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(1) 永井正夫、ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク、カー・ロボティクス，ZMP パブリシング，

2010.12.15 出版（第 2 版） 

(2) Masao Nagai and Pongsathorn Raksincharoensak, Vehicle Dynamics of Modern Passenger Cars, Chapter 5, 
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Engineering, Vol.9, Issue 5, No.1151, pp.1-27, 2019. 
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する知覚情報技術」，Vol.137, No. 9, pp. 1177-1184, 2017. 
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接ヨーモーメント制御による超小型電気自動車の耐転覆性能向上に関する研究，自動車技術会論文

集，Vol.48，No.2, 2017, pp. 363-369 

(16) Hideo Inoue, Pongsathorn Raksincharoensak, Shintaro Inoue, Intelligent Driving System for Safer 

Automobiles, Journal of Information Processing, Vol.25, pp.32-43, 2017. 

(17) Yuichi Saito, Pongsathorn Raksincharoensak, Shared Control in Risk Predictive Braking Maneuver for 

Preventing Collisions with Pedestrians, IEEE Transactions on Intelligent Vehicles, Vol.1, No. 4, 2016, pp.314-

324. 
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人間機械協調型運転支援システムに関する研究 (第 2 報)，自動車技術会論文集，Vol.48，No.1, pp. 

111-118, 2017 

(19) 齊藤 裕一，三本喬之，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，潜在リスク予測ドライバモデルに

基づくブレーキ制御支援システムの設計と有効性評価，自動車技術会論文集，Vol.47，No. 6，pp. 1417-

1424, 2016. 

(20) 清水 司，大桑政幸，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，緊急ブレーキを仮定した衝突速度に

基づく潜在リスクの定量化，自動車技術会論文集，Vol.47，No. 6，pp. 1411-1416, 2016. 

(21) Keisuke Kazama, Yasuhiro Akagi, Pongsathorn Raksincharoensak and Hiroshi Mouri, Fundamental Study on 

Road Detection Method Using Multi-Layered Distance Data with HOG and SVM, Journal of Robotics and 

Mechatronics, Vol. 28，No.6, pp. 870-877, 2016. 



(22) Pongsathorn Raksincharoensak, Takahiro Hasegawa and Masao Nagai, Motion Planning and Control of 

Autonomous Driving Intelligence System Based on Risk Potential Optimization Framework, International 

Journal of Automotive Engineering, Vol. 7 , 2016, pp. 53-60 
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支援効果―，自動車技術会論文集，Vol.47，No.3，pp. 737-743, 2016． 

(24) 北原 圭, 玉川 迅, 吉田 秀久, ポンサトーン ラクシンチャラーンサク, 毛利 宏，低速走行時の操舵

負担解消を目指した新しい操舵系の開発とその有効性，日本機械学会論文集，Vol.82, No.840, 2016, 

pp.1-13. 

(25) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，土屋滉一，山崎彬人，毛利宏，永井正夫，無信号交差点

の出合い頭事故防止のための二段停止自動走行制御システムに関する研究，日本機械学会論文集，

Vol.82, No.834, pp.1-13 (2016) 

(26) Kazuhiro Ezawa, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Hazard Anticipatory Autonomous Braking 

Control System Based on 2-D Pedestrian Motion Prediction, Journal of Robotics and Mechatronics, Vol. 27, 

No.6, pp.636-644, 2015. 

(27) Pongsathorn Raksincharoensak and Yuta Akamatsu, Development of Collision Avoidance System in Right Turn 

Maneuver Using Vehicle-in-the-Loop Simulation, Journal of Robotics and Mechatronics, Vol. 27, No.6, pp.627-

635, 2015. 

(28) 赤木康宏，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，運転行動解析のための点群位置合わせに基づく

走行軌跡の復元に関する研究，精密工学会誌，Vol.81, No.12, pp.1113-1118, 2015. 

(29) 藤田光伸，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，ヒヤリハットデータベースによる追

突ヒヤリハットの分析，自動車技術会論文集, Vol. 46, No.6, pp.1163-1170, 2015. 

(30) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，岩野孝，山崎彬人，毛利宏，永井正夫，障害物回避時にお

ける自律運転知能システムの人間機械協調特性に関する研究，自動車技術会論文集，Vol. 46 No.6, pp．

1137-1144, 2015 

(31) 岩野孝，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，山崎彬人，毛利宏，永井正夫，ステアバイワイ

ヤを用いた自律運転知能システムの人間機械協調特性に関する研究，自動車技術会論文集，Vol. 46, 

No. 2, pp. 503-508 (2015). 

(32) 長谷川隆裕，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，山崎彬人，毛利宏，永井正夫，リスクポテ

ンシャルを考慮した最適制御理論による自律運転知能システムに関する研究，自動車技術会論文

集，Vol. 46, No. 2, pp. 497 - 502(2015). 

(33) Ryosuke Matsumi, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Study on Autonomous Intelligent Drive 

System based on Potential Field with Hazard Anticipation, Journal of Robotics and Mechatronics, Vol.27, No.1, 

2015, pp.5-11. 

(34) Pongsathorn Raksincharoensak, Yuta Akamatsu, Katsumi Moro, and Masao Nagai, Driver Speed Control 

Modeling for Predictive Braking Assistance System Based on Risk Potential in Intersections, Journal of Robotics 

and Mechatronics, Vol.26, No.5, 2014, pp.628-637 



(35) 西郷慎太朗，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，先行車追従時のドライバモデル

に基づく個別適合型運転状態診断手法に関する考察，日本機械学会論文集，Vol.80, No.815, pp.1-17 

(2014). 

(36) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，酒井裕一，清水郁子，永井正夫，ダーク・ウルブリヒ

ト，ロルフ・アドマット，車載カメラの横断歩道認識に基づく歩行者衝突防止システムの開発，自

動車技術会論文集，Vol. 45, No. 2 (2014), pp. 375-380. 

(37) Pongsathorn Raksincharoensak, Liming Wan, Masao Nagai, Study on a Longitudinal Control and Guidance 

System for Lane Change Assistance, International Journal of Vehicle Safety, Vol. 7, No.1 (2014), pp. 37-53. 

(38) Shintaro Saigo, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Investigation of Inattentive Driving 

Estimation Method by Using Longitudinal and Lateral Driver Operational Models, SAE Int. J. Passeng. Cars – 

Electron. Electr. Syst. 6(1):27-33, 2013 

(39) 菅井晴彦，中村友之，松本伸，武馬修一，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，カ

メラとアクティブ光源を用いた路面形状推定によるプレビュー乗り心地制御の検討，自動車技術会

論文集 Vol.44，No.6, 2013, pp.1415-1420.  

(40) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，岩澤一成，永井正夫，熟練運転者の走行データに基づく

無信号交差点における危険予測型ブレーキ支援システムに関する研究，日本機械学会論文集Ｃ編, 

No. 2013-JCR-0580, pp.1-16. 

(41) Ryosuke Matsumi, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Development of Autonomous Intelligent 

Driving System to Enhance Safe and Secured Traffic Society for Elderly Drivers, Journal of Robotics and 

Mechatronics, Vol.25, No.6, 2013, pp.966-972. 

(42) 斉藤 聡太郎，永井 正夫，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，林 隆三  島宗亮平，水口 昌

彦，玉槻 晃 , 高速鉄道車両における乗客・腰掛モデルを用いた振動乗り心地解析, 日本機械学会論

文集，Ｃ編，Vol.79, No.805, pp.3177-3191 

(43) 道辻洋平，大竹正俊，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，信号切り替わり時の横断歩行者に

対する運転リスク評価指標の提案，自動車技術会論文集，Vol.44, No.2, 2013, pp. 555-560.   

(44) Yuichi Sakai, Pongsathorn Raksincharoensak, Ikuko Shimizu, Masao Nagai, Dirk Ulbricht and Rolf Adomat, 

Development of an On-Board Crosswalk Detection for Pedestrian Protection Using a Monocular Camera, 

Lecture Notes in Electrical Engineering Vol.197, Springer-Verlag, 2013, pp.363-372 

(45) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，長谷川大悟，岩澤一成，道辻洋平，無信号交差点におけ
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6, 2012, pp.1379-1385. 

(46) Yin Feilong, Ryuzo Hayashi, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Development of Velocity Guidance 

Assistance System by Haptic Accelerator Pedal Reaction Force Control, Journal of  Mechanical Systems for 

Transportation and Logistics, Vol. 5, No.1, pp.86-97 (2012). 

(47) 久保智史，佐藤桂，竹中邦夫，林隆三，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク， 永井正夫，佐々

木和也，米川隆，現実感の高いドライビングシミュレータを用いた車線変更行動改善支援手法の有

効性検証，自動車技術会論文集, Vol. 43, No. 2 (2012) pp.611-618. 



(48) 尹 飛龍, 林 隆三, ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 永井 正夫, アクセルペダル反力制
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(64) 清水郁子，室井宏友，瀧本勇太，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，ミハエル・

ダームス，ロルフ・アドマット，歩行者衝突回避システムのための横断歩道認識手法，自動車技術

会論文集，Vol.41, No.5, pp.1023-1029, 2010. 

(65) 鈴木真弘，鈴木伸岳，荒木智彦，山口誠一，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，

走行状態適応型アシスト制御による商用ＨＶの燃費向上，自動車技術会論文集, Vol. 41, No. 5, 

pp.1139-1144, 2010. 

(66) 前田公三，綱井秀樹，林隆三，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，小花麻純，

佐々木和也，米川隆，常時記録型ドライブレコーダを用いた車線変更時の運転行動解析(第２報）－

実路走行データに基づく DS 実験と規範運転モデルの提案ー，自動車技術会論文集, Vol. 41, No. 4, 

pp.901-908, 2010. 

(67) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，田子雅弘，永井正夫，溝口洋司，佐々木和也，常時記録

型ドライブレコーダを用いた交差点右折時の環境危険度と安全確認行動の解析，自動車技術会論文

集, Vol. 41, No. 4, pp.909-914, 2010. 

(68) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，飯島健，道辻洋平，前田公三，永井正夫，市街地走行デ

ータベースに基づく急ぎ運転状態検出アルゴリズム，自動車技術会論文集, Vol.41, No.3, pp.751-758, 

2010. 

(69) Masahiro Suzuki, Nobutaka Suzuki, Tomohiko Araki, Seiichi Yamaguchi, Pongsathorn Raksincharoensak and 

Masao Nagai, Adaptive Torque Distribution Control for Light Duty Parallel Hybrid Truck by Using Neural 

Network, Journal of Mechanical Systems for Transportation and Logistics, Vol.3 (2010), No.3, pp.493-503.  

(70) Takeshi Iijima, Pongsathorn Raksincharoensak, Yohei Michitsuji and Masao Nagai, Vehicle Side Slip Angle 

Estimation Methodology Using a Drive Recorder, Journal of Vibration and Control, Vol.16, No.4, pp.571-583, 

2010. 

(71) 鈴木真弘，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，追従走行時の人間特性を考慮した

HV の燃費向上制御，自動車技術会論文集, Vol.41, No.2, pp.483-488, 2010. 

(72) 林隆三，寺島義道，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，ドライビングシミュレー

タによる低 μ路での DYC の効果評価，自動車技術会論文集, Vol.41, No.2, pp.213-220, 2010 

(73) Pongsathorn Raksincharoensak, Wathanyoo Khaisongkram, Masao Nagai, Masamichi 
Shimosaka, Taketoshi Mori, and Tomomasa Sato, Integrated Driver Modelling Considering State 
Transition Features for Individual Adaptation of Driver Assistance Systems, Vehicle System 
Dynamics, Vol. 48, Supplement 1, pp.55-71, 2010. 



(74) Dam Hoang Phuc, Masao Yoshizawa, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Longitudinal Dynamics 

and Control of Driver and Hybrid Electric Vehicle System, 自動車技術会論文集, Vol. 41, No. 1, pp.19-25 

(2010) 

(75) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，滝本勇太，室井宏友，清水郁子，永井正夫，Michael 

Darms, Rolf Adomat，単眼カメラとミリ波レーダによる歩行者検出と衝突警報システムの開発，自動

車技術会論文集, Vol. 40, No. 6, pp.1587-1592 (2009) 

(76) 前田公三，水島卓也，綱井秀樹，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，林隆三，永井正夫，小

花麻純，佐々木和也，常時記録型ドライブレコーダを用いた車線変更時の運転行動解析，自動車技

術会論文集, Vol. 40, No. 5, pp. 1369-1374  (2009) 

(77) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，稲田一成，永井正夫，超小型電気自動車の通常運転行動

モデルに基づく個別適合運転支援システムの開発，日本ロボット学会誌特集号, Vol.27, No. 8, pp. 61-

67 (2009） 

(78) Pongsathorn Raksincharoensak, Takuya Mizushima and Masao Nagai, Direct Yaw Moment Control System 

Based on Driver Behaviour Recognition, Vehicle System Dynamics, Vol.45, Supplement 1 (special issue), 

2008, pp.911-921. 

(79) 綱島均，林祐介，丸茂喜高，永井正夫，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，多重モデルを用

いた路面摩擦係数推定に関する研究，日本ロボット学会誌，Vol.26，No.6，pp.568-574, 2008. 

(80) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，水島卓也，永井正夫，ドライバの運転行動認識に基づく直

接ヨーモーメント制御, 自動車技術会論文集，Vol.38 , No. 5 , pp.37-42 , 2007. 

(81) Pongsathorn Raksincharoensak, Motoki Shino and Masao Nagai, Vehicle Motion Control Issues Using Micro 

Electric Vehicle “NOVEL”, WEVA-Journal Vol.1 (WEVA-043) , 2007. 

(82) Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Motoki Shino, Lane Keeping Control Strategy with Direct Yaw 

Moment Control Input by Considering Dynamics of Electric Vehicle, Vehicle System Dynamics Supplement Vol. 

43, pp.192-201, 2006 

(83) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，小竹 元基，永井 正夫，超小型電気自動車の車輪独立駆

動トルク制御による車線追従制御システム，日本機械学会論文集，C編，72巻 715号, pp.113-119, 

2006. 

(84) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，小竹 元基，永井 正夫，四輪操舵理論に基づくステアバ

イワイヤの前輪操舵制御，自動車技術会論文集，Vol.36, No.2, pp.141-146, 2005. 

(85) Motoki Shino, Pongsathorn Raksincharoensak, Minoru Kamata, Masao Nagai, Side Slip Control of Small-Scale 

Electric Vehicle by DYC, Vehicle System Dynamics Supplement Vol.41, pp.487-496, 2004. 

(86) Pongsathorn Raksincharoensak, Motoki Shino, Masao Nagai, Investigation of Intelligent Driving Assistance 

System by Using Direct Yaw Moment Control, Review of Automotive Engineering, Vol.25 No.2,  pp.185-192, 

2004. 

(87) Pongsathorn Raksincharoensak, Hiroshi Mouri, Masao Nagai, Evaluation of Four-Wheel-Steering System from 

the Viewpoint of Lane-Keeping Control, International Journal of Automotive Technology, Vol.5 No.2 pp.69-76, 

2004. 

(88) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，小竹 元基，永井 正夫，ＤＹＣ制御による知的運転支援



システムの検討，自動車技術会論文集, Vol.35 No.4, pp. 203-208, 2003. 

(89) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，毛利 宏，永井 正夫，車線追従制御理論を利用した四輪

操舵システムの理論的考察，日本機械学会論文集，C編，69巻 684号, pp.187-193, 2003. 

(90) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，毛利 宏，永井 正夫，四輪操舵車両の車線自動追従制御

の検討，日本機械学会論文集，C編，69巻 681号, pp.66-71, 2003. 

(91) Masao Nagai, Hiroshi Mouri, and Pongsathorn Raksincharoensak, Vehicle Lane-Tracking Control with Steering 

Torque Input, Vehicle System Dynamics Supplement Vol. 37, pp.267-278, 2002. 

 
International Conference Presentation 

[ Invited Lectures ] 

(1)  Pongsathorn Raksincharoensak, Challenges of Autonomous Vehicles Towards Zero-Traffic-Accidents, 

TUMCREATE Symposium 2018, 2018.11.30, National University of Singapore. 

(2) Pongsathorn Raksincharoensak, Autonomous Driving Intelligence System: What can we learn from experienced 

drivers?, 2nd Roundtable for the Purpose of Autonomous Driving, 2017.6.8-9, Nagoya, Japan 

(3) Pongsathorn Raksincharoensak, Next Generation of ADAS －Risk Predictive Advanced Driver Assistance 

Systems-, ConTech 2017, 2017.6.23, Suwon, Korea. 

(4) Pongsathorn Raksincharoensak, Automated Driving - Current status and future perspectives -,  2017.7.21. 

(5) Pongsathorn Raksincharoensak, Risk Predictive Shared Control for Autonomous Driving Intelligence System 

Design, 1st International Conference on Automated Driving, Future Mobility and Digitalization (ADFD) 2016, 

Hannover Germany. 

(6)  “Potential-Field Based Motion Planning and Control Algorithm for Autonomous Driving Intelligence System”, 

3rd international symposium on future active safety technology towards zero-traffic-accidents, FAST-zero’15 

invited session. 2015.9.10 

(7) “Recent Topics on Autonomous driving and Driver Assistance Systems”, 7th Science Research Conference in 

Naresuan University, Phitsanulok, Thailand. 2015.3.30. 

(8) “Autonomous Driving System to Enhance Safe and Secured Traffic Society for Elderly Drivers”, 18th World 

Congress on ITS (Invited talk), Orlando, USA, 2011.10.18. 

(9) “Motion Control Issues by Using Micro Electric Vehicle NOVEL”, Department of Mechanical Engineering, CU, 

Symposium on Vehicle Dynamics and Control Technology, Faculty of engineering, CU, Thailand. 2007.11.23 

(10) “Motion Control Issues by Using Micro Electric Vehicle NOVEL”, Thai-Nichi Institute of Technology (TNI) , 

Seminar on Automotive Engineering Technology, Thursday,2007.11.22,  

(11) “Individual Adaptation of Advanced Driver Assistance System”, Mini Symposium on Advanced Vehicle 

Technology 2007, DAE, Tsinghua University and AMRL, Tokyo Univ. of Agri. and Tech, 2007.10.8. 

 

International conference proceedings 

(1) Yuichi Saito, Akito Yamasaki, Shintaro Inoue, Takuma Ito, Hideo Inoue and Pongsathorn Raksincharoensak, 

Visual Cues with HUD: Driving Behavior Analysis of Elderly and Experienced Drivers in Hazard Anticipation 

Scenes, 25th International Display Workshop, Nagoya Congress Center, 2018.12.12-14, Nagoya. 



(2) Atsushi Yokoyama, Naoto Yoshikawa and Pongsathorn Raksincharoensak, Integrated Steering and Braking 

Control System for Collision Avoidance by Using Virtual Repulsive Force Field Method, Proceedings of the 

ASME 2018 Dynamic Systems and Control Conference DSCC2018, September 30-October 3, 2018, Atlanta, 

Georgia, USA 

(3) Shunsaku Arita, Pongsathorn Raksincharoensak, Optimal Path Planning Method Incorporating a Biarc 

Interpolation,  SICE Annual Conference, 2018. 9.13, Nara, Japan 

(4) Pongsathorn Raksincharoensak, Tetsuya Ehira, Yasutaka Tagawa, Integrated Vehicle Dynamics Control for 

Collision Avoidance Maneuver Based on Inverse Dynamics Compensation via Simulation of Feedback Control 

Framework, Proceedings of MOVIC2018, Daejeon, Korea. 

(5) Shintaro Inoue, Hiroyuki Aikawa, Pongsathorn Raksincharoensak, A Study on Steering Shared Control  

Combined with Velocity Control by Using Sequential Reference Curvature Generation, Proceedings of 

AVEC2018, Beijing, 2018 

(6) Pongsathorn Raksincharoensak, Atsushi Yokoyama, Naoto Yoshikawa, Collision Avoidance Control System by 

Using Virtual Repulsive Force Field Method, Proceedings of AVEC2018, Beijing, 2018 

(7) Yuichi Saito, Pongsathorn Raksincharoensak, Hideo Inoue, Thomas Freudenmann, Mohanad El-Haji,  

Context-Sensitive Hazard Anticipation Based on Driver Behavior Analysis and Cause-and-Effect Chain Study, 

Proceedings of AVEC2018, Beijing, 2018 

(8) Yohei Fujinami, Pongsathorn Raksincharoensak, Adrian Sonka, Florian Krauns, Toni Lubiniecki and Roman 

Henze, Effectiveness Assessment of Proactive Braking System for Intersection Collision Avoidance, 

Proceedings of AVEC2018, Beijing, 2018 

(9) Yutaka Hamaguchi and Pongsathorn Raksincharoensak, Automated Steering Control of Parking Assist System 

for Articulated Vehicles, Proceedings of AVEC2018, Beijing, 2018 

(10) Yasuhiro Akagi and Pongsathorn Raksincharoensak, A Feasibility Study on a Traffic Management System for 

Autonomous Driving Services based on Dynamic Map, Proceedings of IEEE-IV2018 

(11) Yuichi Saito and Pongsathorn Raksincharoensak, Risk Predictive Haptic Guidance: Driver Assistance with One 

Pedal Speed Control Interface, IEEE International Conference on Systems, Man, and Cybernetics (SMC) 

October 5-8, 2017, Banff, Canada, ThA5.4. 

(12) Yohei Fujinami, Pongsathorn Raksincharoensak, Dirk Ulbricht and Rolf Adomat, Proactive Braking Control 

and Collision Avoidance Assistance System for Passing a Blind Spot in Intersection, Proceedings of 4th 

International Symposium on Future Active Safety Technology toward zero-traffic Accidents(FAST-zero’17), 

No.20174674, pp. 1-8, Nara Japan Best Paper Awards 

(13) Pongsathorn Raksincharoensak, Hideo Inoue, Safety Cushion: Context-Sensitive Hazard Anticipation, 

Proceedings of 4th International Symposium on Future Active Safety Technology toward zero-traffic 

Accidents(FAST-zero’17), No.20174609, pp.1-7, Nara, Japan 

(14) Yuichi Saito, Keisuke Shimono, Shintaro Inoue, Hideo Inoue, Pongsathorn Raksincharoensak, Enhancing Risk 

Predictive Driving Performance of Elderly Drivers via Adaptive Shared Control Interface, Proceedings of 4th 

International Symposium on Future Active Safety Technology toward zero-traffic Accidents(FAST-zero’17), 

No.20174653, pp.1-8, Nara, Japan 



(15) Shintaro Inoue, Toshiki Kinoshita, Masahiro Mio, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Hideo Inoue, 

Study on Haptic Steering Shared Control between Driver and ADAS by Using Risk Potential Optimization 

Theory, Proceedings of 4th International Symposium on Future Active Safety Technology toward zero-traffic 

Accidents(FAST-zero’17), No. 20174654, pp.1-7, Nara, Japan. 

(16) Shintaro Inoue, T. Nasu, T. Hayashi, H. Sasaki, Hideo Inoue, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, 

A shared-control-based driver assistance system using steering guidance torque combined direct yaw-moment 

control, Proceedings of 25th International Symposium on Dynamics of Vehicles on Roads and Tracks (IAVSD 

2017), Volume 1, 14-18 August 2017, Rockhampton, Queensland, Australia, pp.135-140 

(17) Pongsathorn Raksincharoensak, Vachirawat Lertsilpachalearn, Mathias Lidberg and Roman Henze,   Robust 

Vehicle Handling Dynamics of Light-Weight Vehicles Against Variation in Loading Conditions, Proceedings of 

IEEE-International Conference on Vehicular Electronics and Safety (ICVES), Vienna, Austria, pp.202-207, 

2017（査読有）. 

(18) Tsukasa Shimizu, Pongsathorn Raksincharoensak, Motion Planning via Optimization of Risk Quantified by 

Collision Velocity Accompanied with AEB Activation, Proceedings of IEEE-International Conference on 

Vehicular Electronics and Safety (ICVES), Vienna, Austria, pp.19-25, 2017（査読有）. 

(19) Shintaro Inoue, Takumi Ozawa, Pongsathorn Raksincharoensak, Hideo Inoue and Masao Nagai,  Cooperative 

Lateral Control between Driver and ADAS by Haptic Shared Control Using Steering Torque Assistance 

Combined with Direct Yaw Moment Control , Proceedings of IEEE ITSC Rio de Janeiro, Brazil, 2016.10.31-

11.4. 

(20) Yuichi Saito, Pongsathorn Raksincharoensak, A Shared Control in Risk Predictive Braking Manoeuvre for 

Preventing Collision with Pedestrian, Proceedings of IEEE International Conference on Systems, Man and 

Cybernetics (IEEE SMC), No. 1183, Budapest, Hungary. 2016.10.9-12. 

(21) Kohei Nishizaki, Hiroshi Mouri, Hiroyuki Furusho and Pongsathorn Raksincharoensak,  Investigation on the 

lane tracking steering control with two preview points to make preview time shorter, Proceedings of 13th 

International Symposium on Advanced Vehicle Control (AVEC ’16), Munich, Germany (2016). 2016.9.13-16 

(22) Shun Tamakawa, Hisaya Tanabe, Kei Sato, Hiroshi Mouri, Pongsathorn Raksincharoensak, Study on reactive 

steering torque control for bar type steering in high speed range, Proceedings of 13th International Symposium 

on Advanced Vehicle Control (AVEC ’16), Munich, Germany (2016). 2016.9.13-16 

(23) Yohei Fujinami, Pongsathorn Raksincharoensak, Yuta Akamatsu, Dirk Ulbricht and Rolf Adomat, Risk 

Predictive Safe Speed Control for Collision Avoidance in Right Turn Dynamic Environment Situation, 

Proceedings of 13th International Symposium on Advanced Vehicle Control (AVEC ’16), Munich, Germany 

(2016). 2016.9.13-16 

(24) Shintaro Inoue, Hideo Inoue, Takumi Ozawa, Pongsathorn Raksincharoensak, and Masao Nagai, Enhancing 

Path Tracking Performance by Using Haptic Shared Steering Control Combined with DYC, Proceedings of 

13th International Symposium on Advanced Vehicle Control (AVEC ’16), Munich, Germany (2016). 2016.9.13-

16 

(25) Pongsathorn Raksincharoensak, Tetsuya Ehira, Keisuke Shimono, Yasutaka Tagawa, Autonomous Vehicle 

Trajectory Planning and Control Based on Virtual Disturbance Compensation via Simulation of Feedback 



Control Systems, Proceedings of 13th International Symposium on Advanced Vehicle Control (AVEC ’16), 

Munich, Germany (2016). 2016.9.13-16. 

(26) Yuichi Saito, Takayuki Mitsumoto, Pongsathorn Raksincharoensak, Effectiveness of a Risk Predictive Shared 

Steering Control Based on Potential Risk Prediction of Collision with Vulnerable Road Users, 13th IFAC 

Symposium on Analysis, Design, and Evaluation of Human-Machine Systems HMS 2016, IFAC-PapersOnLine 

http://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S2405896316320560, Volume 49, Issue 19, 2016, Pages 84–

89. 

(27) Yuichi Saito, Pongsathorn Raksincharoensak, Risk Predictive Shared Deceleration Control: Its Functionality 

and Effectiveness of an Early Intervention Support, IEEE Intelligent Vehicle Symposium Workshop on Human 

Factors in Intelligent Vehicles (HFIV’16), Gothenburg, Sweden. 2016.6.19 

(28) Yasuhiro Akagi and Pongsathorn Raksincharoensak, Longitudinal and Lateral Motion Planning Method for 

Avoidance of Multi-Obstacles in Urban Environments Based on Inverse Collision Probability, IEEE-IV 

Symposium 2016, Gothenburg, Sweden. 2016.6.19-22  

(29) Roman Henze, Orhan Atabay, Pongsathorn Raksincharoensak: Monitoring Driver - Vehicle Control in 

Automated Driving Applications. 14-th IFAC Symposium on Control in Transportation Systems,  

May 18-20, 2016, Istanbul, Turkey 

(30) Yasuhiro Akagi, Pongsathorn Raksincharoensak, An Analysis of an elderly driver behaviour in Urban 

Intersections based on a Risk Potential Model, 41st Annual Conference of the IEEE Industrial Electronics 

Society, IEEE IECON2015, Yokohama, Japan. 

(31) Keisuke Kazama, Kei Sato, Yasuhiro Akagi, Pongsathorn Raksincharoensak and Hiroshi Mouri, Localization 

Method Based on Road Boundary Detection, Proceedings of 3rd International Symposium on Future Active 

Safety Technology Towards Zero-Traffic Accidents (FAST-zero), pp.277-282, 2015, Gothenburg, Sweden. 

(32) Kazuhiro Ezawa and Pongsathorn Raksincharoensak, 2-D Pedestrian Motion Prediction Modeling in Urban 

Driving Scenario Based on Potential Field, Proceedings of 3rd International Symposium on Future Active 

Safety Technology Towards Zero-Traffic Accidents (FAST-zero), pp. 39-44, 2015, Gothenburg, Sweden. 

(33) Vachirawat Lertsilpachalearn, Yasuhiro Akagi, and Pongsathorn Raksincharoensak, Motion Planning Method 

for Overtaking Bicycles in Urban Driving Scenario Based on Potential Field Framework, Proceedings of 3rd 

International Symposium on Future Active Safety Technology Towards Zero-Traffic Accidents (FAST-zero), 

pp.563-570, 2015, Gothenburg, Sweden. 

(34) Pongsathorn Raksincharoensak, Ko Iwano, Yuichi Saito, Hiroshi Mouri and Masao Nagai, Human-Machine 

Shared Driving Characteristics of Autonomous Driving Intelligence System in Collision Avoidance Manoeuvre, 

Proceedings of 3rd International Symposium on Future Active Safety Technology Towards Zero-Traffic 

Accidents (FAST-zero), pp.531-536, 2015, Gothenburg, Sweden. 

(35) Yuuki Shiozawa, Pongsathorn Raksincharoensak and Hiroshi Mouri, Development of a Road Surface Friction 

Estimation for Actual Road, Proceedings of IAVSD Symposium, 2015, No.38.1, Graz, Austria. 

(36) Pongsathorn Raksincharoensak, Takahiro Hasegawa, Akito Yamasaki, Hiroshi Mouri and Masao Nagai, Vehicle 

Motion Planning and Control for Autonomous Driving Intelligence System Based on Risk Potential 

Optimization Framework, Proceedings of IAVSD Symposium, 2015, No.15.2, Graz, Austria. 



(37) Yasuhiro Akagi and Pongsathorn Raksincharoensak, Stochastic Driver Speed Control Behavior Modeling in 

Urban Intersections Using Risk Potential-Based Motion Planning Framework, Proceedings IEEE IV 2015, pp. 

368-373, Seoul, Korea. 

(38) Tomoyuki Nakamura, Haruhiko Sugai, Shin Matsumoto, Shuuichi Buma, Pongsathorn Raksincharoensak and 

Masao Nagai, Preview Ride Comfort Control Based on Road Surface Estimation Using Cameras and Active 

Light, Proceedings of 12th International symposium on advanced vehicle control (AVEC’14), No. 20149321, 

pp.726-731, Tokyo, Japan (2014). 

(39) Kazuhiro Ezawa, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Hazard-Anticipatory Collision Avoidance 

System Based on Two-Dimensional Pedestrian Motion Prediction, Proceedings of 12th International 

symposium on advanced vehicle control (AVEC’14), No. 20149274, pp.444-449, Tokyo, Japan (2014). 

(40) Takahiro Hasegawa, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Risk-Potential Based Motion Planning 

and Control of Proactive Driving Intelligence System for Enhancing Active Safety, Proceedings of 12th 

International symposium on advanced vehicle control (AVEC’14), No. 20149224, pp.132-137, Tokyo, Japan 

(2014). 

(41) Pongsathorn Raksincharoensak, Shintaro Saigo and Masao Nagai, Driver Performance Level Estimation 

Method in Car-Following Situation Using Longitudinal and Lateral Control Driver Models, Proceedings of 12th 

International symposium on advanced vehicle control (AVEC’14), No. 20149300, pp.576-581, Tokyo, Japan 

(2014). 

(42) Ryosuke Matsumi, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Predictive Pedestrian Collision 

Avoidance with Driving Intelligence Model Based on Risk Potential Estimation, Proceedings of 12th 

International symposium on advanced vehicle control (AVEC’14), No. 20149222, pp.118-125, Tokyo, Japan 

(2014). 

(43) Kou Iwano, Pongsathorn Raksincharoensak, and Masao Nagai, Study on Shared Driving Characteristics 

between Driver and Collision Avoidance Steering Control Using Driving Simulator, Proceedings of 12th 

International symposium on advanced vehicle control (AVEC’14), No. 20149240, pp.226-231, Tokyo, Japan 

(2014). 

(44) Mitsunobu Fujita, Pongsathorn Raksincharoensak, and Masao Nagai, Comparison between Low-Speed and 

High-Speed Rear-End Incidents Using a Near-Miss Incident Database, Proceedings of 12th International 

symposium on advanced vehicle control (AVEC’14), No.20149287, pp.515-520, Tokyo Japan. (2014). 

(45) Kou Iwano, Pongsathorn Raksincharoensak, and Masao Nagai, A Study on Shared Control between the Driver 

and an Active Steering Control System in Emergency Obstacle Avoidance Situations, Proceedings of IFAC 

World Congress 2014, 2014.8.25-29, Cape Town, South Africa. 

(46) Kazuhiro Ezawa, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Study on automatic braking control for 

collision avoidance based on pedestrian motion prediction, Proceedings of 12th International conference on 

motion and vibration control (MOVIC), 2014.8.3-7. 

(47) Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Hideo Inoue, Minoru Kamata and Masayuki Okuwa, Enhancing 

Active Safety by Autonomous Driving Intelligence System Based on Experienced Driver Behavior Model, 

Automated Vehicle Symposium 2014 (Poster), 2014.7.15-17, San Francisco, USA (2014). 



(48) Ryosuke Matsumi, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Autonomous Driving Intelligence 

Systems for Collision Avoidance Based on Expertised Anticipatory Driving Behaviour, Proceedings of FISITA 

World Automotive Congress, F2014-IVC-045, pp.1-12 (2014), Maastricht, the Netherlands. 

(49) Pongsathorn Raksincharoensak, Shintaro Saigo and Masao Nagai, Driver Performance Level Identification 

Based on Longitudinal and Lateral Control Driver Models, Proceedings of FISITA World Automotive Congress, 

F2014-AHF-024, pp.1-9 (2014), Maastricht, the Netherlands. 

(50) Kazuhiro Ezawa, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Study on Automatic Braking Control 

Intervention Based on Hazard-Anticipatory Driving Characteristics in Unsignalized Intersections, Proceedings 

of the 3rd Japan-Korea Joint Symposium on Dynamics and Control, August 27-28 2013, Fukuoka, Japan, 

pp.115-118. 

(51) Kou Iwano, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Evaluation of Cooperative Characteristics of 

Lateral Collision Avoidance Assistance System by Steering Torque Input, Proceedings of the 3rd Japan-Korea 

Joint Symposium on Dynamics and Control, August 27-28 2013, Fukuoka, Japan, pp.111-114. 

(52) Takahiro Hasegawa, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Study on Autonomous Intelligent 

Driving System Based on Risk Potential of Road Environment, Proceedings of the 3rd Japan-Korea Joint 

Symposium on Dynamics and Control, August 27-28 2013, Fukuoka, Japan, pp.107-110. 

(53) Kazuhiro Ezawa, Issei Iwasawa, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Hazard Anticipatory Driver 

Assistance System for Preventing Pedestrian Collisions in Unsignalized Intersections, Proceedings of Second 

International Symposium on Future Active Safety Technology toward zero-traffic-accident (FAST-zero), 9.22-

26,2013, Nagoya. 

(54) Vachirawat Lertsilpachalearn, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Development of Safe Driving 

Assessment Method in Intersections Based on Expert Driver Behavior, Proceedings of Second International 

Symposium on Future Active Safety Technology toward zero-traffic-accident (FAST-zero), 9.22-26,2013, 

Nagoya. 

(55) Noriyuki Hanawa, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Predictive Braking Assistance System for 

Forward Vehicle Collision Avoidance Based on Risk Potential, Proceedings of Second International Symposium 

on Future Active Safety Technology toward zero-traffic-accident (FAST-zero), 9.22-26,2013, Nagoya. 

(56) Olivier Pion, Roman Henze, Ferit Kucukay, Shintaro Saigo, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, 

Identification and Estimation of the Driver Performance Level, Part 2: Objectification of Driver Performance 

Level, Proceedings of Second International Symposium on Future Active Safety Technology toward zero-

traffic-accident (FAST-zero), 9.22-26,2013, Nagoya. 

(57) Shintaro Saigo, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Olivier Pion, Roman Henze and Ferit Kucukay, 

Identification and Estimation of the Driver Performance Level, Part 1: Driver Modeling, Proceedings of Second 

International Symposium on Future Active Safety Technology toward zero-traffic-accident (FAST-zero), 9.22-

26,2013, Nagoya. 

(58) Pongsathorn Raksincharoensak, Yuichi Sakai, Ryohei Kashima, Ikuko Shimizu, Masao Nagai, Dirk Ulbricht 

and Rolf Adomat, Development of a Pedestrian Collision Warning System Based on "Safe Crosswalk" Concept, 

Proceedings of Second International Symposium on Future Active Safety Technology toward zero-traffic-



accident (FAST-zero), 9.22-26,2013, Nagoya. 

(59) Shintaro Saigo, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Estimation of Driving Performance Level 

Using Longitudinal and Lateral Driver Models, Proceedings of 7th IFAC Symposium on Advances in 

Automotive Control 2013, Tokyo. Pp. 145-150 

(60) Ryosuke Matsumi, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Autonomous Braking Control System for 

Pedestrian Collision Avoidance by Using Potential Field, Proceedings of 7th IFAC Symposium on Advances in 

Automotive Control 2013, Tokyo. Pp. 318-324 

(61) Pongsathorn Raksincharoensak, Yuta Akamatsu, Katsumi Moro and Masao Nagai, Predictive Braking 

Assistance System for Intersection Safety Based on Risk Potential , Proceedings of 7th IFAC Symposium on 

Advances in Automotive Control 2013, Tokyo.Pp. 325-330 

(62) Shintaro Saigo, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Investigation of Inattentive Driving 

Estimation Method by Using Longitudinal and Lateral Driver Operational Models,（Best Paper Award 受賞）

Proceeding of 17th Asia-Pacific Automotive Engineering Conference ( APAC 17), Bangkok, Thailand, 4.1-3. 

(63) Yuichi Sakai, Pongsathorn Raksincharoensak, Ikuko Shimizu, Masao Nagai, Dirk Ulbricht and Rolf Adomat, 

Development of an On-Board Crosswalk Detection for Pedestrian Protection Using a Monocular Camera, 

Proceedings of 2012 FISITA world automotive congress, (2012 FISITA World Automotive Congress 2nd Prize) , 

2012, Beijing, China, 11.27-30. 

(64) Yin Feilong, Ryuzo Hayashi, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Haptic Velocity Guidance System 

by Accelerator Pedal Force Control for Enhancing Eco-Driving Performance, Proceedings of 2012 FISITA 

world automotive congress,  (FISITA outstanding paper award 受賞論文) 2012, Beijing, China, 11.27-30. 

(65) Pongsathorn Raksincharoensak, Yuichi Sakai, Ikuko Shimizu, Masao Nagai, Dirk Ulbricht and Rolf Adomat, 

Development of On-Board Pedestrian Detection System Using Monocular Camera for Driver Assistance 

Applications, Proceedings of 2012 FISITA world automotive congress,  2012, Beijing, China, 11.27-30. 

(66) Pongsathorn Raksincharoensak, Katsumi Moro, Masao Nagai, Reconstruction of Pedestrian/Cyclist Crash-

Relevant Scenario and Assessment of Collision Avoidance System Using Driving Simulator, Proceedings of 

11th International Symposium on Advanced Vehicle Control (AVEC), 2012, Seoul, Korea, 9.9-12. 

(67) Ryosuke Matsumi, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Hazard-Anticipatory Pedestrian Collision 

Avoidance System by Autonomous Braking, Proceedings of 11th International Symposium on Advanced 

Vehicle Control (AVEC), 2012, Seoul, Korea, 9.9-12. 

(68) Shintaro Saigo, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Model-Based Estimation Method of Driver 

Inattention State During Car-Following Situations, Proceedings of 11th International Symposium on Advanced 

Vehicle Control (AVEC), 2012, Seoul, Korea, 9.9-12. 

(69) Liming Wan, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Study on Highway Lane Change Driver Model for 

Arbitrary Surrounding Speeds, Proceedings of 11th International Symposium on Advanced Vehicle Control 

(AVEC), 2012, Seoul, Korea, 9.9-12. 

(70) Liming Wan, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Study on Longitudinal Control and Guidance 

System for Lane Change Assistance in Highway Using Driving Simulator, Proceedings of 18th World Congress 

on ITS, Orlando, Florida, USA, 2011. 



(71) Shintaro Saigo, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Low Attention Driving Detection 

Methodology for Adaptation of Driver Assistance Systems, Proceedings of 18th World Congress on ITS, 

Orlando, Florida, USA, 2011. 

(72) Feilong Yin, Ryuzo Hayashi, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Evaluation of Haptic Velocity 

Guidance Assistance System, Proceedings of 18th World Congress on ITS, Orlando, Florida, USA, 2011.10.16-

20. 

(73) Takanori Yoshizawa, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Autonomous Vehicle Control in Urban 

Environment by Map-Based Driving Lane Detection, Proceedings of 16th APAC Conference, Chennai, India, 

2011.10.5-8. 

(74) Ryosuke Matsumi, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Pedestrian Collision Avoidance by 

Automatic Braking in Intersection Based on Potential Fields, Proceedings of 1st International Symposium on 

Future Active Safety Technology Toward Zero-Accidents (FAST-zero'11), Tokyo, 2011. 

(75) Shintaro Saigo, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Driving State Degradation Detection 

Methodology Based on Naturalistic  Car-Following Driver Model, Proceedings of 1st International 

Symposium on Future Active Safety Technology Toward Zero-Accidents (FAST-zero'11), Tokyo, 2011. 

(76) Liming Wan, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Lane change Assistance System in Expressway 

Based on a Reference Driver Model of Steering and Pedal Operation, Proceedings of 1st International 

Symposium on Future Active Safety Technology Toward Zero-Accidents (FAST-zero'11), Tokyo, 2011. 

(77) Satoshi Kubo,Kozo Maeda, Kei Sato, Pongsathorn Raksincharoensak, Ryuzo Hayashi and Masao Nagai, 

Kazuya Sasaki and Takashi Yonekawa, Development of Real-Time Driving Behavior Evaluation and Assistance 

Method for Improvement of Lane Change Behavior by Using Driving Simulator, Proceedings of 1st 

International Symposium on Future Active Safety Technology Toward Zero-Accidents (FAST-zero'11), Tokyo, 

2011. 

(78) Wathanyoo Khaisongkram, Shintaro Saigo, Pongsathorn Raksincharoensak,  Masao Nagai, Tomomasa Sato, 

Development of an Individual-Adaptive Hurry Driving Monitoring System with Driving-State Recognition, 

IFAC World Congress, Italy, Milan, Università Cattolica del Sacro Cuore 8.28-9.2, 2011 

(79) Pongsathorn Raksincharoensak, Takanori Yoshizawa and Masao Nagai, Path Tracking Control of Autonomous 

Vehicle in Urban Environments Based on Digital Road Map, Proceedings of IAVSD Symposium, Manchester, 

UK, 2011. 

(80) Liming Wan, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, A Reference Model of Driver Longitudinal and 

Lateral Control in Highway Lane Change Manoeuvre Considering Surrounding Vehicles, Proceedings of 

IAVSD Symposium, Manchester, UK, 2011. 

(81) Ryuzo Hayashi, Juzo Isogai, Pongsathorn Raksincharoensak, and Masao Nagai, Autonomous Collision 

Avoidance System by Steering using Geometrically - Optimized Vehicular Trajectory, Proceedings of IAVSD 

Symposium, Manchester, UK, 2011. 

(82) Feilong Yin, Ryuzo Hayashi, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Development of Velocity Guidance 

Assistance System by Haptic Accelerator Pedal Reaction Force Control, Proceedings of IAVSD Symposium, 

Manchester, UK, 2011. 



(83) Pongsathorn Raksincharoensak, Ryosuke Matsumi and Masao Nagai, Preventing Intersection Collision 

Accidents by Intelligent Motion Control of In-Wheel-Motor Electric Vehicles, Proceedings of EVTec, 

Yokohama, 2011. 

(84) Ryuzo Hayashi, Yin Feilong, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Shinya Sannodo and Masayoshi 

Hoshino, Study on Acceleration and Deceleration Maneuver Guidance for Driver by Gas Pedal Reaction Force 

Control, Proceedings of 13th International IEEE Annual Conference on Intelligent Transportation Systems, 

Paper No. TC6.4, 2010. 

(85) Takanori Yoshizawa, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, A Path Tracking Control System of 

Autonomous Vehicles in Urban Area Based on LIDAR Information, Proceedings of AVEC'10 Symposium, 

pp.924-929, 2010. 

(86) Shintaro Saigo, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Safe Driving Advisory System Based on 

Integrated Modelling of Naturalistic Driving Behaviour, Proceedings of AVEC'10 Symposium, pp.699-704, 

2010. 

(87) Juzo Isogai, Chikara Shishikura, Ryuzo Hayashi, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Autonomous 

Vehicle Motion Control System for Obstacle Avoidance Situations, Proceedings of AVEC'10 Symposium, 

pp.326-331, 2010.  

(88) Masato Higuchi, Pongsathorn Raksincharoensak, Seat Vibrotactile Interface for Forward Vehicle Collision 

Avoidance, Proceedings of SICE2010, No.TC18.05, Taiwan, 2010. 

(89) Shigetaka Suzuki, Pongsathorn Raksincharoensak, Ikuko Shimizu, Masao Nagai, Rolf Adomat, Sensor Fusion-

Based Pedestrian Collision Warning System with Crosswalk Detection, Proceedings of IEEE Intelligent Vehicle 

Symposium 2010, TuE1.17, San Diego, USA, 2010. 

(90) Pongsathorn Raksincharoensak, Shintaro Saigo, Masao Nagai, Masamichi Shimosaka, Tomomasa Sato, 

Individual Adaptation of ADAS in Car-Following State Based on Naturalistic Driving Behavior Modeling, 

Proceedings of FISITA World Automotive Congress 2010, No.F2010E050, Budapest, Hungary, 2010. 

(91) Dam Hoang Phuc, Masao Yoshizawa, Pongsathorn Raksincharoensak, and Masao Nagai, Driving Torque 

Distribution Controller for Hybrid Truck Considering Vehicle Behavior, Proceedings of the 15th Asia Pacific 

Automotive Engineering Conference, Hanoi, Vietnam, No.208, October 2009, pp.1-8. 

(92) Juzo Isogai, Shunpei Fujita, Ryuzo Hayashi, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Development of 

Autonomous Forward Obstacle Avoidance System by Using In-Wheel-Motor and Steering Control of Micro 

Electric Vehicle, Proceedings of the 15th Asia Pacific Automotive Engineering Conference, Hanoi, Vietnam, 

No.319, October 2009, pp.1-7. 

(93) Akihiro Kawai, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Development of a Safe Driving Evaluation 

System Based on the Driver Cognitive-Operation Model at intersections, Proceedings of the 15th Asia Pacific 

Automotive Engineering Conference, Hanoi, Vietnam, No.306, October 2009, pp.1-6. 

(94) Kazunari Inata, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai , Development of a Forward Collision Avoidance 

System Considering Tail Lamp Recognition, Proceedings of the 15th Asia Pacific Automotive Engineering 

Conference, Hanoi, Vietnam, No.305, October 2009, pp.1-6. 

(95) Yohei Michitsuji, Hiroyuki Igawa, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Analysis on Driver’s 



Dilemma at Signalized Intersection Using Continuous Recording Type Drive Recorder, Proceedings of the 16th 

World Congress on ITS No.4027, Stockholm, Sweden, September 2009（査読有） 

(96) Pongsathorn Raksincharoensak, Masumi Nakaoka and Masao Nagai, Forward Collision Risk Assessment 

Method For Individual Adaptation of Braking Assistance System, Proceedings of the 16th World Congress on 

ITS, Stockholm No.3388, Sweden, September 2009（査読有） 

(97) Ryuzo Hayashi, Yoshimichi Terashima, Yuya Ishizaki, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, 

Driver-in-the-loop Evaluation of Active Safety Devices on Slippery Road Surface Using Driving Simulator, 

Proceedings of the 21st International Symposium of Vehicle on Roads and Tracks, No. 80, Stockholm, Sweden, 

August 2009（査読有） 

(98) Pongsathorn Raksincharoensak, Wathanyoo Khaisongkram, Masao Nagai, Masamichi Shimosaka, Taketoshi 

Mori , and Tomomasa Sato, Integrated Driver Modelling Considering State Transition Features for Individual 

Adaptation of Driver Assistance Systems, Proceedings of the 21st International Symposium of Vehicle on Roads 

and Tracks, No.47, Stockholm, Sweden, August 2009（査読有） 

(99) Pongsathorn Raksincharoensak, Yuta Takimoto, Hirotomo Muroi, Ikuko Shimizu, Masao Nagai, Michael 

Darms and Rolf Adomat, Development of a Pedestrian Collision Warning System by Sensor Fusion of 

Monocular Camera and Millimeter Wave Radar, AAET Symposium (Automatisierungs-, Assistenzsysteme und 

eingebettete Systeme für Transportmittel) , 2.2009, Braunschweig, Germany 

(100) Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai、 Individual Adaptation of Forward Collision Warning 

Algorithm Based on Road Condition and Driver Characteristics, Proceedings of the 15th World Congress on 

Intelligent Transportation Systems (ITS), November 2008, New York, USA.  

(101) Hideki  Tsunai, Kozo Maeda, Ryuzo Hayashi, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Development of 

Steering Behavior Recognition Method by  Using Sensing Data of Drive Recorder, Proceedings of 

International Conference on Control, Automation and Systems (ICCAS), October 2008, Seoul, Korea.  

(102) Kazunari Inata, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Driver Behavior Modeling Based on 

Database of Personal Mobility Driving in Urban Area, Proceedings of International Conference on Control, 

Automation and Systems (ICCAS), October 2008, Seoul, Korea. 

(103) Masumi Nakaoka, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai，Study on Forward Collision Warning 

System Adapted to Driver Characteristics and Road Environment, Proceedings of International Conference on 

Control, Automation and Systems (ICCAS), October 2008, Seoul, Korea. 

(104) Liu Li, Pongsathorn Raksincharoensak, Masaru Takase, Yoshimichi Terashima, Masao Nagai, Closed-Loop 

Performance Analysis on Integrated Control of Active Front Steering and Direct Yaw Moment Control Using 

Braking Forces, Proceedings of the 9th International Symposium on Advanced Vehicle Control (AVEC), 

pp.863-868, October 2008, Kobe, Japan. 

(105) Pongsathorn Raksincharoensak, Takeshi Iijima , Kozo Maeda, and Masao Nagai, Individual Adaptation of 

Driver Assistance System Based on Real-World Naturalistic Driving Database Part 2 : Algorithm for Detecting 

Unusual Driving Behavior Based on Driving Database, Proceedings of the 9th International Symposium on 

Advanced Vehicle Control (AVEC), pp.473-478, October 2008, Kobe, Japan. 

(106) Pongsathorn Raksincharoensak, Wathanyoo Khaisongkram, Yohei Michitsuji, Masao Nagai , Masamichi 



Shimosaka, Taketoshi Mori , and Tomomasa Sato，Individual Adaptation of Driver Assistance System Based 

on Real-World Naturalistic Driving Database  Part 1 : Conceptual Framework and Driver-Vehicle-

Environment Modeling, Proceedings of the 9th International Symposium on Advanced Vehicle Control (AVEC), 

pp.467-472, October 2008, Kobe, Japan. 

(107) Yoshimichi Terashima, Yuya Ishizaki, Ryuzo Hayashi, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai，Study 

on Effectiveness of Active Safety Devices on Low Friction Road Using Driving Simulator, Proceedings of 

Driving Simulation Conference (Asia-Pacific Region) September 2008, Seoul, Korea. 

(108) Wathanyoo Khaisongkram, Pongsathorn Raksincharoensak, Masamichi Shimosaka, Taketoshi Mori, 

Tomomasa Sato, and Masao Nagai, Automobile Driving Behavior Recognition Using Boosting Sequential 

Labeling Method for Adaptive Driver Assistance Systems, Proceedings of German Conference on Artificial 

Intelligence, September 2008 (KI), Kaiserslautern, Germany. 

(109) Hirotomo Muroi, Ikuko Shimizu, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Pedestrian Recognition by 

Single Camera for Driver Assistance, Proceedings of FISITA 2008 World Congress, F2008-08-118, September 

2008, Munich, Germany. 

(110) Pongsathorn Raksincharoensak, Yohei Michitsuji, Wathanyoo Khaisongkram,Kozo Maeda and Masao Nagai，

A Framework for Individual Adaptation of Driver Assistance System, - Design Methodology with Utilizing 

Real-World Naturalistic Driving Database –, Proceedings of FISITA 2008 World Congress, F2008-08-068, 

September 2008, Munich, Germany. 

(111) Wathanyoo Khaisongkram, Pongsathorn Raksincharoensak, Masamichi Shimosaka, Taketoshi Mori, 

Tomomasa Sato and Masao Nagai, Urban Area Driving Behavior Recognition Using Statistical Machine 

Learning, International Workshop on Advanced Integrated Sensing Technologies for Safety and Security of 

Daily Life, Kanazawa, June 2008. 

(112) Masahiro Suzuki, Masao Yoshizawa, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Fuel Economy 

Improvement Strategy for Light Duty Hybrid Truck Based on Fuel Consumption Computational Model Using 

Neural Network, Proceedings of IFAC World Congress No.WeC28.5, Seoul, Korea, July 2008.  

(113) Liu Li, Masao Nagai, Pongsathorn Raksincharoensak, On Torque Control of Handling and Steering Feel for 

Avoidance Maneuver with Electric Power Steering, Proceedings of IFAC World Congress No.ThA29.4, Seoul, 

Korea, July 2008.  

(114) Yohei Michitsuji, Daisuke Mezaki, Pongsathorn Raksincharoensak, and Masao Nagai, Analysis of Driver 

Behavior during Yellow Traffic Signals Using Drive Recorder Equipped Vehicles, Proceedings of the 14th 

World Congress on ITS,Beijing, China, Oct.2007(3255 on CD-ROM). 

(115) Pongsathorn Raksincharoensak, Yohei Michitsuji and Masao Nagai Individual Adaptation of Advanced Driver 

Assistance System Based on Continuous Driving Data Sensing, Proceedings of the 14th World Congress on 

ITS,Beijing, China, Oct.2007 (3188 on CD-ROM). 

(116) Masahiro Suzuki, Kazuhiro Tomita, Pongsathorn Raksincharoensak, Yohei Michitsuji and Masao Nagai, Fuel 

Economy Improvement of Light Duty Hybrid Truck in Vehicle Following Situation, Proceedings of IFAC-

AAC07, pp. 463-470, California, USA. 

(117) Dam Hoang Phuc, Kazuhiro Tomita, Pongsathorn Raksincharoensak, Yohei Michitsuji and Masao Nagai, 



Longitudinal Dynamics Control of Hybrid Electric Vehicle Considering Fuel Consumption, Proceedings of   

IAVSD07(#100), California, USA. 

(118) Pongsathorn Raksincharoensak, Takuya Mizushima and Masao Nagai, Direct Yaw Moment Control System 

Based on Driver Behaviour Recognition, Proceedings of IAVSD07 (#102), California, USA. 

(119) Pongsathorn Raksincharoensak, Yuta Takimoto and Masao Nagai, Radar-Based Vehicle Following Control 

Algorithm of Micro-Scale Electric Vehicle, Proceedings of APAC07 (2007-01-3590), California, USA. 

(120) Yohei Michitsuji, Daisuke Mezaki, Pongsathorn Raksincharoensak, and Masao Nagai, Analysis of Driver 

Behavior During Yellow Traffic Signals Using Drive Recorder, Proceedings of APAC07 2007-01-3678 

California, USA. 

(121) Yohei Michitsuji, Yohei Morinaka, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Analysis of Collision 

Incident Using Drive Recorder, Proceedings of APAC07, 2007-01-3679 California, USA. 

(122) Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Vehicle Motion Control Issues Using Micro Electric Vehicle 

“NOVEL”, Proceedings of EVS22, Yokohama, Japan, 2006.10.28. (WEVA Youth Paper Award 受賞) 

(123) Dam Hoang Phuc, Masahiro Suzuki, Pongsathorn Raksincharoensak, Michitsuji Yohei and Masao Nagai, 

Control Strategy for Hybrid Electric Vehicles Based on Driver Vehicle Following Model.  Proceedings of 

SICE-ICCAS2006. 

(124) Takuya Mizushima, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Direct Yaw-Moment Control Adapted 

to Driver Behavior Recognition, Proceedings of SICE-ICCAS2006 

(125) Yohei Michitsuji, Masao Nagai, Pongsathorn Raksincharoensak, Takeshi Iijima, Shintaro Shigeeda, Ackasit 

Inthuthipawan, Mitsunobu Fujita, Motoki Shino, Minoru Kamata and Kozo Maeda, Analysis of Activation 

Situation of Active Safety Device Using Drive Recorder Equipped Vehicles, Proceedings of the 13th World 

Congress on ITS, London, UK, Oct.2006, No.2152 

(126) Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Driver Behaviour Recognition for Individual Driver 

Adaptive Assistance System, Proceedings of the 13th World Congress on ITS, London, UK, Oct.2006，No. 

2019 

(127) Takeshi Iijima, Pongsathorn Raksincharoensak, Yohei Michitsuji and Masao Nagai, Vehicle Side Slip Angle 

Estimation Methodology Using Drive Recorder, MOVIC 2006, Daejeon, Korea. 

(128) Yohei Michitsuji, Masao Nagai, Pongsathorn Raksincharoensak, Shintaro Shigeeda, Takeshi IIjima, Mitsunobu 

Fujita, Motoki Shino, Minoru Kamata and Kozo Maeda, Development of Drive Recorder Detecting Activation 

of Active Safety Devices, Proceedings of the 8th International Symposium on Advanced Vehicle Control, Taipei 

(AVEC), Taiwan R.O.C., Aug.2006, pp.819-822. 

(129) Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Adaptive Direct Yaw Moment Control Based on Driving 

Intention, Proceedings of the 8th International Symposium on Advanced Vehicle Control (AVEC), Taipei, 

Taiwan R.O.C., Aug.2006, pp.753-758. 

(130) Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Motoki Shino, Vision-Based Lane Keeping Assistance Control 

by Using Drive-by-Wire Electric Vehicle, Proceedings of the 12th ITS World Congress, San Francisco, USA, 

2005. 

(131) Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Motoki Shino, Lane Keeping Control Strategy with Direct Yaw 



Moment Control Input by Considering Dynamics of Electric Vehicle, Proceedings of the 19th International 

Symposium on Dynamics of Vehicles on Roads and on Tracks, No.62, Milano, Italy, 2005. 

(132) Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Shunsuke Watanabe, Masaya Yamada, Design of Steer-by-Wire 

Control Based on Vehicle Dynamics Control Theory, Proceedings of the 13th International Pacific Conference 

(IPC) on Automotive Engineering, Gyeongju, Korea, 2005. 

(133) Pongsathorn Raksincharoensak, Motoki Shino, Masao Nagai, Lane-Keeping Assist System for Micro-Scale 

Electric Vehicle by Direct Yaw-Moment Control, Proceedings of the 11th ITS World Congress, Aichi, 2004. 

(134) Motoki Shino, Shunsuke Watanabe, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Vehicle Handling and 

Stability Control of Micro-Scale Electric Vehicle Utilizing Steer-by-Wire System, Proceedings of the 7th 

International Symposium on Advanced Vehicle Control (AVEC), pp.797-802, Arnhems, the Netherlands, 2004. 

(135) Pongsathorn Raksincharoensak, Motoki Shino, Masao Nagai, Direct Yaw Control as Lane-Keeping Assist 

System for Micro-Scale Electric Vehicle, Proceedings of the 7th International Symposium on Advanced Vehicle 

Control (AVEC), pp.157-162, Arnhems, the Netherlands, 2004. 

(136) Pongsathorn Raksincharoensak, Motoki Shino, Masao Nagai, Motion Control of Micro-Scale Electric Vehicle 

by DYC Considering Lane-Marker Information, Proceedings of the 8th IEEE International Workshop on 

Advanced Motion Control, pp.47-52, Kanagawa, 2004. 

(137) Pongsathorn Raksincharoensak, Motoki Shino, Masao Nagai, Enhancing Active Safety of Small-Scale Electric 

Vehicle “NOVEL” by Utilizing In-Wheel-Motor, Proceedings of the 20th International Electric Vehicle 

Symposium and Exposition, CD-ROM(5B-Raksincharoensak), Long Beach, USA, 2003. 

(138) Pongsathorn Raksincharoensak, Toshiaki Ohshima, Motoki Shino, Masao Nagai, Traction Control System for 

Wheel Spin Stabilization of Small-Scale Electric Vehicle, Proceedings of the 12th International Pacific 

Conference on Automotive Engineering, CD-ROM (T34), Bangkok, Thailand, 2003. 

(139) Motoki Shino, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Vehicle Handling and Stability Control by 

Integrated Control of Direct Yaw Moment and Active Steering, Proceedings of the 6th International Symposium 

on Advanced Vehicle Control (AVEC), pp.25-32, Hiroshima, 2002. 

(140) Pongsathorn Raksincharoensak, Hiroshi Mouri, Masao Nagai, Vehicle Lane-Keeping Control by Four Wheel 

Steering, Proceedings of the 6th International Symposium on Advanced Vehicle Control (AVEC), pp.463-468, 

Hiroshima, 2002. 

(141) Pongsathorn Raksincharoensak, Hiroshi Mouri, Masao Nagai, Lane-Tracking Control Performance of Four-

Wheel-Steering Automobile, The 15th International Federation of Automatic Control (IFAC) World Congress, 

Universitat Polytechnica de Catalunya, Barcelona, Spain , 2002. 

(142) Pongsathorn Raksincharoensak, Hiroshi Mouri, Masao Nagai, Investigation of Automatic Path Tracking 

Control by Using Four-Wheel-Steering, International Vehicle Electronics Conference (IVEC) 2001, pp.73-77, 

Tottori, 2001.  

 
Domestic conference presentation (in Japanese) 

(1) 【基調講演】ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク,自動運転技術の進化ーリスク予測と人間機械

協調技術―機械学会年次大会，2018, 関西大学 



(2) 【基調講演】自律運転知能 ～熟練ドライバの行動データから学ぶ自動運転システムの設計～, 日

本ロボット学会学術講演会，2017, 東洋大学 

 

(3) 有田俊作，R. ポンサトーン：クロソイド曲線による初期と終端の曲率が指定可能な経路生成手法，

日本機械学会第２７回交通・物流部門大会，2018 年 12 月 5 日，東京都目黒区，東京大学 

(4) 佐藤文哉，小林尚史，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，橋本介誠，荻野淳人，プレビューサ

スペンション制御のための前方路面変位推定―車載ステレオカメラによる前方路面変位のリアルタ

イム推定―，日本機械学会第２７回交通・物流部門大会，2018 年 12 月 5 日，東京都目黒区，東京大

学 【部門大会賞受賞論文】 

(5) 齊藤裕一，久米伸一，渡部裕葵，井上秀雄，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，走行環境の文

脈とドライバ行動の状態に基づく潜在危険度推定，計測自動制御学会，システム・情報部門学術講

演会(SSI 2018)，富山国際会議場，2018 年 11 月 26 日． 

(6) 佐藤裕明，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，鈴木真弘，坂下大樹，筏井清人，先行車追従時

におけるハイブリッドトラックの省燃費運転支援手法，計測自動制御学会，システム・情報部門学

術講演会(SSI 2018)，富山国際会議場，2018 年 11 月 26 日． 

(7) 有田俊作，R. ポンサトーン：３本のクロソイド曲線を組み合わせた効率的な経路生成に関する研究，

第６１回自動制御連合講演会，2018 年 11 月 18 日，愛知県名古屋市，南山大学 

(8) 山崎彬人，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，小竹元基，車載カメラを用いた顔向き推定に

よる見通しの悪い交差点での運転行動分析手法，自動車技術会秋季大会 2018，No.034,名古屋 

(9) 有田俊作，R. ポンサトーン：自動運転車両の最適経路生成手法に関する研究，機械学会年次大会講

演論文集，2018 年 9 月 10 日，大阪府吹田市 関西大学 

(10) 渡部 裕葵，齊藤 裕一，谷本 昌彦，中田 晴生，石渡 要介，ポンサトーン・ラクシンチャラー

ンサク，二輪車追い越し場面における自動運転車両の運動計画手法の構築，日本機械学会ロボティ

クス・メカトロニクス講演会，北九州, 2018.6.2-5 

(11) 濱口 裕，ポンサトーン ラクシンチャラーンサク，自動操舵を用いた連結車両の後退駐車支援シス

テム，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会，北九州, 2018.6.2-5 

(12) 齊藤裕一，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，井上秀雄，セイフティクッション：走行環境

文脈と運転行動状態に基づく危険度推定モデルの構築（第一報）-死角での対歩行者ヒヤリハットの

形成過程に対する考察-，2018 年自動車技術会春季大会学術講演会前刷集，No.429，横浜，2018.5.23-

25 

(13) 江平哲哉，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，田川泰敬，フィードバック制御シミュレーシ

ョンによる障害物自動回避時の経路生成と経路追従制御，第 26 回 交通・物流部門大会講演会論文

集，2017 年 12 月，No.2107.  

(14) 相川弘幸，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，井上慎太郎，曲線路走行時における操舵のシ

ェアードコントロールと加減速支援制御，第 26 回 交通・物流部門大会講演会論文集,  2017 年

12 月，No.1108. 



(15) 齊藤裕一，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，ワンペダル走行モードにおけるアクセルペダ

ル反力のハプティックシェアードコントロール: 死角での潜在リスク予測能力の向上効果，自動車

技術会秋季大会学術講演会，大阪，2017． 

(16) 赤木康宏，吉原佑器，渡辺陽介，二宮芳樹，高田広章，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，先

読み運転支援のためのダイナミックマップによる環境認識情報の共有効果の検証，自動車技術会秋

季大会学術講演会，大阪，2017． 

(17) 横山篤，吉川尚杜，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，仮想斥力場による２次元平面の障害

物回避制御，自動車技術会秋季大会学術講演会，大阪，2017． 

(18) 吉川尚杜，横山篤，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，仮想斥力場による障害物回避制御の

性能比較，自動車技術会秋季大会学術講演会，大阪，2017． 

(19) 江平哲哉，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，霜野慧亮，田川泰敬，仮想外乱フィードバッ

ク補償シミュレーションによる自動運転車両の障害物回避時の運動計画と制御，日本機械学会関東

支部講演会，東京理科大学，2017.3.13 

(20) 山崎彬人，上浦 和明，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 時系列ステレオ画像を用いたプレ

ビューサスペンション制御のための路面変位推定，ビジョン技術の実利用ワークショップ，Vision 

Engineering Workshop, ViEW2016, OS6-O1，横浜．2016.12.9 

(21) 齊藤裕一，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，ハプティックシェアードコントロールによる

潜在リスク予測運転能力の向上，計測自動制御学会 システム・情報部門 学術講演会 SSI 2016．滋

賀 2016.12.6-8. 

(22) 黒田聡，齊藤裕一，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，潜在リスク予測ドライバモデルに基

づくブレーキ制御支援‐無信号交差点における歩行者事故低減効果の分析，計測自動制御学会 シス

テム・情報部門 学術講演会 SSI 2016．滋賀 2016.12.6-8.   

(23) 藤波洋平，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，赤松湧太，Dirk Ulbricht and Rolf Adomat, リス

ク予測型安全速度制御による交差点右折時の衝突回避システムの開発，第 25 回交通物流部門大会，

2016, No.3302, 東京．2016.12.2 

(24) 山田剛史，赤木康宏，堤成可，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，無信号交差点右折時にお

ける交差車両衝突回避支援システムの開発，第 25 回交通物流部門大会，2016, No.3301, 東京．

2016.12.2 

(25) 堤成可，佐藤桂，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，毛利宏，対歩行者事例におけるヒヤリ

ハットデータベースのドライビングシミュレータへの応用方法の検討，第 25 回交通物流部門大会，

2016, No.1305, 東京．2016.11.30 

(26) 山崎彬人，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，小竹元基，車載カメラを用いたドライバの顔

向き推定による注視領域抽出，自動車技術会秋季大会学術講演会，No.177, 2016，札幌．2016.10.20 

(27) 赤木康宏，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，先読み運転支援を可能にするための逆衝突確

率モデルを用いた経路計画手法に関する研究，自動車技術会秋季大会学術講演会，No.22, 2016，札

幌．2016.10.19 



(28) 江平哲哉，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，霜野慧亮，田川泰敬，オンボード車両モデル

のフィードバックシミュレーションを用いた障害物回避時の運動計画と制御，自動車技術会秋季大

会学術講演会，No.23, 2016，札幌．2016.10.19 

(29) 吉川尚杜，加藤篤，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，岡本裕之，大島康平，曽根原努，直接

ヨーモーメント制御による超小型電気自動車の耐転覆性能向上に関する研究，自動車技術会秋季大

会学術講演会，No.46, 2016，札幌．2016.10.19 

(30) 上浦 和明，山崎彬人，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク,ステレオカメラを用いたプレビュ

ーサスペンション制御のための路面変位推定，第 21 回知能メカトロニクスワークショップ，1A1-

5, 函館，2016.8.29. 

(31) 井上慎太郎，相川弘幸，井上秀雄，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，DYC と操舵支援によ

る人間機械協調型運転支援システムに関する研究 (第 2 報)，自動車技術会春季大会学術講演会, 

2016, No.305, 横浜．2016.5.27 

(32) 齊藤 裕一，三本喬之，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，潜在リスク予測ドライバモデル

に基づくブレーキ制御支援システムの設計と有効性評価，自動車技術会春季大会学術講演会, 2016, 

No.304, 横浜．2016.5.27 

(33) 清水 司，大桑政幸，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，潜在危険場面における自律運転知

能のためのリスク定量化～駐車車両回避時の経路生成への適用～，自動車技術会春季大会学術講演

会, No. 303, 2016, 横浜．2016.5.27 

(34) 堤 成可, 佐藤 桂, ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 毛利 宏， ヒヤリハットデータ分析に

よる歩行者の回避行動に着目した歩行者横断行動分析， 自動車技術会春季大会学術講演会，No.52-

16s, pp.1258-1262, 2016，横浜，2016.05.26 

(35) 塩川 裕介，赤木 康宏，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，市街地運転行動データベースに

基づく無信号交差点通過時の規範速度モデルの構築，第 24回 交通・物流部門大会（TRANSLOG2015）

2015.12.10 

(36) 塩川裕介, 赤木康宏, ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，無信号交差点の見通しを考慮した運

転安全性の評価と規範ドライバモデルの構築，計測自動制御学会 システム・情報部門 学術講演会 

SSI2015，函館．2015.11.19 

(37) 三本喬之, 齊藤裕一, ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，自転車の急横断リスクの予測に基づ

いた行動適応型操舵支援システムの構築，計測自動制御学会 システム・情報部門 学術講演会 

SSI2015，函館．2015.11.19 

(38) 齊藤裕一, 三本喬之, ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，潜在リスク予測に基づいたシェアー

ド・コントロールの設計，計測自動制御学会 システム・情報部門 学術講演会 SSI2015，函館．

2015.11.19 

(39) 小澤 拓巳，井上慎太郎， 井上 秀雄，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，軌跡追従走行時

における人間と運転支援系のシェアード・コントロールに関する研究，自動制御連合講演会，神戸．

2015.11.14 

(40) 井上慎太郎，小澤 拓巳，平野 豊， 井上 秀雄，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，DYC

と操舵支援による人間機械協調型運転支援システムに関する研究(第 1 報)，自動車技術会秋季大会



学術講演会，2015, 小倉．2015.10. 

(41) 上浦和明, 原野和哉, 山崎彬人,  ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，ステレオカメラを用

いた路面変位推定によるプレビューサスペンション制御手法の開発，SSII2015  2015.6.10 

(42) 塩川裕介，赤木康宏，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，無信号交差点通過時における規範

ドライバモデルの構築と規範速度制御系の開発，日本機械学会ロボティクスメカトロニクス講演会，

ROBOMECH2015，京都．2015.5.18 

(43) 三本喬之，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，リスクポテンシャルに基づく車線追従制御系

と人間機械協調に関する研究，日本機械学会ロボティクスメカトロニクス講演会，ROBOMECH 2015，

京都．2015.5.18 

(44) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，岩野孝，山崎 彬人，毛利 宏，永井 正夫，障害物回避

時における自律運転知能システムの人間機械協調特性に関する研究，自動車技術会春季大会学術講

演会, No.53-15s，2015, pp.1263-1268, パシフィコ横浜．2015.5.21 

(45) 土屋滉一，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，毛利宏，永井正夫，無信号交差点における出

合頭事故防止自動ブレーキ制御の開発，第 23 回交通・物流部門大会講演論文集，pp.115-118, 東京，

2014. 

(46) 田中 陽一，坂本 一朗， 川野 大輔， 石井 素，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，歩車間通

信のための視覚障害者のニーズ調査に基づいた情報提供システムの構築，自動車技術会秋季大会学

術講演会前刷集，No.76-20145646，仙台国際センター, 2014  

(47) 長谷川隆裕，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，山崎彬人，毛利宏，永井正夫，リスクポテン

シャルを考慮した最適制御理論による自律運転知能システムに関する研究，自動車技術会秋季大会

学術講演会前刷集，No.244-20145871，仙台国際センター,  2014.10.22-24 

(48) 岩野孝，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，ステアバイワイヤを用いた自律運転

知能システムの人間機械協調特性に関する研究，自動車技術会秋季大会学術講演会前刷集，No.243-

20145883，仙台国際センター, 2014. 

(49) 加藤篤，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，左右独立制駆動力配分を用いた小型電気自動車

のロール運動制御に関する研究，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会

ROBOMECH2014，2A2-H03, 富山(2014). 

(50) 三本喬之，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，逐次クロソイド型経路生成に基づく自律運転

知能の操舵制御系に関する研究，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会

ROBOMECH2014，2A2-H02 富山(2014). 

(51) 江澤和浩，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，歩行者移動予測に基づく衝突回避ブレーキ制

御システムに関する研究，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会 ROBOMECH2014，

2A2-H04 富山(2014). 

(52) 長谷川隆裕，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，潜在リスク予測ドライバモデル

を用いた自律運転知能システムの運動制御～駐車車両回避時の経路生成～，自動車技術会学術講演

会前刷集，24-20145076, pp.1-4，横浜 (2014). 

(53) 岩野孝，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，障害物回避時におけるアクティブ操

舵制御とドライバの操舵協調性の検討，自動車技術会学術講演会前刷集，25-20145077, pp.1-4，横浜 



(2014). 

(54) 井上秀雄，永井正夫，鎌田実，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，大桑政幸，高齢者の自立を

支援し安全安心社会を実現する自律運転知能システム，自動車技術会学術講演会前刷集，22-

20145375, pp.1-4，横浜 (2014). 

(55) 橋本翔，三本喬之，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，クロソイド型経路生成に

基づく自律経路追従制御に関する研究，第２０期関東支部総会講演会講演前刷集，東京，2014.3.14-

15，No.21401 

(56) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，長谷川隆裕，赤松湧太，永井正夫，熟練運転者の走行デ

ータに基づく自律運転知能システムの開発，ADVANTY 2013 シンポジウム講演論文集，金沢，

2013.12.21-22. 

(57) 長谷川隆裕，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，走行環境のリスクポテンシャル

に基づく自律運転知能システムの運動制御，計測自動制御学会システムインテグレーション部門講

演会 SI2013，神戸，2013.12.18-20. 

(58) 赤松湧太，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，リスクポテンシャルを用いた無信

号交差点における危険予測型ブレーキ支援システム，計測自動制御学会システム情報部門学術講演

会 SSI2013，ピアザ青海，滋賀，2013.11.18-20. 

(59) 長谷川隆裕，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，潜在リスク予測に基づく自律運

転知能システムに関する研究，計測自動制御学会システム情報部門学術講演会 SSI2013，ピアザ青

海，滋賀，2013.11.18-20. 

(60) 服部雄，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，左右輪の制動力配分制御を用いた車線逸脱防止

システムに関する研究，第 56 回自動制御連合講演会，新潟，2013.11.16-17. 

(61) 岩野孝，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，障害物回避時における操舵トルク支

援システムと人間との操舵協調性に関する研究, 第 56 回自動制御連合講演会，新潟，2013.11.16-17. 

(62) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，酒井裕一，清水郁子，永井正夫，Dirk Ulbricht, Rolf Adomat, 

車載カメラの横断歩道認識に基づく歩行者衝突防止システムの開発，自動車技術会秋季大会学術講

演会，No.125-13, pp. 1-6 , 2013.10.23-25, 名古屋． 

(63) 松實良祐，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，潜在リスクポテンシャル推定に基

づく自律走行車両の運転知能モデルに関する研究，第１３回「運動と振動の制御」シンポジウム論

文集，B16, 2013.8.26-30, 福岡． 

(64) 赤松湧太，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，ドライビングシミュレータを用い

た危険予測型対歩行者衝突回避システムの開発，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演

会 2013 (ROBOMEC2013). 

(65) 長谷川隆裕，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，ポテンシャルフィールドに基づ

く自律型自動運転システムの開発，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会 2013 

(ROBOMEC2013). 

(66) 中村友之，菅井晴彦，松本伸，武馬修一，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，カメ

ラとアクティブ光源を用いた路面形状推定によるプレビュー乗り心地制御の検討，自動車技術会学

術講演会前刷集，No.69-13, pp.1-6. 



(67) 江澤和浩，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，無信号交差点における危険予測運

転特性に基づく自動ブレーキ制御介入に関する研究，自動車技術会学術講演会前刷集，No.92-13, 

pp.1-4. 

(68) 赤松湧太，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，リスクポテンシャルを用いた無信

号交差点における危険予測運転ドライバモデルの構築，自動車技術会学術講演会前刷集，No.48-13, 

pp.1-4. 

(69) 長谷川隆裕，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，リスクポテンシャルに基づく障

害物回避のための自律型ブレーキと操舵制御手法に関する研究, 自動車技術会学術講演会前刷集，

No.18-13, pp.1-4. 

(70) 小黒宏史，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，動的環境リスクポテンシャルに基づく障害物

回避制御に関する研究，計測自動制御学会・システムインテグレーション部門講演会 2012(SI2012), 

2012.12.18-20, 2K2-3, 福岡. 

(71) 岩澤一成，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，無信号交差点における対歩行者衝突防止のた

めの危険予測運転支援システムに関する研究，計測自動制御学会・システムインテグレーション部

門講演会 2012(SI2012), 2012.12.18-20, 2K2-2,福岡. 

(72) 塙紀幸，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，リスクポテンシャルに基づく前方車

両衝突回避支援システムに関する研究，自動車技術会秋季大会学術講演会，No. 125-12, pp.1-4, 

2012.10.3-5. 

(73) 小黒宏史，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，レーザレーダを用いたパーソナルモビリティ

の走行環境リスクマップの構築，日本機械学会 D&D2012，慶應義塾大学，日吉キャンパス，2012.9.18-

21. 

(74) 松實良祐，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，リスクポテンシャルフィールドに

基づく危険予測型衝突自動回避システムに関する研究，日本機械学会 D&D2012，慶應義塾大学，日

吉キャンパス，2012.9.18-21. 

(75) 佐藤勝久，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，LIDAR を用いた市街地道路の車線逸脱防止シ

ステムに関する研究，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会(ROBOMEC2012)，1P1-D05，

浜松，2012.5.27-29. 

(76) 江澤和浩，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，危険場面摸擬ドライビングシミュレータによ

る危険予測運転支援システムの有効性評価，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会

(ROBOMEC2012)，1P1-D04，浜松，2012.5.27-29. 

(77) 橋本翔，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，危険予測運転支援のための歩行者衝突リスク予

測手法に関する研究，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会(ROBOMEC2012)，1P1-D03，

浜松，2012.5.27-29. 

(78) 松實良祐，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，リスクポテンシャルフィールドに

基づく歩行者衝突回避システムの予防安全性能評価，自動車技術会春季大会学術講演会，No.16-12, 

pp.17-20, 横浜，2012.5.17-19. 

(79) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，長谷川大悟，岩澤一成，道辻洋平，無信号交差点におけ

る歩行者事故防止のための危険予測運転ドライバモデルの構築，自動車技術会春季大会学術講演会，



No.3-12, pp.7-12,横浜，2012.5.17-19. 

(80) 道辻洋平，大竹正俊，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，信号切り替わり時の横断歩行者に

対する運転リスク評価指標の提案，自動車技術会春季大会学術講演会，No.3-12, pp.1-6, 横浜，

2012.5.17-19. 

(81) 佐藤勝久，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，LIDAR を用いた車線逸脱防止システムに関す

る研究，第 18 期関東支部講演会，千葉，2012.3.9-10. 

(82) 橋本翔，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，LIDAR を用いた対歩行者衝突リスク予測手法に

関する研究，第 18 期関東支部講演会，千葉，2012.3.9-10. 

(83) ピヤポン・ウォンワイウィット，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，道辻洋平，ヒヤリハッ

トデータベースに基づく無信号交差点における歩行者・自転車の行動分析，第 20 回交通・物流部門

大会（TRANSLOG2011），川崎市産業振興会館，日本機械学会，No.11-59, pp.19-22，2011.12.7-9 

(84) 長谷川大悟，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，道辻洋平，運転指導員の行動データに基づ

く危険予測運転モデルの構築，第 20 回交通・物流部門大会（TRANSLOG2011），日本機械学会，川

崎市産業振興会館，No.11-59, pp. 35-38，2011.12.7-9 

(85) 斉藤 聡太郎, 林 隆三， 永井 正夫， ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 島宗 亮平, 水口 昌

彦， 玉槻 晃，高速鉄道車両における乗客・腰掛の高周波振動特性の解析，第 20 回日本機械学会交

通物流部門大会，川崎市産業振興会館，pp. 111-114, 2011.12.7-9 

(86) 大竹正俊，道辻洋平，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，信号交差点運転時における横断歩

行者に対する危険リスク評価指標の提案，第 20 回交通・物流部門大会（TRANSLOG2011），川崎市

産業振興会館，日本機械学会，No.11-59, pp.31-34，2011.12.7-9 

(87) 下瀬文允，吉澤孝紀，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，曲線路逸脱防止のための自動操舵

制御に関する研究，第 54 回自動制御連合講演会，2011.11.19-20. 

(88) 酒井裕一，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，清水郁子，永井正夫，ダーク・ウルブリヒト，

ロルフ・アドマット，オプティカルフローを用いた車両運動状態推定に基づく歩行者衝突警報シス

テムの開発，第 54 回自動制御連合講演会，2011.11.19-20. 

(89) 長谷川大悟，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，道辻洋平，無信号交差点における歩行者・

自転車の行動を考慮した危険予測運転ドライバモデルの構築，第 54 回自動制御連合講演会，

2011.11.19-20. 

(90) 永井正夫，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，林隆三，石崎由也，ヒヤリハットデータベー

スを基にした対歩行者・自転車事故回避システムの評価手法の検討，第 54 回自動制御連合講演会，

2011.11.19-20. 

(91) 松實良祐，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，オクルージョンを考慮した対歩行

者衝突回避に関する研究，自動車技術会 2011 年秋季大会学術講演会，No.138-11, pp. 1-4, 札幌，

2011.10.12-14. 

(92) 尹 飛龍，林 隆三，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井 正夫，アクセルペダル反力

制御を用いた車両速度誘導システムの異なる HMI による速度誘導との比較評価，自動車技術会 2011

年秋季大会学術講演会，No.100-11, pp.13-18, 札幌， 2011.10.12-14. 

(93) 竹中邦夫, 佐藤桂，久保智史，林隆三，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫, ドライ



ビングシミュレータ実験に基づく車線変更時の安全運転行動分析，自動車技術会 2011 年秋季大会学

術講演会，No.124-11, pp.1-4, 札幌，2011.10.12-14. 

(94) 西郷慎太朗，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫, 先行車追従と車線維持の運転操作

モデルに基づくドライバ状態推定手法の検討, 自動車技術会 2011 年秋季大会学術講演会，No.122-11, 

pp.1-4, 札幌， 2011.10.12-14. 

(95) 久保智史，佐藤桂，竹中邦夫，林隆三，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，佐々木

和也，米川隆，現実感の高いドライビングシミュレータを用いた車線変更行動改善支援手法の有効

性検証，自動車技術会 2011 年秋季大会学術講演会，No.124-11, pp5-10，札幌，2011.10.12-14. 

(96) 林隆三，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫, 小型電気自動車の前方障害物自動回避

システムの開発, 安全工学シンポジウム 

(97) 塙紀幸，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 市街地の走路境界認識に基づく車線自動追従制

御に関する研究，日本機械学会 ロボティクス・メカトロニクス講演会 ROBOMEC2011, 岡山，

2011.5.26-28 

(98) 小黒宏史，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 歩行空間内における二輪倒立振子型電動車両

の操作特性に関する研究，日本機械学会 ロボティクス・メカトロニクス講演会 ROBOMEC2011, 

岡山，2011.5.26-28 

(99) 岩澤一成，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，LIDAR を用いた無信号交差点における危険予

測運転支援システムの開発，日本機械学会 ロボティクス・メカトロニクス講演会 ROBOMEC2011, 

岡山，2011.5.26-28 

(100) 林隆三，磯谷十蔵，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫, 前方障害物の移動予測に基

づく自動操舵回避システムの開発, 自動車技術会 2011 年春季大会学術講演会，No.59-11, pp.17-22,  

2011.5.18-20. 

(101) 松實良祐，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク ，永井正夫, ポテンシャルフィールドに基づく

交差点右折時の歩行者衝突回避に関する研究, 自動車技術会 2011 年春季大会学術講演会，No.59-11, 

pp.7-12 , 2011.5.18-20. 

(102) 吉澤孝紀，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫, 市街地環境の走路認識による自動運

転システムに関する研究, 自動車技術会 2011 年春季大会学術講演会，No.58-11, pp.1-4,   2011.5.18-

20. 

(103) Liming Wan, Feilong Yin, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Study on Longitudinal Control and 

Guidance System for Lane Change Assistance in Highway Using Driving Simulator, 自動車技術会 2011 年

春季大会学術講演会，No.76-11, pp.19-22, 2011.5.18-20. 

(104) 尹 飛龍  林 隆三, ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 永井 正夫, アクセルペダル反力制

御による車両速度誘導システムの開発, 自動車技術会 2011 年春季大会学術講演会，No.59-11, pp.  1-

6, 2011.5.18-20. 

(105) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，酒井裕一，鈴木重隆，清水郁子，永井正夫，Rolf Adomat, 

横断歩道検知に基づく歩行者衝突回避システムの開発，第１９回日本機械学会交通物流部門大会講

演論文集，No.1119, pp.169-172, 川崎,  2010. 

(106) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，青柳宗一郎，永井正夫，先行車の減速操作に適合した前



方車両衝突警報システムの開発，計測自動制御学会 システム・情報部門講演会論文集(CD-ROM)，

No.2E4-2, pp.1-6, 京都，2010. 

(107) 吉澤孝紀，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，レーザレーダによる低速自動運転

車両の経路追従制御に関する研究，第５３回自動制御連合講演会論文集，(CD-ROM)，No.224, pp.1-

6,高知，2010. 

(108) 松實良祐，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，右折時における歩行者衝突回避のための自動

運転システムに関する研究，第５３回自動制御連合講演会論文集 (CD-ROM)，No.223, pp.1-6, 高知，

2010. 

(109) 尹 飛龍，林 隆三，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，山王堂真也，星野正喜，ハ

プティック・ペダルによる車両の速度誘導に関する研究，自動車技術会秋季大会学術講演会前刷集，

No.125-10, pp.5-8, 2010. 

(110) Liming Wan, Pongsathorn Raksincharoensak, Kozo Maeda and Masao Nagai, Lane Change Behavior Modeling 

for Autonomous Vehicles Based on Surroundings Recognition,  自動車技術会秋季大会学術講演会，No.97-

10, 14-20105675, pp.11-16 (2010.9.29) 

(111) ワタンユー・カイソンクラム，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，西郷 慎太朗，永井 正夫

（東京農工大学），下坂 正倫，森 武俊，佐藤 知正（東京大学），運転状態遷移モデルを考慮し

た急ぎ運転検出するアルゴリズムの個別適合性に関する研究，自動車技術会秋季大会学術講演会，

No.98-10, 14-20105719, pp.27-30 (2010.9.29) 

(112) 西郷慎太朗，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫（東京農工大学），ドライバの運転

操作モデルに基づく個別適合型運転診断アルゴリズムの開発，自動車技術会秋季大会学術講演会，

No.125-10, 140-20105686, pp.13-18 (2010.9.30) 

(113) ワタンユー・カイソンクラム，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，ドライバの行

動遷移モデルによる急ぎ運転検出アルゴリズムに関する研究，第 28 回日本ロボット学会学術講演

会，名古屋工業大学，2010.9.22-24, No.2H2-05. 

(114) 永井正夫，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，自動車分野における移動体センシング技術の

研究（平成 21 年度），第 28 回日本ロボット学会学術講演会，名古屋工業大学，2010.9.22-24, No.2H1-

04. 

(115) 西郷慎太朗，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，ドライバの運転状態を考慮した

個別適合型車間距離維持支援システムの開発，第 28 回日本ロボット学会学術講演会，名古屋工業大

学，2010.9.22-24, No.1F3-08 

(116) 松實良祐，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，右折時の環境危険度を考慮した自律走行車両

の操舵・速度制御に関する研究，第 28 回日本ロボット学会学術講演会，名古屋工業大学，2010.9.22-

24, No.1F3-06 

(117) 下瀬文允，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，無信号交差点における自律走行車両の速度制

御に関する研究，第 28 回日本ロボット学会学術講演会，名古屋工業大学，2010.9.22-24, No.1F3-05  

(118) 樋口雅人，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，自動車のシート振動による触覚的前方車両衝

突警報システムの開発，ヒューマンインタフェースシンポジウム 2010, 立命館大学びわこ・くさつ

キャンパス，2010.9.10, No.3141. 



(119) 青柳宗一郎，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，車車間通信を利用した前方車両

衝突警報システムの開発，ヒューマンインタフェースシンポジウム２０１０，立命館大学びわこ・

くさつキャンパス，2010.9.10, No.3132. 

(120) 下坂正倫，守谷祐一，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，森武俊，佐藤知正，ノン

パラメトリックベイズに基づく協調学習型運転行動モデリング，日本機械学会ロボティクス・メカ

トロニクス講演会 2010 講演論文集 No.1P1-B14，2010. 

(121) 下瀬文允，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，超小型電気自動車を用いた無信号交差点通過

時に自動運転システムに関する研究， 日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会 2010 講

演論文集，No.1P1-A30, 2010. 

(122) 松實良祐，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，超小型電気自動車を用いた右折時の自動運転

システムに関する研究， 日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会 2010 講演論文集，

No.1P1-A29, 2010. 

(123) 吉澤孝紀，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，レーザレーダによる自己位置推定

と地図生成を用いた電気自動車の自動運転システムの開発，自動車技術会春季大会学術講演会前刷

集，No.69-10, pp.13-16, 2010. 

(124) 尹 飛龍，田中秀樹，林 隆三，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，山王堂真也，星

野正喜，アクセルペダル反力制御によるドライバの加減速操作誘導の研究，自動車技術会春季大会

学術講演会前刷集，No.6-10, pp.19-24, 2010. 

(125) ダム ホアン フク，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，林 隆三，永井正夫，人間-自動車系を

考慮したハイブリッドトラックの駆動力制御（第２報），自動車技術会春季大会学術講演会前刷集，

No.70-10, pp.23-28, 2010. 

(126) Wathanyoo Khaisongkram, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Development of a Hurry Driving 

Detection Algorithm Based on the Driving-State Transition Model, 自動車技術会春季大会学術講演会前刷

集，No.70-10, pp.7-12, 2010. 

(127) 西郷慎太朗，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，個人の通常運転行動データに基

づく個別適合型安全運転診断システムの開発，自動車技術会春季大会学術講演会前刷集，No.70-10, 

pp.13-16, 2010. 

(128) 前田公三，綱井秀樹，久保智史，林 隆三，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，佐々

木和也，米川 隆，ドライビングシミュレータを用いた車線変更行動評価・改善支援システムの開発，

自動車技術会春季大会学術講演会前刷集，No.38-10, pp.11-16, 2010. 

(129) 磯谷十蔵，宍倉知香良，林 隆三，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，超小型電気

自動車を用いた前方障害物自動回避の精度向上に関する研究，自動車技術会春季大会学術講演会前

刷集，No.56-10, pp.9-12, 2010. 

(130) ﾀﾞﾑ・ﾎｱﾝ・フク，吉澤正雄，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，林隆三，永井正夫，車両の動

特性を考慮したハイブリッドトラックの駆動力制御に関する研究，第 18 回日本機械学会交通物流部

門大会講演論文集，pp.181-184 , 2009.12，東京国際オリンピック青少年総合センター  

(131) ワタンユー・カイソンクラム，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，下坂正倫，森武

俊，佐藤知正，急ぎ運転解析のための先行車追従場面における運転行動のモデリング，第 18 回日本



機械学会交通物流部門大会講演論文集，pp.305-308 , 2009.12，東京国際オリンピック青少年総合セン

ター  

(132) 清水郁子，室井宏友，滝本勇太，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，Michael Darms, 

Rolf Adomat, 歩行者衝突回避システムのための横断歩道認識手法，自動車技術会秋季大会学術講演

会前刷集 No.128-09，pp.21-26, 仙台国際センター仙台，2009.10 

(133) 磯谷十蔵，藤田峻平，林隆三，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，超小型電気自動

車のインホイールモータと操舵制御を用いた前方障害物自動回避システムの開発，自動車技術会秋

季大会学術講演会前刷集 No.128-09，pp.1-6, 仙台国際センター仙台，2009.10 

(134) 熊井雄一，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，林隆三，永井正夫，尾崎修，ドライバ状態適合

型運転支援のＨＭＩ最適化手法に関する研究（第１報）先行車追従ドライバモデルを用いた注意レ

ベルの推定，自動車技術会秋季大会学術講演会前刷集 No.111-09, pp.15-18，仙台国際センター，仙台，

2009.10 

(135) 綱井秀樹，前田公三，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，林隆三，永井正夫，小花麻純，佐々

木和也，米川隆，常時記録型ドライブレコーダを用いた車線変更時の運転行動解析（第２報），自動

車技術会秋季大会学術講演会前刷集 No.112-09，pp.11-16, 仙台，2009.10 

(136) 志岐知洋，林隆三，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，自動車運転時の注意レベ

ル推定のための視線行動解析, 日本機械学会年次大会講演論文集，J1802-2-1, 岩手大学，盛岡，2009.9 

(137) 磯谷十蔵，藤田峻平，林隆三，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫, 超小型電気自動

車を用いた障害物自動回避の運動制御システムの開発, 日本機械学会年次大会講演論文集，J1802-1-

3, 岩手大学，盛岡，2009.9 

(138) 吉澤孝紀，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，交差点内における超小型電気自動

車の自動一時停止・発進システムの開発，第２７回日本ロボット学会学術講演会 1E3-

04/JSAE20094542、横浜国立大学、神奈川 2009.9 

(139) 西郷慎太朗，中岡真澄，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，運転行動の状態遷移

モデルを考慮した異常運転検出アルゴリズムの開発，第２７回日本ロボット学会学術講演会 1E3-

02/JSAE20094540，横浜国立大学，神奈川 2009.9 

(140) Wathanyoo Khaisongkram, Pongsathorn Raksincharoensak, Masao Nagai, Masamichi Shimosaka, Taketoshi 

Mori and Tomomasa Sato, Driver Behavior Modeling and Parameter Identification during Car-Following 

Situation on Urban Road, 第２７回日本ロボット学会学術講演会1E2-03/JSAE20094535，横浜国立大学，

神奈川 2009.9 

(141) 下坂正倫，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，森武俊，佐藤知正，個別適合型運転

支援のためのベイズ的協調回帰，第２７回日本ロボット学会学術講演会 1E2-04/JSAE20094536，横浜

国立大学，神奈川 2009.9 

(142) 永井正夫，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，道辻洋平，自動車分野における移動体センシ

ング技術の研究，第２７回日本ロボット学会学術講演会 2E1-05，横浜国立大学，神奈川 2009.9 

(143) 川井章弘，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，交差点における認知・操作モデル

に基づく安全運転評価手法の開発，ヒューマンインタフェースシンポジウム 2009 論文集 No.3344，

御茶ノ水女子大学，東京 2009.9 



(144) 稲田一成，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，先行車のテールランプ認識に基づ

く追突防止システムの開発，ヒューマンインタフェースシンポジウム 2009 論文集 No.3335，御茶ノ

水女子大学，東京 2009.9 

(145) 道辻洋平，井川博之，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，佐々木和也，米川隆, 常

時記録型ドライブレコーダを用いた黄信号時の運転行動解析，自動車技術会春季大会学術講演会前

刷集, No.6-09 , pp.23-26(2009) 

(146) Dam Hoang Phuc, 吉澤正雄，鈴木真弘，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，

Longitudinal Dynamics and Control of Driver and Hybrid Electric Vehicle System，自動車技術会春季大会

学術講演会前刷集, No.61-09 , pp. 15-20 (2009)  

(147) 永井正夫，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，ワタンユ・カイソンクラム，下坂正倫，森武

俊，佐藤知正，市街地走行データの行動ラベリングに基づく統合的加減速モデルの構築，自動車技

術会春季大会学術講演会前刷集, No.68-09 , pp.1-4 (2009) 

(148) 林隆三，寺島義道，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，ドライビングシミュレー

タによる低 μ路での DYC の効果評価，自動車技術会春季大会学術講演会前刷集, No.5-09 , pp. 11-16 

(2009)   

(149) 前田公三，水島卓也，綱井秀樹，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，林隆三，永井正夫，小

花麻純，佐々木和也，常時記録型ドライブレコーダを用いた車線変更時の運転行動解析，自動車技

術会春季大会学術講演会前刷集, No.6-09 , pp. 11-16(2009)   

(150) 田子雅弘，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，溝口洋司，佐々木和也，常時記録

型ドライブレコーダを用いた交差点右折時の環境危険度と安全確認行動の解析，自動車技術会春季

大会学術講演会前刷集, No.6-09 , pp. 17-22(2009)   

(151) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，滝本勇太，室井宏友，清水郁子，永井正夫，Michael 

Darms, Rolf Adomat，単眼カメラとミリ波レーダによる歩行者検出と衝突警報システムの開発，自

動車技術会春季大会学術講演会前刷集, No.69-09 , pp. 19-24 (2009)   

(152) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，飯島健，道辻洋平，前田公三，永井正夫，市街地走行デ

ータベースに基づく急ぎ運転状態検出アルゴリズム，自動車技術会春季大会学術講演会前刷集, 

No.68-09 , pp.5-10 (2009) 

(153) 瀧本勇太，室井宏友，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，清水郁子，永井正夫，Michael Darms，

Rolf Adomat, 単眼カメラとミリ波レーダによる歩行者衝突警報システムの開発, 第 17 回日本機械学

会交通物流部門大会, pp.273-276, 12.2008,川崎市産業振興会館，川崎 

(154) 藤田峻平，磯谷十蔵，永井正夫，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，林隆三, 周囲状況を考慮

した障害物自動回避システムに関する研究, 第 17 回日本機械学会交通物流部門大会講演論文集，

pp.159-162, 12.2008,川崎市産業振興会館，川崎． 

(155) 寺島義道，林隆三，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫, 危険場面ドライビングシミ

ュレータを用いた横滑り防止装置の評価, 第 17 回日本機械学会交通物流部門大会講演論文集，

pp.321-324, 12.2008,川崎市産業振興会館，川崎． 

(156) 吉澤正雄，ダム・ホアン・フク，永井正夫，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，鈴木真弘,車

両挙動を考慮したハイブリッドトラックの駆動力制御に関する研究, 第 17 回日本機械学会交通物流



部門大会講演論文集，pp.231-234, 12.2008,川崎市産業振興会館，川崎． 

(157) Wathanyoo Khaisongkram, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Masamichi Shimosaka, 

Taketoshi Mori , and Tomomasa Sato，Driver Behavior Recognition for Individual Adaptation of Driver 

Assistance Systems Based on Boosting Sequential Labeling Method，日本ロボット学会学術講演会予稿集，

2F28, 9.2008，神戸大学． 

(158) 道辻洋平，飯島健，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，市街地走行データベース

にもとづく急ぎ運転検出法の検討，第２６回日本ロボット学会学術講演会予稿集，2F27, 9.2008，神

戸大学． 

(159) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，ドライビングシミュレータを用いた路面状態

適合型追突警報システムに関する研究，第２６回日本ロボット学会学術講演会予稿集，2F26, 9.2008，

神戸大学． 

(160) 永井正夫，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，道辻洋平，前田公三，自動車における移動体

センシング技術の研究概要，第２６回日本ロボット学会学術講演会前刷集，2F14, 9.2008，神戸大学．  

(161) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，稲田一成，永井正夫，超小型電気自動車の通常運転行動

モデルに基づく個別適合運転支援システムの開発，第２６回日本ロボット学会学術講演会前刷集，

1B2-05, 9.2008，神戸大学．  

(162) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井 正夫，ドライビングシミュレータを用いた個人・

環境適合型追突警報に関する研究，ヒューマンインタフェースシンポジウム，2008，講演論文集

No.2134，大阪大学，大阪 

(163) 中岡真澄，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，ドライバ特性と環境の危険度に適

応した追突防止システムの開発，日本機械学会２００８年度年次大会講演論文集，Vol.7, pp.137-138, 

2008，横浜国立大学． 

(164) 稲田一成，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，超小型電気自動車の市街地走行デ

ータに基づく加減速行動モデルの構築，日本機械学会２００８年度年次大会講演前刷集，Vol.7, pp. 

131-132, 2008，横浜国立大学． 

(165) 室井 宏友，清水 郁子，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫, 運転者支援のための単

眼カメラによる歩行者認識，自動車技術会春季大会学術講演会前刷集 No.56-08, pp.11-14，5.2008，

パシフィコ横浜． 

(166) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，前田公三，道辻洋平，永井正夫，下坂正倫，森武俊，佐藤

知正,市街地走行データに基づく人間・自動車・道路系の運転行動遷移モデルの構築，自動車技術会

春季大会学術講演会前刷集 No.3-08, pp.9-12，5.2008，パシフィコ横浜． 

(167) 飯島健，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，個別ドライバの通常運転行動データ

に基づく異常運転検知法の検討，第 8 回 計測自動制御学会 (SICE)システムインテグレーション部

門講演会, 2F1-3，(2007) 

(168) 下坂正倫，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，森武俊，佐藤知正，人間・道路環境

系の運転行動推定のための系列ラベルブースティング法，第 8 回 計測自動制御学会 (SICE)システ

ムインテグレーション部門講演会, 2F1-2，(2007) 

(169) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，下坂正倫，森武俊，佐藤知正，個別適合運転支



援のための人間・道路環境系の運転行動モデル化，第 8 回 計測自動制御学会 (SICE)システムイン

テグレーション部門講演会，2F1-1，(2007) 

(170) 高瀬優，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサクｸ，永井正夫，操舵・制駆動力配分の統合制御によ

る前方障害物衝突回避の解析，第１５回日本機械学会交通物流部門大会，pp. (2007) 

(171) 瀧本勇太，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫, 先行車追従時における超小型電気自

動車のインホイールモータ制御, 第 50 回自動制御連合講演会, 慶應義塾大学日吉キャンパス（横浜

市） 

(172) Liu Li, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Analysis on Electric Power Steering System to 

Improve Handling and Road Feeling, 第 50 回自動制御連合講演会, 慶應義塾大学日吉キャンパス（横

浜市） 

(173) Dam Hoang Phuc, Pongsathorn Raksincharoensak and Masao Nagai, Control Strategy for Parallel Hybrid 

Electric Vehicle Considering Driving Torque Response and Fuel Economy Improvement., 第 50 回自動制御

連合講演会, 慶應義塾大学日吉キャンパス（横浜市） 

(174) 道辻洋平，目崎大輔，永井正夫，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，前田公三，鎌田実，小竹

元基：黄信号に直面したドライバの急停止行動の分析，自動車技術会秋季大会講演前刷集，129-07, 

pp.9-12  (2007) 

(175) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，道辻洋平，前田公三，永井正夫，個別適合型運転支援シ

ステムに向けた市街地走行データ収集と分析(第２報)－特定経路沿いの運転行動の考察－，自動車

技術会秋季大会講演前刷集，128-07, pp.21-24  (2007) 

(176) 前田公三, 飯島健, ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 道辻洋平, 永井正夫，先行車追従行動

分析および危険度評価法, 第 25 回日本ロボット学会学術講演会予稿集, 2C23(CD-ROM), 習志野市，

千葉県, 9 2007 

(177) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 前田公三, 道辻洋平, 永井正夫，個別適合運転支援に向け

た経路沿いの車両挙動パターン分析, 第 25 回日本ロボット学会学術講演会予稿集, 2C22(CD-ROM), 

習志野市，千葉県, 9 2007 

(178) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，飯島健，道辻洋平，永井正夫，個別適合型運転支援に向

けた市街地走行データ収集と分析，自動車技術会春季大会講演前刷集，No.3-07, pp.1-4(2007)  

(179) 冨田和広，Dam Hoang Phuc，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，道辻洋平，永井正夫，ドラ

イバの運転特性を考慮した小型ハイブリッドトラックの燃費ばらつき低減手法，日本機械学会第 15

回交通・物流部門大会 TRANSLOG2006 

(180) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，道辻洋平，永井正夫，市街地走行データに基づく個別ド

ライバの通常運転特性の分析，第５回 ITS シンポジウム 2006, OS4-5, 東京大学 (2006)  

(181) 水島卓也，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 永井正夫，ドライバの運転行動認識に基づく直

接ヨーモーメント制御，自動車技術会秋季大会学術講演会前刷集，No. 139-06, pp.17-22, 2006 

(182) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 永井正夫，市街地走行データに基づく加減速の運転意図検

出, 日本ロボット学会学術講演会, 3M33. 

(183) 水島卓也，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 永井正夫，操舵量に基づく車線変更意図検出と

運転支援適用事例，日本ロボット学会学術講演会 2006, 3M34. 



(184) 飯島健, ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 道辻洋平，永井正夫，ドライブレコーダ計測項目

を用いた車両運動量の推定手法, 日本ロボット学会学術講演会 2006, 3M35. 

(185) 飯島健，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，道辻洋平，永井正夫，鎌田実，前田公三，ドライ

ブレコーダの計測データを活用した車両横滑り角推定手法, 自動車技術会秋季大会学術講演会前刷

集，No. 38-06, pp.21-24, 2006 

(186) 冨田憲二，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，左右独立インホイールモータとス

テアバイワイヤの統合制御による操縦安定性向上，第 14 回日本機械学会交通・物流部門大会講演論

文集 pp. 219-222, (2005) 

(187) 冨田和広，鈴木真弘，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，道辻洋平，永井正夫，小池哲夫，新

野紀彦：燃費向上を目指した小型ハイブリッドトラックの駆動系制御（人間・自動車系の特性を考

慮した解析）, 第 14 回日本機械学会交通・物流部門大会講演論文集 pp. 199-202, (2005) 

(188) Ackasit Inthuthipawan，飯島健，道辻洋平，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，吉田秀久，永

井正夫，ドライビングシミュレータを用いた横すべり発生時のヒヤリハット解析, 第 14 回日本機械

学会交通・物流部門大会講演論文集 pp. 339-340, (2005) 

(189) 永井正夫, 吉田秀久，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，山田将也, 人間・自動車系の動特性

に適合するステアバイワイヤシステムに関する研究, ITS-Japan2005. 

(190) 皆川真範，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，操舵反力制御によるステアバイワ

イヤ車両 NOVEL-II の操縦安定性向上, 第４８回自動制御連合講演会（ＣＤ−ＲＯＭ）, D2-46. 

(191) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク,水島卓也，永井正夫，ドライバの運転意思に基づく超小型

電気自動車 NOVEL-I のヨーモーメント制御, 第４８回自動制御連合講演会（ＣＤ−ＲＯＭ）, D2-45. 

(192) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 小竹元基，永井正夫，DYC による車線追従支援システム

に関する研究， 自動車技術会秋季大会学術講演会前刷集，No. 99-05, pp.13-16, 2005 

(193) 永井正夫，吉田秀久, 山田将也，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，Steer-By-Wire 技術によ

るドライバーフレンドリーな運転支援システム, 日本機械学会年次大会講演論文集，Vol.7,pp.113-114 

(2005) 

(194) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，大藤豊，小竹元基，永井正夫，道路画像情報を利用した

超小型電気自動車のドライブバイワイヤシステム，日本機械学会年次大会講演論文集，Vol.7, 

pp.253-254 (2005) 

(195) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，大藤豊，小竹元基，永井正夫，DYC 制御による知的運転

支援システムの実験的検討, 2005 年自動車技術会春季大会 学術講演前刷集，No.53-05 pp. 13-16，横

浜 

(196) 冨田憲二，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，小竹 元基，永井 正夫，左右独立駆動力制

御による前輪余裕度向上，日本機械学会 第 13 回交通・物流部門大会講演論文集, 2004 年 12 月 2

日，川崎市産業振興会館 

(197) 渡邊俊輔，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，小竹 元基，永井 正夫，操安性向上を目指

したステアバイワイヤ車両の操舵制御，2004 年自動車技術会春季大会 学術講演会前刷集, No.33-04, 

pp.17-22，2004 年 5 月 20 日，パシフィコ横浜，横浜 

(198) 渡邊俊輔，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，小竹 元基，永井 正夫，ステアバイワイヤ



による超小型電気自動車の直進安定性向上，日本機械学会 第 12 回交通・物流部門大会講演論文集， 

pp.119-122，2003 年 12 月 9 日，川崎市産業振興会館 

(199) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，小竹 元基，永井 正夫，ＤＹＣ制御による知的運転支

援システムの検討，2003 年自動車技術会春季大会 学術講演会前刷，No.51-03 pp.13-18，2003 年 5

月 23 日，パシフィコ横浜，横浜 

(200) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，毛利 宏，永井 正夫，ﾓﾃﾞﾙﾏｯﾁﾝｸﾞ制御手法を用いた四

輪操舵車両による車線追従制御系の検討，日本機械学会 第 10 回交通・物流部門大会講演論文集，

pp. 137-140，2001 年 12 月 6 日，川崎市産業振興会館 

(201) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，毛利 宏，永井 正夫，四輪操舵車両の車線自動追従制

御の検討，2001 年自動車技術会春季大会 学術講演会前刷集，No.5-01  pp. 5-8，2001 年 5 月 23 日，

パシフィコ横浜，横浜 

(202) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，毛利 宏，永井 正夫，四輪操舵システムを用いた車線

追従制御に関する研究，日本機械学会 第 9 回交通・物流部門大会講演論文集，pp.85-88，2000 年

12 月 14 日，川崎市産業振興会館，川崎 

 
Journal Articles (in Japanese) 

(1) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 来日 20 年を振り返って，日本機械学会誌, 2019 年 1 月号 

(2) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，齊藤裕一，運転知能に基づく危険予測ブレーキ支援制御，

トライボロジスト, 2017 年 1 月 

(3) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，より楽しく SAFER なクルマを追求する，日本機械学会誌，

Vol. 119, No. 1174, pp.484-487, 2016 年 9 月． 

(4) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，安全安心な走行を実現する自律運転知能システムの運動計

画と制御，情報処理，Vol.57, No.5, pp. 19-23, May 2016. 

(5) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，リスクポテンシャル予測による自動車の障害物回避運動制

御，計測と制御，Vol.54, pp. 820-823, 11 月号，2015. 

(6) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，高齢者の自立を支援し安全安心社会を実現する

自律運転知能システム，精密工学会誌，Vol.81, No.1, 2015, pp.26-29. 

(7) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，道辻洋平，無信号交差点における危険予測型歩行者衝突回

避自動ブレーキ制御に関する研究，自動車技術，Vol.68, No.4, 2014, pp.57-62. 

(8) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，永井正夫，安全安心のための超小型電気自動車の運動制御

技術，自動車技術，Vol.67, No.3, 2013, pp.74-80. 

(9) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，自動車の予防安全向上のための画像処理による歩行者検出

システムの開発，映像インダストリアル，2012 年 5 月号，pp.1-8. 

(10) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，交通事故ゼロのためのカー・ロボティクスの研究,日本機

械学会 交通・物流部門，ニュースレター，2012 年 

(11) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，大前 学，超小型電気自動車を用いた自動運転システムの

研究開発, 自動車技術会，Vol.66, No.3, 2012. pp.81-87. 

(12) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク，カルマンフィルタを用いた自動車の運動制御，日本フルー



ドパワーシステム学会誌，2007. 

(13) ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, 永井正夫，先進運転支援技術の現状と展望，光技術コンタ

クト誌，Vol.44, No.9, pp.3-10, 2006. 

[1] 永井正夫，ポンサトーン・ラクシンチャラーンサク, ITS ヒューマンインタフェイス, O plus E 8 月

号，Vol.27, No.8, pp.885-889, 2005. 

 
 


