て評価する。

シナリオ１

近年、自動運転支援システムが搭載された車が増え
ている。しかし，ドライバの運転経験は人によって
異なるため、必ずしも自動運転の運転パターンがド
ライバの運転感覚にマッチしているとは限らない．
そこで、自動運転支援システムでドライバに煩わし
さを感じさせないために、ドライバの運転特性を反
映した個人適合型のドライバモデルを構築する研究
が行われている。本研究では、 1つのドライバモデ
ルで多くのシーンに対応できると汎用性が高いため、
新たに複数のシーンに対応できるドライバモデルを
LSTMを用いて構築し汎化性能を検証する。また、
構築したドライバモデルが自分が運転している感覚
と近いかどうか確認するため、ドライビングシミュ
レータ上で再現し評価する。

シナリオ

ドライビング
シミュレータ

研究の内容

実験内容

評価方法

シナリオ２

シナリオ３

2車線の高速道路を想定
し，自車両は走行車線
を走行して車線変更は
しないものとする。
• シナリオ１（単純追
従シナリオ）
先行車両に追いつ
き，先行車両が止
まるまで追従する。

• シナリオ２（割り込
みが生じる追従シナ
リオ）
他車両が割り込ん
でくることで，自
車両が減速し追従
する。

• シナリオ３（先行車
両が離脱する追従シ
ナリオ）
先行者が車線変更す
ることで自車両が加
速し追従する。

◆モデル精度
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◆乗り心地
➢ 客観的評価→ジャーク
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(J :ジャーク(m/s³)、
a : 加速度(m/s²)、v :速度(m/s)、

x :位置(m)）

➢ 主観的評価→リッカー
ト尺度を用いたアン
ケート

mailto:sangaku@ow.shibaura-it.ac.jp

	スライド 1

