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1. 緒言 

近年では、交通事故を減らすために予防安全技術として、

自動車にクルーズコントロールシステムなどの運転を支援す

るシステムが搭載され始めている。これらの運転支援システ

ムは、作動時の快適性の向上や、さらなる高度な支援システ

ムの開発など、これからさらに開発されると考えられる。 

本研究では、赤外線測距離センサを備えた、実車の 1/10

スケールのモデルカーを用いて、できるだけ高速度に対応で

き、また、車間距離、加速度の調節が可能な、自動定速走行・

追従走行・停止システムのプログラム開発について研究した。 

 

2. 実験装置および方法 

目標プログラムは、モデルカーでの実験と、Microsoft社

の Visual Studio 2010 Professional を用いたシミュレーシ

ョンを行って作成する。モデルカーとして、ZMP 社の

RoboCar®1/10（図１参照）を使用する。赤外線測距離セン

サは付属品を使用し、測定可能距離は約 10～75 ㎝、測定周

期は 0.01 毎秒である。このモデルカーはアプリケーション

を作成することで、各機能を操作する。 

 

図 1. ZMP RoboCar®1/10 

定速走行・追従走行・停止システムは、出力一定による定

速走行と、PID制御による追従走行・停止の 2つを切り替え

ることで実現できると考えられる。PID制御とは、距離と速

度と誤差の累積の 3 つの要素について、目標に合わせて出力

を調節する制御方法であり、図 2 のように定義し、目標車間

距離:L、PID 係数:K とすると出力:f は式(1)のようになる。

目標車間距離は停止距離＋αとし、速度に応じて変化させる。 

 

図 2. 走行状況とパラメータ 

 (1) 

実験手順として、モデルカーの前方に障害物を設置し、一

定走行、自動停止させて、プログラムの有用性を検証する。

同様にコンピュータ上でシミュレーションを行い、実験と比

較し、再現性を確認する。そして様々な状況をシミュレーシ

ョンで再現し、プログラムの有用性を検証する。 

3. 実験結果および考察 

前方 1m に障害物を設置し、0.5m/s 走行、自動停止させた

時のシミュレーションと実験結果の比較グラフを図 3に示す。 

 

図 3. ロボカー実験とシミュレーションの比較 

 赤外線センサの精度は約 750mm 程度であり、走行距離約

300mm までは定速走行となっている。図 3 より、定速走行

から PID制御に滑らかに代わり、目標範囲で停止させること

ができた。実験結果がシミュレーションと比較して、反応が

遅く、速度にムラがある原因として、モーターが駆動するま

での遅れと、モーターの出力にムラがあるためと考えられる。 

 次に、先行車が 300mm/s , 1000mm/s , 200mm/s と速度

を変化させて走行した後、停止した場合を仮定し、上記実験

と同様のプログラムで最高速度を 1000mm/s として追従さ

せたシミュレーション結果を図 4 に示す。 

 

図 4. 追従性の検証 

 図 4から、初め、１m の距離が開いている状態から滑らか

に追従をはじめ、速度変化に対応し、速度に応じて車間距離

が変化していることがわかる。また、速度が変化する際の角

度も先行車より滑らかになっており、先行車より加速度が抑

えられていることがわかる。 

 以上より、赤外線測距離センサとモデルカーを用いて定速

走行・追従走行・停止をさせることは可能であったが、まだ

シミュレーションの再現性は少し悪く、最高速度の検証や適

切な PID係数の設計ができていないので、今後研究したい。 
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