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１. 本プロジェクトの⽬標

本プロジェクトの目標
昨年10月に豪州で開催された
ソーラーカーレースの世界大会
「Bridgestone World Solar
Challenge 2023(以下BWSC)」
での完走

BWSCは5日間で公道を約3000km
走り切る
→緻密なレース戦略や車体状態
のリアルタイムモニタリングが
完走の最低条件

3

１. エネマネとは

エネルギーマネジメント(エネマネ)
ソーラーカーのエネルギーを管理し、走行ペースなどを
ドライバーに伝達。効率的な走行をサポート

走行指示

ドライバー側ピット側
(BWSCでは伴走車)

・ 安全走行の維持 ・ レース戦略の立案

テレメトリからの
走行データ
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１. 本ミッションの⽬的

テレメトリシステムに加え、豪での十分なエネマネには

• 新車体の走行試験データ
• 長距離に対応した走行計画
• 豪州での走行シミュレーション なども必要

→本ミッションではこれらエネマネ全体の手法を構築す
ることを目指す

• 実測データによる走行シミュレータの有用性
• 試験環境→一般環境へのデータ転用 についても検証
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① テレメトリシステムの車体実装

② 走行シミュレータの作成

③ 本手法の実施・評価

④ 本手法の改善
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２. 活動内容
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２. ①テレメトリシステムの
⾞体実装

基板作製
(太洋テクノレックス様協力)

• パネルの積算電力
• バッテリーの積算電力
• バッテリーボックス内温度
の取得に成功。
無線でのデータ通信も実現

速度の取得、モーター電流の表示は不
十分。従来システムでも最低限大会
ルールに対応可能であることが判明し、
従来システムを継続使用
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２.②⾛⾏シミュレータの作成

白浜試走(7/22-23)の実測データ・現地データを用いて
走行シミュレータを作成

8

計測データ
• 巡行速度ごとの消費電力
• パネル発電量

現地データ
• 日射量
• 日の出・日没時刻
• 勾配情報

白浜試走(7/22-23)の実測データ・現地データを用いて
走行シミュレータを作成。10項目以上をシミュレート
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２.②⾛⾏シミュレータの作成 ２.③本⼿法の実施・評価

65km/sでの巡行を想定し、走行シミュレータのシ
ミュレーションをもとに走行計画を立案
走行中は後方伴走車より車体の状態をモニタリング、
状況に応じて走行計画を修正
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２.③本⼿法の実施・評価

65km/sでの巡行を想定し、走行シミュレータのシ
ミュレーションをもとに走行計画を立案
走行中は後方伴走車より車体の状態をモニタリング、
状況に応じて走行計画を修正
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２.③本⼿法の実施・評価

3000km中 約1000kmを走破！完走には至らず

原因

• パネルの発電不良

• 序盤の坂での想像以上の消費

• 足回りのダメージ

→一時バッテリーも空になりかけるなど、エネマネ
も十分とは言えなかった。
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２.④本⼿法の改善
走行シミュレータの改良

• 自動計算できる範囲の拡大
• コントロールストップ待機時間・弱電消費も考慮
• バッテリーの残量予測の可視化
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２.④本⼿法の改善

→来年度白浜大会をはじめとしたOrcaの運用
大会データの解析・新車体の設計・運用 に利用

※機械学習は必要なデータバンクが揃わなかったため
行えず。今後の課題
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３.活動の成果

• 数日間にわたるレースでのエネルギーマネジ

メントを経験できた

• テレメトリシステムの設計・製作に関する造詣

が深まった

• 今後の国内大会や新車体製作に活用できる

走行シミュレータが得られた
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４. 将来展望

• 内製テレメトリシステムの積載
既存システムにはない拡張性
• バッテリーの異常を検知し警告音を発信
• ドライバーが見やすい表示

• 走行シミュレータの改良
• 国内レース・新車体への適用
• UI・演算方法の改善
• 今後の試走・大会でデータをそろえ機械学習を取

り入れる
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