
ʵ 77 ʵ

ୋ੘プルーϏϯάάϥ΢ϯυ ৽ઃ 6S ίーε

ABSTRACT

An evaluation course was newly developed at 
the Takasu Proving Ground in Hokkaido to verify 
the compatibility of new type vehicles for the North 
American market with local road conditions. The 
driving states and ratio of occurrence on the evaluation 
route in the US were analyzed, and a course layout 
that aggregates sections with similar characteristics 
was created. The new course reduced the driving 
distance from 35 km to 16 km while maintaining the 
same driving feel. This shortened the driving time, 
from approximately 60 minutes for the evaluation 
route in the US, to 15 minutes. In addition, a paving 
method that uses a special jig to create surface 
undulation was devised, designing and constructing 
the undulating road surface with small amplitude as 
well as short wavelength needed to reproduce the ride 
comfort. This enabled to reproduce the body vibration 
that is an issue when driving in the US. These results 
realized a US evaluation course in the Takasu Proving 
Ground that enables verification of the driving feel 
unique to US road conditions in a short time.

１．まえ͕͖

Honda は，1958 年にॳめての自社ςストίースを開ઃ

してҎ߱，૿ 大する機能ςストにともない栃木プルーϏン

ググラ΢ンド（Ҏ下，栃木1(）を 1979 年に開ઃした．さら

に 1990 年には，๺ւಓにୋ੘プルーϏンググラ΢ンド（Ҏ

下，ୋ੘ 1(）を開ઃし，点ࡏしていたྫྷפ地ςストを集໿

し，̓ 全なςスト環境の中で車྆の҆全性，機能性をূݕ

できるྖҬを֦大してきた（Fig. 1）．

栃木1(には高速૸行するクルϚの҆全性をূݕするप

回ίース΍，αーΩットから山ؒ部のۂがりくͶったಓで

のϋンドリング性能をূݕするためのワインディングίー

スなͲがઃஔされている．これらのίースはHonda 車のࠎ

֨を஁え，Honda 車の開発にݙߩしている．

ୋ੘1(ではӹʑ૿大する栃木1(での機能ςストधཁ

をิ׬するίースにՃえ，ドイツのア΢トバーンのような

高速૸行における車྆の機能性を҆全に֬ೝできる高速प

回ίースを 1995 年に開ઃした．さらに 2000 年Ҏ߱は，欧

技術঺հ

要　　旨

๺米市場޲け新ܕ車྆のݱ地適߹性をূݕするための

ઐ用ίースを๺ւಓのୋ੘プルーϏンググラ΢ンドに新ઃ

した．ݱ地ίースの૸行状ଶとස౓を෼ੳし，ಛ௃がྨࣅ

する۠ؒを集໿したίースϨイア΢トにより，૸行フィー

ルをそのままに 35	 km あった૸行ڑ཭を新ઃίースでは

16	km にॖখした．その݁果，ݱ地で໿ 60 ෼をཁした૸行

時ؒを 15 ෼に୹ॖした．さらに，৐৺地のݱ࠶にඞཁな࿏

໘の୹प期でඍখなৼ෯のうͶりをઃܭし޻ࢪするため，

ઐ用の࣏۩を用いて表૚のうͶりをฮ૷する޻๏をߟҊ

し，ݱ地૸行で課題となる車ମৼ動をݱ࠶した．その݁果，

ୋ੘プルーϏンググラ΢ンドにおいて，ݱ地ಛ有のドライ

Ϗングフィールを୹時ؒでূݕできる6Sίースを࣮ݱで

きた．
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州߫֎の一ൠಓを໛した E6 ߫֎ίースなͲ，̓ 全性，機

能性にՃえ，お客様の࢖用環境で車྆性能をධՁできるς

スト環境の੔උもおこない，ॳ代 Fit Ҏ߱，Honda 車のς

ストに活用されている．

近年の車྆開発では，ॳ期ஈ֊での開発期ؒの୹ॖを໨

的としたγϛϡϨーγϣン技術の発ల（１），（̎）により，̓ 全

性，̓ ఆ性，շ適性に関Θるج本性能の༧ଌਫ਼౓が޲上し，

ίース追Ճのཁ๬はগなくなってきた．

しかし，一ൠಓにあるアップダ΢ンをともなうટ回ίー

スなͲ，パワートϨイン性能とϋンドリング性能とのෳ߹

性能のධՁができるίースへのཁ๬が高くなっている．さ

らに，車྆の҆ఆ性，応౴性，৐৺地なͲを޲上する制ޚ

デバイスにՃえ，ઌਐӡ転γスςム（ADAS），自動ӡ転の

ためのデバイスも࣮૷されるなͲ，制ޚγスςムのূݕに

ඞཁなίースへの期待も大きくなっている．

ෳ߹性能のධՁ΍ઌਐデバイスをෳ߹して࣮૷する車྆

のධՁでは，׬成車での੔߹性΍৐員フィールがॏཁとな

るが，これまでにࢪઃしたίースだけでは，す΂てのূݕ

を࣮ࢪすることは༰қでない．

また，๺米޲けは，開発Ϟデル数がଟく，それͧれのϞ

デルに高いख़成౓が求められるため，ݱ地でのূݕにଟく

の時ؒをཁしている．

そこで，๺米޲け開発Ϟデルのݱ地ςストを国内で代ସ

することのできるίースをୋ੘1(に新ઃした．本報では，

新ઃした6Sίースについて঺հする．

஍ίーεのಛ௃ݱ．３

๺米市場޲けྔ産Ϟデルのݱ地ূݕは，ロαンゼルス

にあるݱ地๏人Honda	R&D	Americas
	 *nc. をج点に，໿

35	 km，所ཁ時ؒ໿ 60 ෼のルートで࣮ࢪされている．この

ルートは大きくಛ௃のҟなるCitZ，Hill，SuCurC，FreewaZ

の四つのエリアに෼ྨすることができる．

CitZ ではަ差点をআき௚ઢ࿏がଓき，車速は௿いがස

ൟなՃ減速が求められる．Hill ではアップダ΢ンのあるટ

回൒ܘのখさいカーブを CitZ より高い速౓で૸行するこ

とが求められる．SuCurC ではアップダ΢ンのଟい௚ઢ࿏

を Hil l と同ఔ౓の速౓で一ఆ૸行することが求められ，

FreewaZ では௚ઢとアップダ΢ンのないટ回൒ܘの大きい

カーブを高車速で૸行することが求められる．

これら四つのエリアの代表的な෩景を Fig. 2にࣔす．

の車速変化の一ྫをࡍにަ通流に৐って૸行したࡍ࣮
Fig. 3にࣔす．

Fig. 1   Demand for test course development

(a) City (b) Hill

(c) Suburb (d) Freeway

Fig. 2   Specific views of evaluation route in US
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Fig. 3   Vehicle speed during evaluation route driving

２．ͶΒ͍

๺米機छのݱ地ςストを代ସするため，Ҏ下のͶらいを

．する6Sίースをୋ੘1(に新ઃしたݱ࣮

ઃできるࢪしつつ，ෑ地内にݱ࠶地ίースのಛ௃をݱ	（１）

ίースϨイア΢トであること

地で課題となるෳ߹的な性能ධՁと৐৺地のධՁݱ	（̎）

ができること
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るため，ݱ地での৐৺地ৼ動をݱ࠶するためには，૸行速

౓と車ମのৼ動Ϩϕルを೺Ѳした上でίース࿏໘プロフΝ

イルを決ఆするඞཁがある．

そこで，ݱ地で課題となる৐৺地ৼ動をݱ࠶するため，

地ίースの࿏໘プロフΝイルをଌྔした．四つの۠ؒݱ

に෼けてଌྔした࿏໘の೾長とৼ෯のฏۉを Fig. 7にࣔ

す（３），（̐）．ଌྔ݁果より，Fig. 2のようなフラットにݟえる

࿏໘でも，一ൠ的なςストίース΍日本の高速ಓ࿏よりも

୹प期でৼ෯の大きいうͶりがݱ地ίースのいずれの۠ؒ

にもଘࡏしていることがΘかった．

次に，෼ྨされたエリアをさらにಛ௃のྨࣅしたセク

γϣンに۠切り，各セクγϣンでのટ回൒ܘと࿏໘ॎ断ޯ

഑との関܎をൺֱした݁果を Fig. 4にࣔす．この図では，

同͡ಛ௃の۠ؒのڑ཭をԁの大きさで表し，ટ回൒ܘをٯ

数にすることで௚ઢがゼロになるようにした．図にࣔすよ

うに，લड़の四つのエリアのಛ௃をఆྔ的に表しており，

CitZ，SuCurC，FreewaZ にൺ΂，Hill がࣼ܏΍ટ回൒ܘの

変化に෋んだίースであることが֬ೝされた．このよう

に，パワートϨイン性能とϋンドリング性能とのෳ߹的な

性能をධՁするためにはアップダ΢ンの中でટ回するίー

スをݱ࠶することがඞཁであることがΘかった．

次に，৐৺地が課題となるݱ地 SuCurC を૸行したとき

のγートৼ動の一ྫを Fig. 5にࣔす．

開発エΩスパートのίϝントとଌఆ݁果のൺֱより，

SuCurC ૸行においては 10	H[ から 20	H[ のप೾数ྖҬに

おけるৼ動Ϩϕルをݱ࠶することが৐৺地フィールをݱ࠶

するためにඞཁであるとߟえた．

৐৺地性能にӨڹする࿏໘のうͶりは Fig. 6にࣔすよう

に一ൠ的にਐ行ํ޲の೾長と高さํ޲のৼ෯により表すこ

とができる．

࿏໘からタイϠへの入力प೾数は車速にґଘして変化す

Fig. 4   Characteristics of each divided section of 
evaluation route in US

Fig. 5   Seat vibration during suburb area driving

Fig. 6   Definition of pavement roughness

Fig. 7   Pavement roughness of evaluation route in US

４．৽ 6S ίーεのઃܭ

新6Sίースでは，طઃίースの一部を転用するととも

に，ୋ੘ 1(にྡ઀するࣼ܏地を活用しίースをϨイア΢

トした（Fig. 8）．

4.1. ฏ໘ϨΠΞ΢τのઃܭ
Fig. 4にࣔしたݱ地ίースのಛ௃にͮجきίースઃܭを

おこなった．FreewaZ はطઃ高速प回ίースの一部を૸行

することで代用できることがΘかった．CitZ と SuCurC は

૬౰するطઃίースが無かったためࢪઃエリア内に新ઃし

た．Hill は，طઃエリア内にݱ地のような高௿差を有して

いないため，ྡ ઀するࣼ܏地を新たに造成し新ઃした．
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Fig. 9に Hill ίースのಛ௃をݱ地と 1(でൺֱした݁

果をࣔす．図にࣔすように，ટ回൒ܘとࣼ܏の関܎におい

てݱ地ίースにࣅたಛ௃を1(ίースにݱ࠶することがで

きた．

さらに，ݱ地のಛ௃の෼෍ൺ཰をҡ持しながら CitZ，

Hill，SuCurC，FreewaZ ίースをޮ཰よく८回できるよう

にίースをϨイア΢トし，ݱ地の 35	 km のίースを 16	 km

に୹ॖした．

4.2. ࿏໘プϩϑΝΠルのઃܭ
するため，一ൠ的なಓ࿏とςストݱ࠶地の৐৺地をݱ

ίースをࢪઃするࡍの品࣭ཁ求ج४（̑），（̒）のҧいをྀߟし

ながら，࿏໘プロフΝイルのઃܭをおこなった．一ൠಓ࿏

とςストίースの品࣭ཁ求ಛ性の֓ཁを Table 1にࣔす．
Fig. 7では，ݱ地ίースには೾長が 1	 m ఔ౓で，ৼ෯

がʶ 2	 mm Ҏ下のうͶり成෼がଟくؚまれていることを

ࣔしていたが，Table 1にࣔすように一ൠಓ࿏のج४では

ʶ 2	mm ఔ౓のৼ෯のばらつきをڐ༰しているため，ݱ地

の࿏໘ܗ状を忠࣮にݱ࠶することは༰қでない．

4.3. ࿏໘プϩϑΝΠルઃܭ஋のূݕ
ݱ࠶にඞཁな࿏໘೾長とৼ෯のݱ࠶地での৐৺地ৼ動ݱ

ਫ਼౓を֬ೝするため，୆上Ճৼによりઃܭ஋とする࿏໘ৼ

෯のଥ౰性をূݕした．Fig. 10にݱ地ίースを૸行したࡍ

の車ମৼ動と，ଌྔによってಘられた࿏໘プロフΝイルで

Ճৼした݁果に，ৼ෯Ϩϕルをิ正したଌఆ݁果をࣔす．

この݁果，ݱ地での車ମৼ動をݱ࠶するためには，ଌྔ

でಘられた࿏໘ৼ෯よりখさいʶ 1	mm のৼ෯を忠࣮に࠶

しなければݱ 10	H[ Ҏ上の৐৺地ৼ動をݱ࠶できないこと

がΘかった．

Fig. 8   Candidate area for new US evaluation course

Fig. 9   Comparison of hill course characteristics

Table 1   Quality requirements for road construction

Fig. 10   Road profile correction by 4 poster testing
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Function

Quality requirement

Public road
High speed oval etc. Ride road

Purpose
Driving safely for all
cars under the law

Testing  vehicles
safely and stably at
high speed

Evaluating vehicle
vibration stably for a
long period

Flatness
Surface strength
Friction stability

Flatness Surface profile
Wave length
Amplitude

Flatness
Friction

Flatness, Friction
(High grade)

Road roughness
Spatial frequency

Validation
Variance
(±2 mm)

−
Tolerance
(±1 mm)

R
oa

d 
st

ru
ct

ur
e

Surface course

Base course

Height, thickness, width, compaction density etc.

Spread and leveled pavement made of asphalt mixture

Upper sub-base
Spread and leveled pavement made of asphalt mixture

or crashed stone for mechanical stabilization 

Lower sub-base
Spread and leveled structure made of crashed stone

for mechanical stabilization 

Anti-frost layer
(Cold region)

Spread and leveled structure made of crashed stone

Subgrade Leveled structure made of shaped soil

Stability, durability

５．୹೾௕ɼඍৼ෯ͳ͏ͶΓのݱ࠶

લड़のように，ฏୱ性をॏࢹする一ൠಓのためのಓ࿏ࢪ

するためにඞཁなݱ࠶๏では৐৺地をํ޻ 1	 m લ後の೾

長でʶ 1	mm のৼ෯をͶらいͲおり޻ࢪすることは༰қで

ない．そこで，通ৗはฏୱ性をॏࢹする表૚のฮ૷におい

て，アスフΝルトフィニッγϟを೾ܗܗ状にՃ޻したガイ
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ドϨールの上をガイドにԊって૸行さͤることで，Ͷらい

とする 1	 m લ後の೾長でʶ 1	 mm のৼ෯を忠࣮にݱ࠶す

るため３次ݩฮ૷޻๏とݺばれる޻๏をߟҊし適用した

（Fig. 11）．

この޻๏を用いることにより，Fig. 12にࣔすようにݱ

地での৐৺地をݱ࠶するためにඞཁな୹೾長での࿏໘ৼ෯

をઃܭ஋Ͳおりにݱ࠶することができた．

ら FreewaZ ίースとして用いられる高速प回ίースへは

速౓をҡ持して入場できるようਐ入Ϩーンをઃஔして઀ଓ

した．

この新 6S ίースでは，Fig. 2にࣔした四つのエリア

を，Fig . 3にࣔしたݱ地ίースと同͡ॱংで૸行するこ

とができるが，ݱ地で໿ 35	 km あったルートを 16	 km に

୹ॖし，かつ，Ճ減速とఀࢭのස౓をগなくしたことによ

り，ݱ地で໿ 60 ෼ཁした૸行時ؒを 15 ෼に୹ॖするこ

とができた．

地ίースݱ，するためূݕ性をݱ࠶地૸行フィールのݱ

と新ઃしたίースを૸行した݁果とをൺֱする．
Fig. 14に，૸行時のԣՃ速౓とϤーϨートの関܎をࣔ

す．図にࣔすように，新 6S ίース૸行時のԣՃ速౓と

ϤーϨートの関܎はݱ地と同͡܏きをࣔしていることから

ςストίースのฏ໘Ϩイア΢トがݱ地ίースと同͡ಛ௃を

有していることが֬ೝできた．

Fig. 11   Proposed surface paving method

Fig. 12   Comparison of pavement roughness of 
suburb course

結果ূݕ．６

成した新6Sίースの֓ཁをFig. 13にࣔす．このίー׬

スではスタート地点より高速प回ίースの内ଆに新ઃした

CitZ ίースにਐ入し，CitZ ίースऴྃ後は࿈བྷ࿏にԊっ

て高速प回ίース下のトンωルをく͙り，図中の໼印に

Ԋって新ઃしたHill ίースにアクセスできる．Hill ίース

は中ԝ部から入場し྆端で 6 ターンするルートとなって

いる．高速प回ίースの֎ଆに新ઃした SuCurC ίースへ

は࿈བྷ࿏を通ってҠ動することができ，SuCurC ίースか

Fig. 13   Overview of new US evaluation course

Fig. 14   Comparison of lateral acceleration and yaw 
rate
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Fig. 15に৐৺地フィールが課題となるSuCurC ૸行にお

けるγートの上下ৼ動をൺֱした݁果をࣔす．

図にࣔすように，新6S	SuCurC ίース૸行時の上下ৼ

動はͶらいとした 10	H[ から 20	 H[ のप೾数Ҭにおいて

地ίースと同Ϩϕルのৼ動となっていることから，ςスݱ

トίースの࿏໘ܗ状がݱ地ίースの৐৺地フィールのಛ௃

をݱ࠶していることが֬ೝできた．
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Fig. 15   Comparison of seat vibration during suburb 
course driving

̓．まとめ

๺米޲けϞデルのݱ地ςストを国内でݱ地より୹時ؒで

．できるୋ੘新6Sίースをઃஔすることができたূݕ

（１）	四つのエリアຖにݱ地のಛ௃の෼෍ൺ཰をҡ持しな

がら୹ॖし，ݱ地で 35	 km であったίースを 16	 km

に୹ॖすることで，ෑ地内にࢪઃできるϨイア΢ト

とした．その݁果，ݱ地で໿ 60 ෼ཁした૸行時ؒを

15 ෼に୹ॖできた．

（̎）	ટ回൒ܘとॎ断ࣼ܏の関܎においてݱ地ίースのಛ

௃をݱ࠶することでෳ߹的な性能ධՁができるよう

になった．また，ίース表૚のฮ૷ํ๏をߟҊし，࿏

໘೾長 1	m でৼ෯ʶ 1	mmのうͶりをͶらいͲおりࢪ

．することで৐৺地のධՁができるようになった޻
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