
NNの一種であり，長期記憶
に優れている．

加速度
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 ドライビングシミュレータで得られた運転データを用い，個人ごとのドライバモデルを長
期記憶に優れたLSTMで構築をする．完成したモデルの精度を客観的観点から定量的に評
価する．

運転支援システムや自動運転にドライバモデルを反映させることで，ドライバの運転特
性に合わせた安心と乗り心地の提供

自動車の分野，自動運転の開発等に関する分野，乗り心地の研究

研究背景・目的

実験方法

実験結果

① 実験参加者の普段の運転行動をドライビングシミュ
レータを用いて取得．

② LSTMを用いて，実験参加者のモデル化を行う．
③ モデルの精度より個人適合型ドライバモデルの評価．

片側3車線の高速
道路の合流部に
おける一連の合流
シナリオを使用

想定されるシナリオ

自動運転技術の根幹とされる運転支援システムACCで
は加速の強さや車間距離の長さに違和感を感じ、ドラ
イバに不安感や不快感を与えてしまうことがある．
➡ドライバに適合したシステムが必要．

LSTMを用いて合流動作を対象とした個人適合型
 ドライバモデルを構築する．

運転シナリオ

Following vehicle

実験シナリオ

Driving simulator

モデル精度（RMSE） = 0.273m/s²

実測値

予測値

A
c
c
e
le

ra
ti
o

n
 [
m

/s
²]

Time [s]

合流中

全てのドライバにおいて加速度の誤差は0.35m/s²未満
となり、高精度であった．

Preceding vehicle
Ego vehicle

入力

LSTM

出力

自車速度，相対距離，相対速度，
加速車線終端までの距離，
ハードノーズまでの距離

学習

合流部の道路環境に関する情報がモデル精度に影響し，
その影響には個人差があることが分かった．

⚫ モデル精度

⚫ 入力値による
モデル精度へ
の影響

各シナリオ
ごとにモデ
ルを構築
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