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COMPANY INFORMATION

▮ 社名 株式会社セルブスジャパン    

          （SERVUS JAPAN Inc.)

▮ 本社 東京都新宿区新宿3-5-6-405

▮ ワークショップ 静岡県御殿場市駒門1-77-1

▮ 設立 2007年2月2日

▮ 従業員数 26名 (2025年）

▮ 代表取締役 池田 和広
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会社概要

セルブスジャパン基本情報
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事業実績
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国内外のレース運営業務を長年請け負い、2023年より自社ブランドのチーム、TGM Grand Prixを立ち上げ活動していく
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Racing History

セルブスジャパン基本情報



COPANY INFORMATION

事業内容

Racing Team Operation

● SUPER FORMULA

● SUPER GT500

● SUPER GT300

● FORMULA REGIONAL

● FIA F4

● KYOJO FORMULA

(女性のためのレース)

● A2RL

(自動運転レース)

Engineering Service

● レースエンジニアリング

● シミュレータ開発

● データ解析

● 設計

● レース機材製作

Technical Service

● スポーツ走行サポート

● レーシングカーメンテナンス

● シミュレータサービス

● ドライバー育成サポート

PR

● PR事業

● SNS運用

● YouTube映像制作

● 営業
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セルブスジャパン基本情報

事業概要

4つの事業でモータースポーツをトータルコーディネートする



Super Formula

概要
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SUPER FORMULA 車両仕様

直列４気筒 2.0リットル ターボエンジンで550馬力
以上を発生。

ドライタイヤは1レースで新品3セットと持越し3セットの
合計6セット使用可能。2025年よりサスティナブル素材
46%を使用したカーボンニュートラルタイヤを使用。

Chassis Engine

Tyre

車両重量677kg
（ドライバー込み）

国内最高峰



現代レースの課題

概要
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90min.Sat.

Sun.

作業
制限
時間

近年のレースイベントでは・・・

• 走行時間が少ない

• タイムマネージメントが鍵

• パフォーマンスの高いセットアップでサーキットに持ち込むことが必要

近年のレースイベント

Race weekの走行時間

FREE PRACTICE

90min.

90mi
n.Q1

10min.

90m
in.Q2

7min.

90min. 90min.RACE

30min.

FREE PRACTICE

約60min.



セットアップ検討手順

概要
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基礎検討 簡易計算 LTS*

・ドライバーの官能評価が反映されていない

・パフォーマンスが十分に担保されていない

⇒セットアップ検討が不十分

・ドライバーの官能評価を統合した精度の高いセットアップ検証が可能

・実際のイベントセッションを再現し、事前に最適化できる

⇒レース現場での即応力・パフォーマンスが改善

セットアップの検討手順

DIL導入のメリット

Before

*Lap Time Simulation

LTS基礎検討 簡易計算 DIL**

After

**Driver In the Loop



Steering motor 
controller

Power-box

Power supply

Controller

Servo motor 

Beckhoff interface

Analog/Digital input  
(Throttle/Brake/Others)

+

Cockpit
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DIL のシステム構成

Steering 
wheel

DILシステム構成



ハードウェア構成

概要
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ハードウェア構成

①Formula Car Monocoque

②Formula Car Pedal Unit

③Formula Car Brake Caliper

⑤Curved Monitor

④Cosworth CCW MK3



車両モデル

9

①Aero Model ③Tyre Model

②Chassis Model

車両モデル

台上試験データをベースとする
pure slipは実車試験と比較済み

Steer, Yaw, Rollを含む
高精度エアロマップを開発



車両モデル

概要
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Aero Model

3D Scanning 3D modeling Aero map CFD

Steer, Yaw, Rollを含む
高精度エアロマップを開発



車両モデル

概要

11

コリレーション状況

DIL

Actula Car

車速やばね上の動きは近づいてきている
タイヤのコンバインド領域やバランス面でさらなる改善が必要



今後の展望
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今後の展望

開発項目 大項目 内容

モデル開発

タイヤモデル
実走との相関性向上、タイヤ熱特性の再現、
コンバインドスリップ特性の改善

シャシモデル
ダンパーやラバーのヒステリシス、フリクションの再現
ボトミングの再現

エンジンモデル ターボ、アンチラグ特性対応、スロットルマップ再現

ハードウェア/
インターフェース

ステアリングホイール SF車両同等の操作性・表示

スタート練習
実レース環境のスタート練習を再現、クラッチ・タイヤ・
エンジン挙動の改善

臨場感の演出
疑似振動・加速度の再現
ドライバーエンジニア無線通信

応用展開

AIドライバーモデルの開発 A2RL（自動運転レース）向けアルゴリズム開発とAI学習

ドライバー運転技術支援 ドライバー育成支援プログラムの確立



今後の展望
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今後の展望 A2RL 自動運転レースへの応用

アブダビ自動運転リーグ(A2RL)
＝アブダビ自律走行レーシングリーグ。世界最大の自動運転レース。

本来ドライバーが座るコックピットにGPS、各種センサー、コンピューターを
搭載。人がマシンを遠隔操作をするのではなく、AIが判断し、学習しレース
を戦う。

A2RLは自動運転技術を極限まで突き詰め、あらゆる道路環境での自由な移動
の実現と、その発展を加速させるため、国を挙げて取り組む。

TGMGPとして2025年レースに参戦！

A2RL 車両 Simulation Race

実走テスト

自動運転レース用の車両運動制御アルゴリズムの検証、学習にVI CarRealTimeを活用予定



今後の展望

概要
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Thank you for listening!


	スライド 1
	スライド 2
	スライド 3
	スライド 4
	スライド 5
	スライド 6
	スライド 7
	スライド 8
	スライド 9
	スライド 10
	スライド 11
	スライド 12
	スライド 13
	スライド 14
	スライド 15

