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1. 緒言 

現在、超小型車(超小型モビリティ)という自動車の新規格

の導入が検討されている。軽自動車とミニカーの間に位置す

る規格で、日産のニューモビリティーコンセプトなど、各社

が導入に向けた車両開発を行っている。しかし、様々な課題

も存在する。特に重要なのが安全性能の確保だろう。小型車

である以上、衝突安全性の確保が困難である。そのため、事

故を未然に防ぐ予防安全技術の開発が必要となってくる。 

本研究では、その予防安全技術の１つである車線逸脱防止

支援システムの設計を行い、その有用性を検証する。また、

私の所属する自動車設計生産システム研究室では、マイクロ

EV という小型 EV 車の製作を行っている。そこで、開発し

たシステムを実車に搭載し走行実験を行うことで、実車での

安全性や実用性を検証したい。 

 

2. 実験装置および方法 

 白線を検出し、車線逸脱を防止するプログラムを、複数の

手法で作成。シミュレーション及びモデルカーでの実験を行

い、それらの結果から各手法が有効であるか確かめる。 

今回、白線に対する車体の角度による制御方法と左右白線

の車線中央からの横方向変位の偏差量による制御方法を考案

した。以下にそれぞれの制御方法の概略を示す。 

・車体角による制御 

道路走行面の座標を図 1 のように定義すると、白線に対

する車体の角度は 
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で求められる。このβを操舵角として与え逸脱を防止する。 

 

図 1 道路走行面の座標 

 ・白線の横方向偏差量による制御 

  道路走行面での座標を図 2 のように定め、白線の左右

偏差量を式(2)で定義する。 
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  このとき、この偏差を 0 にするために必要なヨーレイ

トおよび必要操舵角は、 
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であたえられるため、これを元に操舵し逸脱を防止する。 

 

図 2 道路走行面の座標 

3. 実験結果および考察 

図 3 に白線に対する車体の角度による制御のシミュレー

ション結果、図 4 に白線の横方向偏差量による制御のシミ

ュレーション結果を示す。 

 

図 3 白線に対する車体の角度による制御 

 

図 4 白線の横方向偏差量による制御 

 以上の結果から、どちらとも走行経路が十分に車線内であ

るため、車線逸脱防止にこれらの手法が有効であることが確

認された。 
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