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All experimental participants relationship between  neuron and 
accuracy

NARXを用いた車両追従モデルに関する研究

研究の概要と特徴

研究の内容

工学部 機械機能工学科 ヒューマンマシンシステム研究室

■お問い合わせは 芝浦工業大学 複合領域産学官民連携推進本部 03-5859-7180   sangaku@ow.shibaura-it.ac.jp

高速道路走行時のドライバの運転特性をドライビングシミュレータを用いて取得した．
NARXを用いてドライバモデルを構築する際の最適なパラメータの検討を行った．

准 教 授 廣 瀬 敏 也

研究の効果並びに優位性

技術応用分野・企業との連携要望

運転支援システム（車両追従）に関する分野

NARX は リ カ レ ン ト 型
ニューラルネットワーク
の一種である．出力層か
ら 入 力 層 へ と 情 報 を
フィードバックする回帰
構造を持つことで時系列
データの学習が得意な
ニューラルネットである

現状の運転支援システムは運転特性や交通環境に関
わらず一律に行われている．そのため違和感や不安
感を覚え使用を控えるドライバーが存在する．

運転支援システムには個人に対しての適応が必要で
あると考えられる．

自動車による交通事故の削減，運転支援システムの乗り心地の改善

本シナリオにおけるパラメータの変化とモデル精
度への影響の特徴を得ることができた．また，モ
デル精度と学習時間のモデル構築の効率面より，
最適なパラメータを選定することができた．

入力遅延数と出力遅延数の
モデル精度に対する特徴

最適なパラメータ

操作モデル 行動予測モデル

高速道路上での，減速，追従，加速の3種類の運転
動作に着目し，ドライビングシミュレータを用い
て運転特性を取得した．

高速道路での渋滞による停止車列に対して減速を
行う場面での行動予測用モデルの構築を目的とし
てデータ取得した．

渋滞末尾対して減速する状況での最適なパラメー
タは遅延数150，ニューロン数15であった．今後
はリアルタイムでの出力とモデルの評価を行う必
要がある．
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