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1 序論

現在、地球温暖化などの環境問題に対する認識が高

まってきている中で、省エネルギーの考えに基づき自

動車の排気ガスを減少させようという傾向が強くなっ

てきている。市場に出ているハイブリット車は、その

需要を満たし環境問題に大きく貢献しているといえる。

省エネを意識した車を開発する段階で必ず燃費を測

定する必要が出てくる。現在行われているのは 10・15

モードと JC08モード燃費の２種類のモード燃費走行

試験 [1]であるが、全て走行試験の熟練者によって行わ

れている。そして、開発段階ではロムやギアの設定を

行う度に走行試験を行うので、熟練者が何度も集中し

て走行することになりかかる負担が大きい。

熟練者の負担が大きいことを受けて走行試験の無人

化が図られている [2][6]。しかし、従来の制御手法では

熟練者のような良い燃費で走行することができない。

それは、良い燃費で走行することが単なる速度追従と

離れたところにあるからであり、柔軟な制御が必要と

なってくる。一方、熟練者は効率よく走行する運転知

識つまり省エネ運転知識を用いてうまく走行すること

ができる。

そこで、人間の感覚や知識などを取り入れた柔軟な

制御が可能な知的制御の適用を考える。今回の目的を

「車両特性に基づいた知的制御を用いて省エネ運転につ

ながる熟練者の知識を組み込む」として、熟練者の知

識を組み込んだ、モード走行試験にて用いる知的省エ

ネ運転システムを提案し、10・15モードのうち市街地

を想定した１０バターンの走行を行い、その有効性を

評価した。

2 10・15モード燃費走行試験

モード燃費走行試験はシャシーダイナモのローラー

の上でタイヤを回転させ実際の走行を模擬して行われ

る。市街地を想定した 10通りの走行パターンと郊外を

想定した 15通りの走行パターンの走行をそれぞれ３サ

イクルと１サイクル、計４サイクルを連続で行って燃

費を計測するのが 10・15モード燃費である。この燃費

計測では、上下２ｋｍ/hの許容範囲が設定されてい

て、走行試験熟練者はこの範囲の限界まで使って走行

する [3][4]。

3 知的制御を用いた省エネ運転シス

テム

3.1 走行試験熟練者の知識

走行試験熟練者は先に述べたように、与えられた許

容範囲を限界まで使ってよい燃費で走行することがで

きる。これは人間が経験によって、どのように走行した

ら良い燃費で走行することができるのかを学んで知っ

ているからである。そして走行時に意識的又は無意識

のうちに、この状態だとこのように動かすと効率良く

運転ができるといった具合で知識を用いているからで

ある。その熟練者の運転知識を走行知識と車両特性の

知識の２つに分けて考えることにする。走行知識とし

て以下の３つの知識

　•与えられた範囲内の速度で走行
　•ゆるやかに加速する
　•惰性走行を行う
車両特性の知識として以下の２つの知識

　•エンジンの特徴を的確に素早く把握
　•設定されているギアのアップダウンによる回転数の
違いを把握

以上を走行試験熟練者の知識として扱う。

3.2 知的省エネ運転システム

上記の走行試験熟練者の知識を「If thenルール」で

記述した。ここで速度偏差と現在の速度、現在の加速

度、時間を入力として出力をとして以下に示す。

� 　 If 偏差が正　 and　速度が mid　 and　加速

時　 then　アクセルを軽く踏む

� 　 If 偏差が負　 and　速度が slow　 and　減速

時　 then　ブレーキを軽く踏む
...



� 　 If 加速時　かつ　ギア変更が近い then アクセ

ルを強く踏む

� 　 If 一定速度に入る時間が近ければ then アクセ

ルを踏まない
...

これらのルールをファジイルール [5] として状態ファ

ジィ制御で制御器を作成し、�g.1に指令決定の様子を

示す。
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�g.1 状態ファジィ制御による指令の決定

提案する知的省エネ運転システムを matlab上で �g.2

の様に構築した
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�g.2 知的省エネ運転システム

4 シミュレーション実験

今回は 10.15モードの一部で市街地を想定した 10パ

ターンのシミュレーションを行い PD制御と比較した。

用いた車両モデルは matlabに標準的に提供されてい

るオートマチック自動車シミュレータ sf_carを用いた。
このモデルに燃料消費モデル付加し、エンジンの回転

数とトルクから設定した燃費マップを用いて燃費計測

を行う。

ＰＤ制御と知的省エネ運転システムの比較を行った。

それぞれの燃費は 6.51km/lと 6.62km/lとなった。そ

の結果を �g.3に示す。

0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500
0

5

10

15

20

25

30

35

40

45

Time(s)

s
p
e
e
d
(
k
m
/
h
)

�g.3（A） PD制御　
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�g.3（B） 知的省エネ運転システム

PD制御は指示速度にほぼ正確に追従しているが、提

案するシステムは惰性走行やゆるやかな加速といった

省エネ運転知識を取り入れて走行している。

5 結論

本稿では省エネ運転につながる熟練者の運転知識を

組み込むことを目的とし、知的制御を用いた知的省エ

ネ運転システムを提案した。PD制御と比較してシミュ

レーション実験を行った結果、運転知識を組み込むこ

とにより燃費が向上し、知的制御により省エネ運転が

可能であることを確認した。
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