
○車両運動逆モデル（旋回時の前後輪での左右荷重移動を考慮した Kf、Krが必要）は教科

書通りの運動方程式 
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コーナリングパワ Kｆ、Kｒは 
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（m,mf,mr：質量 Kｆ、Kｒ：前後タイヤのコーナリングパワ 𝜀𝑓:荷重依存係数 α：横加速度 φ:ロール角 
 hf,hr：前後ロールセンタ高 Rｆ、Rｒ:前後ロール剛性 β：車体横滑り角(実車から得る)） 

 

○人の運動逆モデル 

   𝛼   =   𝑦"   =   𝑎  −  𝐶 𝑦′ 

 


