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日立Astemo 紹介

2021年1月、日立Astemoは、モビリティソリューションの提供を通じ、
持続可能な社会に大きく貢献し、世界をリードする企業として、

日立オートモティブシステムズ、ケーヒン、ショーワ、日信工業の統合会社として誕生しました。

are integrated to be
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Astemoに込めた思い

私たちは、世界をリードする先進的なモビリティソリューションの提供を通じて、
持続可能な社会と人々の豊かな生活の実現に貢献します
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日立Astemo 紹介

事業分野
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シミュレータの進化

2019年講演内容

■前回振り返り

※EPS : Electric Power Steering
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ステアリングシミュレータ 課題

■3rdステアリングシミュレータ 課題

<ドライバーへの情報>

操舵力、視覚

車両挙動は視覚での認知となるため、
大きい検証差分でないと、差異がわからない。

評価領域を拡大するために検証ツールをアップグレード

体感フィードバックを増やせれば評価領域が拡大できそう

検証ツール

6自由度運動性能評価Keyword
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デスクサイドドライビングシミュレータ 紹介

■DSDS導入 2020～

コンセプト：デスクサイドドライビングシミュレータ(DSDS)

可動部_8軸
車体 ：4軸(上下方向)
シート ：2軸(前後方向)
ベース ：2軸(Yaw方向)

設計者がデスクサイドですぐに確認・検証可能。
シミュレーション設計者がフィールを語れるツール。

体感フィードバックを向上したシミュレータを導入

操舵力

Yaw

Roll

Pitch

体感フィードバック

・
・
・
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'20 ’35~

旋回安定性：
ステアリング＆サスペンション

協調制御

電子制御デバイスの統合制御により
運転の喜びを向上

統合制御技術の訴求領域を
快適性と安全性に拡大

統合制御の価値の最大化と
次世代デバイスの提案

乗り心地 ：Dynamics Planning

(乗り心地を向上する軌道生成)
安全性 ：緊急回避
Dynamics ：車両6自由度制御

安全性：クラウド連携制御・機能間冗長

車両統合制御開発におけるロードマップ

電制ブレーキ

AD ECU Cloud Link

フルアクティブサスペンション
電動パワートレイン

ステアバイワイヤ

油圧ブレーキ

カメラ

セミアクティブサスペンション

電動パワーステアリング

Electronic stability control

AD ECU

電動パワートレイン

※AD : Autonomous Driving



© Hitachi Astemo, Ltd. All rights reserved. 13

シミュレータ用いた車両統合制御開発

Step 3

制御構築
効果検証

Step 2

デバイス選定
機能割付け

Step 1

上位要求定義
＝“楽しさ”評価指標の設定

搭載デバイスの検討

ブレーキ

アクティブサスペンション

EV

ステアバイワイヤ

Rear

Steering

制御効果の検証
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評価指標の設定

<主成分分析>

<クラスタ分析>

嗜好性の解析(多変量解析)

応答性

性能指標Keyword

楽しさ

■「運転する楽しさ」の定量化

<仮説立て>

Keywordを感じる
走行シーンに着目

Keywordに対する物理量の相関解析

車両計測

Yaw Rateに相関？？
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評価指標の設定

仮説を立て、単一な物理量を変化させ体感することで
Keywordとの紐づきを解く

物理量の位相、ゲインを任意に可変

Keywordに対する物理量の相関解析

<物理量の定量化>

Gain ：A1～A5 Phase：T1～T5

<DSDS検証>

・・・

・・・

【Yaw Rate】

Ex.)YawRateタイミングの定量化

T1 T2 T3 T4 T5

試乗によるコメントから、Keywordと物理量の紐づきを確認
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搭載デバイスの検討

性能指標からデバイスへアプローチ

Device A

Device B

Device C

・
・
・

傾向をみられる
粒度でモデル化

簡易デバイスモデル構築性能指標

Yaw Rate

Pitch

Keywordに紐づく物理量

・
・
・

×

×

Yaw Rate 横加速度

Roll

■性能指標から簡易デバイスモデルの構築
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搭載デバイスの検討

Device A

Device B

Device C

Keywordに紐づく物理量に寄与する
デバイスの簡易モデルを構築

車両デバイス効果の先行検証から車両搭載デバイスを決定

・
・
・

簡易
デバイスモデル

実験車両への
搭載デバイスを選定

ブレーキ

アクティブサスペンション

EV

ステアバイワイヤ

Rear
Steering

■制御対象デバイス効果の先行検証

DSDSでの効果確認
コメントから効果を評価
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車両統合制御デバイス検証

Device B

Device C

Device A

車両デバイス制御ロジックを構築

・効果検証

・相互影響確認

・パラメータの当たり付け

ただし・・・

実車検証@塩谷Winding

DSDS検証@塩谷Winding■制御構築&効果検証

ブレーキ

アクティブサスペンション

EV

ステアバイワイヤ

Rear
Steering

・・・・

Device Model

Device
B

Device
C

Device
A

Controller Model

制御モデル ： 実車 ＝ DSDS
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最新状況

■横加速度再現シミュレータ

横加速度を再現できる新たなシミュレータを導入中。
さらなる評価領域の拡大をめざす

6自由度車両運動性能評価Keyword

Y軸方向レールを持つスチュワートプラットフォーム型シミュレータ
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まとめ

・人間の感性を解析する手段として、シミュレータは有効

・DSDSを用いる事によって、複雑系である車両パラメータから

単一なパラメータを可変することにより、影響のある物理量を見つける一助となった。

・シミュレータを用いて、性能指標からシステム検討することで、有効な車両デバイス選定できた。

今後シミュレータを発展させることで、最適な車両統合制御開発に活かす。


