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扱っている技術テーマ：運動力学、運動制御、操縦安定性、乗り心地、衝突回避性能、運転しやすさ、高効率運動 

技術課題 
大目標 

具体的 
技術目標 

理論 
目標 

運動の質の向上 
（限界域） 

操舵応答向上 

運転しやすさ／滑らかさ 
向上 良い操舵感の実

現 

タイヤ稼働率の効率化 

車体運動の質向
上（微小域） 

ピッチ・ロールの連成 

限界性能向上 スピン・プロ―防止 
（横すべり） 

振動・乗り心地改
善 

事故回避性能 
向上 

横転防止（ロール） 

車輪スリップ防止 

振動加速度の低減 

高効率アクチュエータ 

運動マネージメント 

制御装置の軽量化 

走行エネルギ低減 
(運動の高効率化) 

動揺病の低減 

Direct Yaw Moment 
Control 

車体剛性の向上 

良いペダルフィー
ルの実現 客観的評価手法確立 

制動距離の短縮 

航続距離の向上 

タイヤ粘着領域拡大 

低燃費タイヤのグリップ向上 

Safety 

低燃費 
(省エネ) 

Pleasure 

快適性 

運動制御の進化 

走行系ハードウェアの進化 

G-Vectoring Control 

ピッチ・ロール制御 

タイヤ上下運動制御 

減衰力制御 

車体上下運動制御 

平面運動 
制御 

3次元運動
統合制御 

走行環境・ドライバ適応 
路面摩擦センシング 

ドライバモデル同定・評価 

Brake By Wire 電動ブレーキ 

電動パワーステア Steer By Wire 

前後輪アクティブ操舵 

駆動源の電動化 

ワンペダル（回生エネ） 

アクティブサスペンション 

スマートタイヤ 

高運動性能・低燃費タイヤ 

4輪独立
制駆動 

4輪独立 
操舵 

走行環境認識 

ドライバ個人適合 

ドライバ 
意図適合 

統合シャシー
制御 車両運動の

完全理解に
基づく究極
の人馬一体 
制御 

自動運転時代となっても、ヒト/システムが制御する車両の操作しやすさは走行性能を左右する要因であり、従来からの「限界性能向
上」という開発に加え、「車両運動の質感」という微小域からの変化を如何に作り上げていくかが今後さらに重要となる。 
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