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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ドライバー自ら運転操作を行うマニュアル運転と、一部若しくは全ての運転操作を自動
で行う自動運転とによる走行が可能な車両において、当該走行を支援する情報を報知する
装置であって、
　前記車両の周囲の状況及び前記車両の走行状態を検出する検出手段と、
　前記検出手段が検出した前記車両の周囲の状況及び前記車両の走行状態に基づいて、前
記車両の状態を、当該車両に対する危険度に応じて複数のレベルに分け、各レベルの危険
度に応じた内容の走行支援情報を報知するものであって、前記車両の運転状態がマニュア
ル運転の時と、自動運転の時とでは、報知する走行支援情報の危険度のレベルを異ならせ
た報知手段を備え、
　前記報知手段は、前記車両が一部の運転操作を自動で行っている状態の時には、前記マ
ニュアル運転時に比べ、より低いレベルの危険度の走行支援情報も報知することを特徴と
する走行支援装置。
【請求項２】
　前記報知手段は、前記車両が一部の運転操作を自動で行う機能と、全ての運転操作を自
動で行う機能とを共に具備しているときには、当該一部の運転操作を自動で行う時と全部
の運転操作を自動で行う時とで、報知する走行支援情報の危険度のレベルを異ならせるこ
とを特徴とする請求項１に記載の走行支援装置。
【請求項３】
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　前記報知手段は、前記車両が全ての運転操作を自動で行っている状態のときには、前記
検出手段が検出した前記車両の周囲の状況及び前記車両の走行状態から判断される前記車
両の状態が、前記複数のレベルのうち、前記車両に対する危険度が所定以上のレベルに属
しているときのみ、前記走行支援情報を報知することを特徴とする請求項２に記載の走行
支援装置。
【請求項４】
　前記車両の状態を、当該車両に対する危険度に応じた複数のレベルに分けるための条件
を、前記マニュアル運転と前記自動運転とで異ならせることを特徴とする請求項１に記載
の走行支援装置。
【請求項５】
　前記車両が一部の運転操作を自動で行う機能と、全ての運転操作を自動で行う機能とを
共に具備しているときには、前記車両の状態を、当該車両に対する危険度に応じた複数の
レベルに分けるための条件を、前記一部の運転操作を自動で行う時と全部の運転操作を自
動で行う時とで異ならせることを特徴とする請求項４に記載の走行支援装置。
【請求項６】
　前記報知手段は、前記マニュアル運転、一部の運転操作を自動で行う自動運転、及び全
部の運転操作を自動で行う自動運転の内の少なくとも１つの運転状態において、前記車両
の走行速度、及び当該車両が走行する道路状況の少なくとも一方に基づいて、報知する走
行支援情報の危険度のレベルを変更することを特徴とする請求項１乃至請求項５のいずれ
かに記載の走行支援装置。
【請求項７】
　前記マニュアル運転時及び前記自動運転時において報知する走行支援情報の危険度のレ
ベルを、運転者によって設定させる設定手段を備えることを特徴とする請求項１乃至請求
項６のいずれかに記載の走行支援装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両走行中における、当該車両の周囲の状況など、走行を支援する情報を報
知する走行支援装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来より、安全に運転走行できるように、運転走行中における、車両の周囲の状況など
走行を支援する情報を報知する走行支援装置が提案されている。このような走行支援装置
を用いることにより、例えば、ドライバーは他車との接近度合いを速やかに把握すること
ができ、適切なアクセル操作又はブレーキ操作をすることができる。特許文献１と特許文
献２で提案されている走行支援装置では、さらに、周囲の環境に応じて報知タイミングを
変えたり、または、ドライバーごとに報知タイミングを変えることができるようになって
いる。これにより、ドライバーは、より適切かつ安全に車両を走行させることができる。
【特許文献１】特開平７－２７７０４１号公報
【特許文献２】特開２０００－３１１２９８号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　ところで、近年、車両の運転操作の一部を自動で行う技術が実用化されてきている。例
えば、車両前方をレーダーで監視しつつ、車両の加減速を自動制御する、いわゆるレーダ
クルーズ装置が広く用いられるようになりつつある。さらに、全ての運転操作を自動で行
う技術も研究されており、将来的には、実用化されると予想される（以下、車両の運転操
作の一部若しくは全てを自動で行う運転を、まとめて自動運転という）。実際、車両を駐
車させるときに限定されるが、設定した目標駐車スペースに車両が収まるように、車両の
速度やステアリング舵角を制御する技術が実用化されている。
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【０００４】
　ここで、車両の運転状態が、自動運転の状態であるときに対しても、上述の車両の周囲
の状況等を報知することは有益である。車両がある程度制御されていて、安全であるとは
言っても、周囲の状況によっては、危険な状況に陥ることも考えられるからである。しか
し、運転操作の一部又は全てを自動で行うという点を考えると、運転操作をすべてドライ
バー自身が行うマニュアル運転のときとで区別なく同じ報知をするのは妥当ではない。
【０００５】
　本発明は、以上の点に鑑みてなされたものであり、マニュアル運転と自動運転の両方の
運転機能を備えている車両を運転した際に、それぞれの運転状態に合った、走行を支援す
る情報を報知することができる走行支援装置を提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　上記目的を達成するために、請求項１の走行支援装置は、ドライバー自ら運転操作を行
うマニュアル運転と、一部若しくは全ての運転操作を自動で行う自動運転とによる走行が
可能な車両において、当該走行を支援する情報を報知する装置であって、車両の周囲の状
況及び車両の走行状態を検出する検出手段と、検出手段が検出した車両の周囲の状況及び
車両の走行状態に基づいて、車両の状態を、当該車両に対する危険度に応じて複数のレベ
ルに分け、各レベルの危険度に応じた内容の走行支援情報を報知するものであって、車両
の運転状態がマニュアル運転の時と、自動運転の時とでは、報知する走行支援情報の危険
度のレベルを異ならせた報知手段を備え、
　報知手段は、車両が一部の運転操作を自動で行っている状態の時には、マニュアル運転
時に比べ、より低いレベルの危険度の走行支援情報も報知することを特徴とする。
【０００７】
　ドライバーにとって報知されたときに有益な情報としては、車両が現在事故につながる
ような危険な状況に置かれていることを示す情報が挙げられる。場合によっては、ドライ
バーの生命に直結するからである。したがって、車両に対する危険度合いに応じた情報を
報知するのが望ましい。ただし、マニュアル運転と自動運転の場合とでは、ドライバーに
報知すべき情報の種類は異なる。請求項１の走行支援装置は、このようなことを鑑みてな
されたものである。すなわち、マニュアル運転と自動運転とで、報知する走行支援情報の
危険度のレベルを異ならせることで、それぞれの運転状態のときに必要と考えられる情報
を適切に報知することができる。なお、現在の車両の状態がどのレベルの危険度であるか
の判断は、例えば、車両と障害物との距離及び相対速度に応じて判断したり、またこれに
、「この先で以前事故が起こった」等の過去の情報を考慮に入れて判断してもよい。
　さらに、請求項１の走行支援装置では、報知手段が、車両が一部の運転操作を自動で行
っている状態のときには、マニュアル運転時に比べ、より低いレベルの危険度の情報も報
知する。一部の運転操作のみを自動で行っている状態では、ドライバーの注意力が散漫に
なる可能性もあるので、マニュアル運転のときよりも頻繁に走行支援情報を報知すること
が好ましいためである。
【０００８】
　請求項２の走行支援装置は、報知手段が、車両が一部の運転操作を自動で行う機能と、
全ての運転操作を自動で行う機能とを共に具備しているときには、当該一部の運転操作を
自動で行う時と全部の運転操作を自動で行う時とで、報知する走行支援情報の危険度のレ
ベルを異ならせることを特徴とする。
【０００９】
　例えば、車両の加減速は自動で行い、ステアリング操作はドライバー自らが行うような
、一部の運転操作を自動で行うときと、加減速操作及びステアリング操作等全ての運転操
作を自動で行うときとでは、車両の走行状態やドライバーの操作負担、注意力など異なっ
ている部分が多い。したがって、同じ情報であっても、それぞれの運転状態で、報知する
必要度合いが異なっていると考えられる。このようなことから、請求項２の走行支援装置
では、同じ自動運転であっても、一部の運転操作を自動で行うときと、全ての運転操作を
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自動で行うときとでは、報知する走行支援情報の危険度のレベルを異ならしている。これ
により、どちらの運転状態で走行したとしても、適切な情報を報知することができる。
【００１３】
　請求項３の走行支援装置は、報知手段が、車両が全ての運転操作を自動で行っている状
態のときには、検出手段が検出した車両の周囲の状況及び車両の走行状態から判断される
車両の状態が、複数のレベルのうち、車両に対する危険度が所定以上のレベルに属してい
るときのみ、走行支援情報を報知することを特徴とする。
【００１４】
　全ての運転操作を自動で行っているときは、ある程度、周囲の状況を監視しながら車両
を制御しているので、マニュアル運転のときに比べて、事故に遭遇する危険が少ないと考
えられる。例えば、自動運転しているときは、車両の前方に他車が走行していたとしても
、その他車が急停止したときなど余程のことがないかぎり、その他車と衝突することはな
い。この場合に、マニュアル運転のときと同様に、この先に他車が走行している旨を報知
したとしても、ドライバーにとっては煩わしく、不安にさせてしまうだけになってしまう
。このようなことから、請求項３の走行支援装置は、全ての運転操作を自動で行っている
ときは、車両がある程度の危険な状況にならないかぎり報知しない。これにより、報知に
よる煩わしさを低減することができる。
【００１５】
　請求項４の走行支援装置は、車両の状態を、当該車両に対する危険度に応じた複数のレ
ベルに分けるための条件を、マニュアル運転と自動運転とで異ならせることを特徴とする
。
【００１６】
　例えば、自車両と他車両等の障害物とが接近している場合であっても、全ての運転操舵
を自動で行う自動運転の場合には、その障害物と安全距離を確保するように自動的に制御
される。しかしながら、マニュアル運転の場合には、運転者自らが、その障害物との接触
を回避するための操作を行う必要がある。従って、自動運転の時に比較して、早期に障害
物に関する情報を報知することが好ましい。請求項４のように、車両の状態を、当該車両
に対する危険度に応じた複数のレベルに分けるための条件を、マニュアル運転と自動運転
とで異ならせることにより、それぞれの運転状態において適切なタイミングで適切な情報
を報知することができる。
　また、請求項５に記載するように、車両が一部の運転操作を自動で行う機能と、全ての
運転操作を自動で行う機能とを共に具備しているときには、車両の状態を、当該車両に対
する危険度に応じた複数のレベルに分けるための条件を、一部の運転操作を自動で行う時
と全部の運転操作を自動で行う時とで異ならせるようにしても良い。
【００１７】
　請求項６の走行支援装置は、報知手段が、マニュアル運転、一部の運転操作を自動で行
う自動運転、及び全部の運転操作を自動で行う自動運転の内の少なくとも１つの運転状態
において、車両の走行速度、及び当該車両が走行する道路状況の少なくとも一方に基づい
て、報知する走行支援情報の危険度のレベルを変更することを特徴とする。例えば、車両
の走行速度が高くなったり、道路における渋滞度合が激しくなるほど、運転操作にはより
注意を要することになる。そのため、車両の走行速度や道路状況に応じて、報知すべき情
報の危険度のレベルも異ならせることが好ましいのである。
　請求項７の走行支援装置は、マニュアル運転時及び自動運転時において報知する走行支
援情報の危険度のレベルを、運転者によって設定させる設定手段を備えることを特徴とす
る。どのような情報の報知を望むか否かは、ドライバーごとに異なっていることも予想さ
れる。つまり、ある情報に対して、報知を望むドライバーもいれば、報知すると煩わしい
と考えるドライバーもいることも予想される。この請求項７の走行支援装置を用いること
により、ドライバーの嗜好に合った報知がなされることになる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２５】
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　（第１実施形態）
　以下、本発明の第１実施形態に係る走行支援装置について説明する。図1は、本実施形
態に係る走行支援装置１００の全体構成を示すブロック図である。同図に示すように、走
行支援装置１００は、ＳＷ部２、センサ部３、表示部４、車両制御部５及びこれらと接続
する制御部１から構成される。以下、それぞれについて説明する。
【００２６】
　ＳＷ部２は、車両を自動運転させることを指示し、又は自動運転中であるときにその解
除を指示するスイッチである。ドライバーによって、このＳＷ部２が操作されたときは、
その指示信号は後述する制御部１の入力処理部１ａに送られる。
【００２７】
　センサ部３は、走行中に当該走行を支援する情報を報知するための、車両周辺の状況な
ど各種情報を検知するセンサから構成される。また、センサ部３は、車両を自動運転させ
るための、車両周辺の障害物や道路状況等を検知するセンサ、及び、車両の走行状態を検
出するセンサも含まれる。車両周辺の障害物や道路状況等を検知するセンサとしては、例
えば、車両の現在地を検出するＧＰＳ受信機、車両周辺を撮影するカメラ、車両周辺の障
害部を検出する超音波センサなどが挙げられる。また、インターネット、ＶＩＣＳなど外
部からの情報を用いてもよく、この場合はこれらの情報を受信する通信機が挙げられる。
一方、車両を自動運転させるための車両の走行状態を検出するセンサとしては、車速セン
サ、加速度センサ、車両方位センサ、舵角センサ、燃料の噴射量を検出するセンサ、エン
ジン燃焼室内に吸入する空気量を検出する流量センサなどが挙げられる。
【００２８】
　表示部４は、車両の周囲に走行を邪魔するような障害物がある場合にその障害物が存在
することを警告する情報などを、走行を支援する情報として表示するものである。例えば
、液晶ディスプレイや、ＬＥＤから構成される画面などが挙げられる。また、表示部４の
他に、スピーカなどの音声を出力する装置を用いてもよい。
【００２９】
　車両制御部５は、車両の動作を制御している部分から構成されており、具体的には、操
舵を制御する装置、車両の制動を制御する装置、スロットルバルブの開閉を制御する装置
、燃料噴射量を制御する装置、シフトポジションを制御する装置などから構成される。
【００３０】
　制御部１は、通常のコンピュータとして構成されており、内部には周知のＣＰＵ、ＲＯ
Ｍ、ＲＡＭ、Ｉ／Ｏ及びこれらの構成を接続するバスラインが備えられている。ＲＯＭに
は、制御部１が実行するためのプログラムが書き込まれており、このプログラムに従って
ＣＰＵ等が各種演算処理を実行する。具体的には、処理の内容に応じて入力処理部１ａ、
記憶部１ｂ及び出力制御部１ｃに分けられる。
【００３１】
　入力処理部１ａは、ＳＷ部２又はセンサ部３からの信号を受信し、その信号の種類に応
じて所定の処理を行う部分である。具体的には、ＳＷ部２から車両を自動運転させること
を指示する信号、又は自動運転の解除を指示する信号を受信したときは、この信号をその
まま後述する出力制御部１ｃに送信する。また、入力処理部１ａは、センサ部３から信号
を受信したときは、この信号に基づいて、車両周辺の状況を判定したり、また、車両の走
行状態を判定する。車両が自動運転を行っているときには、これらの判定結果を出力制御
部１ｃに送信し、出力制御部１ｃに、車両が適切に走行するように車両の各部分を制御さ
せる。さらに、車両周辺の状況や車両の走行状態から、警告が必要であるか否かを判定し
、警告が必要であると判定したときは、出力制御部１ｃに、どのような警告をする必要が
あるかを指示する。
【００３２】
　記憶部１ｂは、各種情報を記憶する部分であり、例えば、表示部４に表示する際の種々
の警告メッセージなどが記憶されている。
【００３３】
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　出力制御部１ｃは、入力処理部１ａから送信された指示信号に基づいて、各種処理を行
う。具体的には、入力処理部１ａから、車両を自動運転させる指示信号を受信したときに
は、車両制御部５に対して所定の動作をするように指示する。この際、併せて、入力処理
部１ａから車両周辺の状況や車両の走行状態を示す情報も受信し、この情報に基づいて、
車両制御部５に動作指示をする。また、入力処理部１ａから、警告を指示する信号を受信
したときは、その警告内容に応じた警告メッセージを記憶部１ｂから読み出して表示部４
に表示する。
【００３４】
　本実施形態では、車両の現在の状態を、当該車両に対する危険度に応じて複数のレベル
に分け、車両が自動運転を行っているときには、所定以上の危険度のレベルに属している
ときのみ警告するようにしている。通常、車両が自動運転しているときには、安全に走行
するように制御されているので、それほど危険度が少ない内容を警告しなくても、事故に
つながるということは少ない。却って、このような情報を警告すると、ドライバーを不安
にさせてしまうということにもなりかねないからである。一方、ドライバー自身の操作で
車両を運転しているときには、事故を防ぐという観点から、自動運転のときのような制限
を設けず、危険度が小さい内容の情報でも極力警告するようにしている。
【００３５】
　この、レベルの分け方としては、例えば、図４に示すように、「この先に以前事故が発
生した交差点有り」など参考となる情報を報知するレベル１、「この先、急カーブ有り」
、「この先、渋滞しています」など注意を喚起する情報を報知するレベル２、「障害物が
接近している」など事故につながる可能性がある危険情報を報知するレベル３、及び、「
障害物が急接近している」など生命に関わるかもしれない重大な危険情報を報知するレベ
ル４に分ける。そして、車両が自動運転しているときには、例えば、事故につながる可能
性がある危険情報を報知するレベル３と生命に関わるかもしれない重大な危険情報を報知
するレベル４の情報のみを報知するようにする。参考となる情報を報知するレベル１と注
意を喚起する情報を報知するレベル２の情報については、特段報知しなくても、車両は自
動制御されているので、危険となることは少ないと考えられるからである。
【００３６】
　上述した例では、運転状態がマニュアル運転と自動運転とで異なっている場合でも、車
両に対する危険度を同一の基準で複数のレベルに分けているが、各運転状態で別の基準で
レベル分けをしてもよい。例えば、車両と障害物との距離に応じて、報知すべき情報のレ
ベルがレベル３とレベル４のいずれに属するかのレベル分けを行うことができ、この場合
、車両の運転状態が自動運転であるときには、マニュアル運転であるときに比べて、レベ
ル３又はレベル４に属すると判定するための車両と障害物との距離を、より短く設定する
ようにしても良い。例えば、マニュアル運転の場合は、レベル３とレベル４をレベル分け
する閾値距離を１０ｍとし、自動運転の場合は、閾値距離を５ｍとする。これにより、自
動運転時の不要な警告を極力抑えることができる。
【００３７】
　つまり、車両と他車両等の障害物とが接近している場合であっても、自動運転の場合に
は、その障害物と安全距離を確保するように自動的に制御される。しかしながら、マニュ
アル運転の場合には、運転者自らが、その障害物との接触を回避するための操作を行う必
要がある。従って、自動運転の時に比較して、早期に障害物に関する情報を報知すること
が好ましい。上述したように、レベル３又はレベル４のいずれのレベルに属するかを判定
する際に、レベル分けの条件を運転状態に応じて異ならせることにより、それぞれの運転
状態において適切なタイミングで適切な情報を報知することができる。
【００３８】
　以下、制御部１が行う、必要に応じて車両周辺の状況や障害物の存在などに関する支援
情報を報知する処理を図２のフローチャートを用いて説明する。ここで、車両は、ＳＷ部
２の操作によって、マニュアル運転か自動運転かのどちらかの運転状態となっている。
【００３９】
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　ステップＳ１０において、センサ部３から情報を受信し、その情報に基づいて、車両周
囲の状況及び車両の走行状態を監視する。これは、必要に応じて、車両周辺の状況などの
支援情報を報知するためである。また、車両が自動運転しているときには、センサ部３か
ら受信する情報に基づいて、車両制御部５に対して、車両が所定の動作をするように指示
をしている。
【００４０】
　ステップＳ２０において、ステップＳ１０にて行う監視の結果、警告する状態にあるか
否かを判定する。この警告する状態であるとは、上述したように、現在の車両の状態が、
車両に対する危険度に応じて複数に分けられたレベルのいずれかの状態にある場合をいう
。ここで、警告する状態ではない場合は（否定判定）、再びステップＳ１０に戻る。一方
、警告する状態にある場合は（肯定判定）、処理をステップＳ３０に進める。すなわち、
警告する状態になるまでは、常時、ステップＳ１０において車両周囲の状況及び車両の走
行状態を監視することになる。
【００４１】
　ステップＳ３０において、現在の車両の運転状態が、マニュアル運転か自動運転かを判
定する。そして、ステップＳ４０において、現在の車両の運転状態に応じて、警告（支援
情報を報知）するか否かを判定する。具体的には、車両の現在の運転状態がマニュアル運
転である場合は、安全走行のために、全てのレベルの情報について警告すると判定する。
一方、車両の現在の運転状態が、自動運転である場合は、複数に分けられたレベルのうち
、車両に対する危険度が高いレベルの情報のみを警告すると判定する。つまり、車両に対
する危険度が低い情報については、特に警告しなくても、危険となることは少ないと考え
られるので、警告を行わないようにする。
【００４２】
　なお、上述したように、自動運転の時と、マニュアル運転の時とで、例えばレベル３又
はレベル４に属すると判定するための条件を異ならせる場合、ステップＳ２０では、車両
の状態が、最も緩和された条件によっていずれかのレベルに分けられた場合でも「Ｙｅｓ
」との判定がなされる。このため、ステップＳ４０にて、車両の運転状態が自動運転であ
る場合には、車両の状態が、その自動運転時のレベル分け条件に該当せず、警告不要と判
定される場合もありえる。
【００４３】
　そして、警告すると判定したときは、ステップＳ５０において、表示部４に、各情報に
応じた警告を行う。例えば、「この先、急カーブ有ります。気を付けて下さい」や、「前
方の走行車両に接近しています。速度を落として下さい。」等を警告する。一方、車両が
自動運転をしているとき、警告をしないと判定したときは、再び、ステップＳ１０に戻り
、上述の処理（ステップＳ１０～Ｓ５０）を繰り返す。
【００４４】
　以上、本実施形態では、車両の運転状態に応じて、警告するための条件（危険度のレベ
ル）を変えている。具体的には、マニュアル運転の場合には、ドライバーの注意を喚起す
るために、直接に車両に対する危険度のレベルが低い情報も報知している。これに対して
、自動運転の場合には、ドライバーが特に注意をしていなくても、車両は自動制御されて
いることから、車両に対する危険度のレベルが低い情報は報知しないようにしている。こ
れによって、各運転状態に合った警告がなされるので、安全走行を確保できるとともに、
自動運転のときには不要報知による煩わしさもなくすことができる。
【００４５】
　上述した実施形態においては、主に、車両の全ての運転操作を自動で行う全自動運転を
想定している。全自動運転の場合には、上述したように、車両が危険な状態に陥らないよ
うに制御されるので、相対的に危険度のレベルが低い情報を報知することは不要と考えら
れる。
【００４６】
　一方、一部の運転操作を自動で行う半自動運転では、全自動運転とは異なり、より危険
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度のレベルが低い情報も報知することが好ましい。例えば、半自動運転の場合には、運転
者も一部の運転操作を担っているので、運転者が半自動運転をオフしたにもかかわらず、
それと気づかず半自動運転の機能を当てにした運転をした場合、車両が好ましくない状態
に陥る可能性もありえる。また、半自動運転に頼りすぎて、運転者の注意が散漫になる可
能性も考えられる。このような観点から、半自動運転時こそ注意を喚起する情報の報知を
頻繁にした方がよいと考えられるためである。
【００４７】
　車両の走行速度を含む走行状態について、全自動運転、もしくは半自動運転にて操作す
る場合を例に取って、より具体的に説明する。例えば、全自動運転の一例を挙げると、車
両の走行速度に加え、ステアリング操舵角も制御対象となり、原則として車両の運転操作
を全て自動で制御する例が考えられる。この場合、路面に描かれた自車両の走行レーンを
区画する区画線を認識して、その区画線に沿うように操舵角が制御される。また、走行速
度に関しては、自車両に対して先行車両が存在する場合には、その先行車両に追従するよ
うに、先行車両が存在しない場合には、設定速度で走行するように、走行速度が制御され
る。このような全自動運転は、例えば高速道路などの車両専用道路において行うことが可
能である。一方、半自動運転では、例えば、走行速度や操舵角の一方のみが制御対象とな
り、他方の操作は運転者が行うことが考えられる。
【００４８】
　また、全自動運転と半自動運転の他の例としては、車速に関する運転操作、具体的には
アクセルペダルやブレーキペダルの操作を、全自動とする場合と半自動にする場合とが考
えられる。例えば、低速域にて先行車両に追従制御をする場合、全自動運転では、先行車
両が停止したことに伴い自車両を完全に停止させ、半自動運転では、自車両の速度を所定
速度まで低下させるが、車両の停止段階では、運転者にブレーキペダル操作を行わせて、
最終的に車両を完全に停止させる例が考えられる。あるいは、全自動運転では、車両を停
止させることに加え、先行車両の発進に伴って、自車両を先行車両に追従するように自動
的に発進させる制御も行う一方で、半自動運転では、停止までは自動で制御するが、発進
は、運転者がアクセルペダル等を操作することによって行う例が考えられる。
【００４９】
　車両の運転状態を、上述したような全自動運転、半自動運転、さらにはマニュアル運転
のいずれかに切り換えうる場合に、それぞれの運転状態に応じた走行支援情報を報知する
ための処理を図３のフローチャートに基づいて説明する。
【００５０】
　まず、ステップＳ１１０及びステップＳ１２０では、前述した図２のフローチャートの
ステップＳ１０及びステップＳ２０の処理と同様に、周囲の状況及び車両の走行状態を監
視するとともに、周囲の状況及び車両の走行状態から判断される車両の状態が警告を行う
べき状態であるか否かを判定する。そして、ステップＳ１２０にて警告すべき状態である
と判定された場合には、ステップＳ１３０の処理に進む。
【００５１】
　ステップＳ１３０では、図２のフローチャートのステップＳ３０の処理と同様に、車両
の運転状態を判定する。そして、この判定した車両の運転状態をステップＳ１４０にて判
別し、全自動運転であればステップＳ１５０の処理へ、マニュアル運転であればステップ
Ｓ１６０の処理へ、半自動運転であればステップＳ１７０の処理へ進む。
【００５２】
　ここで、図４に基づいて、全自動運転、マニュアル運転、及び半自動運転のそれぞれの
運転状態における、報知すべき情報のレベルについて説明する。上述した実施形態では、
車両の運転状態が自動運転であるときレベル３以上の情報を報知（警告）し、マニュアル
運転であるとき全てのレベルの情報を報知するものであった。
【００５３】
　しかしながら、上述したように半自動運転のときこそ、運転者の注意を頻繁に喚起する
必要がある点に鑑みれば、図４に示すように、全自動運転のときにはレベル３以上の情報
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を報知し、マニュアル運転のときにはレベル２以上の情報を報知し、半自動運転のときに
は全レベルの情報を報知するようにしても良い。
【００５４】
　従って、ステップＳ１５０の処理では、全自動運転の際の報知情報として、高いレベル
（レベル３以上）の情報のみの案内・報知を行う。また、ステップＳ１６０の処理では、
マニュアル運転の際の報知情報として、中レベル以上（レベル２以上）の情報のみ案内・
報知を行う。さらに、ステップＳ１７０の処理では、半自動運転の際の報知情報として、
全レベルの情報を案内・報知する。
【００５５】
　なお、運転状態がマニュアル運転と判定した場合の処理において、運転者が半自動運転
を前提としているような運転をしていると判定した場合には、半自動運転中ではないこと
を運転者に報知しても良い。運転者が半自動運転を前提としているような運転をしたと判
定する方法としては、前方の障害物との距離を使うことが考えられる。例えば、前方の障
害物との距離を走行速度との関連において記憶しておき、現在の走行速度に対応する距離
の平均値に対して、実際の障害物までの距離が著しく短くなったとき、誤って半自動運転
機能をオフにしているとみなすことができる。もしくは、ステアリング操舵角についての
半自動運転機能を有している場合には、車両が走行車線を区画する区画線を踏み越えそう
になった時点で、半自動運転機能はオフしている旨の警告を行っても良い。
【００５６】
　また、図４に示すように、それぞれの運転状態において、報知すべき情報のレベルを予
め決定しつつ、さらに車両の走行速度や当該車両が走行する道路状況に応じて、報知する
情報のレベルを変更するようにしても良い。例えば、車両の走行速度が高くなったり、道
路における渋滞度合が激しくなったり、見通しの悪い道路を走行する場合ほど、運転操作
はより注意を要することになる。逆に、車両の走行速度が相対的に低かったり、見通しの
よい空いている道路を走行していたりする場合には、危険度レベルの低い情報にまで注意
を払う必要はないことも多い。従って、同じ運転状態であっても、車両の走行速度や道路
状況の変化に応じて、報知すべき情報のレベルを変化させるようにしても良い。
【００５７】
　さらに、車両の運転状態を、上述したような全自動運転、半自動運転、さらにはマニュ
アル運転のいずれかに切り換えうる場合には、車両の状態を複数の危険度に応じたレベル
に分ける条件を、それぞれ異ならせるようにしても良い。
【００５８】
　（第２実施形態）
　次に、本発明の第２実施形態について説明する。本実施形態では、車両用ナビゲーショ
ン装置１０が走行支援装置の機能を具備した例について説明する。この車両用ナビゲーシ
ョン装置１０は、走行支援情報の報知機能に加え、ナビゲーション機能や通信機能を有す
る。以下、車両用ナビゲーション装置１０について詳しく説明する。
【００５９】
　図５に示すように、車両用ナビゲーション装置は、車両の現在位置を検出する位置検出
器１１と、ユーザからの各種指示を入力するための操作情報入力部１２０と、地図データ
や各種の情報を記録した外部記録媒体から地図データ等を入力する地図データ入力器１４
と、地図表示画面やＴＶ画面等の各種表示を行うための表示装置１５と、走行支援情報の
音声による報知（警告）や各種のガイド音声等を出力するための音声入出力装置１６と、
各種のデータを記憶するためのハードディスク記憶装置１７と、車両の周囲の状況及び車
両の走行状態を検出する各種のセンサ１８と、外部と情報の授受を行うための車両Ｉ／Ｆ
部１９、ブルートゥース（登録商標）等近距離無線を行うための無線通信機２０と、上述
各機器からの入力に応じて各種処理を実行するとともに、各機器を制御する制御回路１３
とを備えている。
【００６０】
　位置検出器１１は、ＧＰＳ用の人工衛星からの送信電波をＧＰＳアンテナを介して受信
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し、車両の位置，方位，速度等を検出するＧＰＳ受信機１１ａと、車両に加えられる回転
運動の大きさを検出するジャイロスコープ１１ｂと、車両の前後方向の加速度等から走行
した距離を検出するための距離センサ１１ｃと、地磁気から進行方位を検出するための地
磁気センサ１１ｄとを備えている。そして、これら各センサ等１１ａ～１１ｄは、各々が
性質の異なる誤差を有しているため、車両の現在位置を検出する上で、互いに補完しなが
ら使用するように構成されている。なお、精度によっては、上述したうちの一部のセンサ
で構成してもよく、またステアリングの回転センサや各転動輪の車輪センサ等を用いても
よい。
【００６１】
　操作情報入力部１２０は、運転者等による操作を入力するもので、操作入力に応じて、
車両の目的地を設定したり、マニュアル運転、半自動運転、全自動運転等の運転状態を設
定するための操作信号を制御回路１３に出力する。
【００６２】
　地図データ入力器１４は、ネットワークデータとしての道路データ、位置特定の精度向
上のためのいわゆるマップマッチング用データ等の地図データ、施設を示すマークデータ
、案内用の画像や音声データ等を含む各種のデータを制御回路１３に入力するための装置
である。これらのデータの記録媒体としては、ＣＤ－ＲＯＭ、ＤＶＤ－ＲＯＭ、ハードデ
ィスク、メモリ、メモリカード等を用いることができる。
【００６３】
　表示装置１５は、カラー表示装置であり、液晶ディスプレイ，プラズマディスプレイ，
ＣＲＴなどがあるが、そのいずれを用いてもよい。表示装置１５の表示画面には、位置検
出器１１にて検出した車両の現在位置と地図データ入力器１４より入力された地図データ
とに基づいて、現在地周辺の道路地図に、車両の現在地を示すマーク、目的地までの誘導
経路、名称、目印、各種施設のマーク等の付加データが重ねて表示される。また、施設の
ガイド等も表示できる。そして、音声入出力装置１６は、地図データ入力器１４より入力
した施設のガイドや各種案内の音声や、車両Ｉ／Ｆ部１９を介して取得した情報の読み上
げ音声を出力することができる。
【００６４】
　ハードディスク記憶装置１７は、車両の走行位置に応じて、推奨されるべき運転状態な
どを記憶している。例えば、車両の位置から、車両が高速道路を走行しているとみなされ
る場合には、推奨運転状態として先行車両に対する追従機能を有するクルーズ制御を利用
した運転状態を記憶したり、車両の位置からカーブやアップダウンの多い山道を走行して
いるとみなされる場合には、推薦運転状態として、車両のトランスミッションのシフト位
置制御を道路形状に応じて自動的に行う運転状態を記憶したりする。その他の例としては
、推奨運転状態として、車両の位置が駐車場内にあるとみなされる場合には、駐車スペー
スに自動的に車両を移動させる自動駐車機能を利用した運転状態を記憶する。このように
、ハードディスク装置１７には、車両の走行位置に関連づけて、一部若しくは全部の運転
操作を自動で行う自動運転を推奨運転状態とすることが記憶されている。
【００６５】
　なお、このような車両の位置に関連する推奨運転状態は、予め設定されていても良いし
、車両の運転者が、操作情報入力部１２を用いて、自らの嗜好に合うように設定するよう
にしても良い。
【００６６】
　車両Ｉ／Ｆ部１９は、各種の外部情報を入出力するためのものであり、例えば図示しな
いラジオアンテナを介して受信したＦＭ放送信号や、道路近傍に配置されたＶＩＣＳ（道
路交通情報システム）サービス用の固定局から受信した電波ビーコン信号及び光ビーコン
信号などを入力する。
【００６７】
　また、無線通信機２０は、狭域通信を行うためのものであり、例えばＤＳＲＣ、BlueTo
oth（登録商標）、無線ＬＡＮ、ＵＷＢ、などが使用されている。
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【００６８】
　制御回路１３は、ＣＰＵ，ＲＯＭ，ＲＡＭ，Ｉ／Ｏ及びこれらの構成を接続するバスラ
インなどからなる周知のマイクロコンピュータを中心に構成されており、ＲＯＭ等に記憶
されたプログラムに基づいて、各種制御を実行する。例えば、位置検出器１１からの各検
出信号に基づき座標及び進行方向の組として車両の現在位置を算出し、地図データ入力器
１４を介して読み込んだ現在位置付近の地図や、操作情報入力部１２０の操作によって指
示された範囲の地図等を表示装置１５に表示する地図表示処理を行う。また、地図データ
入力器１４に格納された地点データに基づき、操作情報入力部１２０の操作に従って目的
地となる施設を選択し、現在位置から目的地までの最適な経路を自動的に求める経路計算
を行って経路案内を行う経路案内処理を行う。このように自動的に最適な経路を設定する
手法は、ダイクストラ法等の手法が知られている。また、制御回路１３は、無線通信機２
０を介して他の車両に搭載されたナビゲーション装置（の他の通信装置２１）との間で情
報交換をすることができる。
【００６９】
　次に、本実施形態における走行支援情報の報知処理について、図６のフローチャートを
用いて説明する。
【００７０】
　まず、ステップＳ２１０では、位置検出器１１からの検出信号に基づいて、車両の現在
位置、進行方向などを検出する。次にステップＳ２２０において、検出された現在位置及
び進行方向と、地図データ入力器１４から入力される地図データとに基づいて、車両が走
行している位置（道路）を特定する。
【００７１】
　次に、ステップＳ２３０では、ハードディスク記憶装置１７に記憶された、車両の走行
位置と推奨運転状態との関係に基づいて、現在の車両の走行位置に対応する推奨運転状態
が記憶されているか否かを判定し、記憶されている場合には、その推奨運転状態を抽出す
る。そして、ステップＳ２４０において、車両の現在の運転状態、及び車両の運転状態に
影響のある車載機器の設定状態を検出する。ここで、車両の運転状態に影響のある車載機
器としては、例えば、運転状態に応じた走行支援情報を報知する表示装置１５や音声入出
力装置１６などが該当する。その他、走行支援情報を生成するための基礎となる情報を取
得するための車両Ｉ／Ｆ部１９や無線通信機２０なども対象となりえる。
【００７２】
　続くステップＳ２５０では、現在の運転状態が推奨運転状態に一致しているか否かを判
定する。この判定処理において「Ｙｅｓ」との判定がなされた場合には、ステップＳ２６
０の処理に進み、「Ｎｏ」との判定がなされた場合には、ステップＳ２７０の処理に進む
。
ステップＳ２７０では、現在の車両の運転状態が推奨運転状態とは不一致である旨の報知
を行う。これにより、車両が、一部若しくは全ての運転操作を自動で行う機能を備えてい
る場合に、運転者に対して、その利用を促すことができるので、その機能の有効活用を図
ることができる。
【００７３】
　ステップＳ２６０では、車両の運転状態に影響のある車載機器の設定状態が、各運転状
態において推奨される設定状態となっているか否かを判定する。具体的には、表示装置１
４や音声入出力装置１６などが、設定された運転状態における走行支援情報を報知できる
状態になっているかを判定する。また、車両Ｉ／Ｆ部１９や無線通信機２０に関しては走
行支援情報を生成するために必要な情報が取得できる状態になっているかを判定する。こ
れらの車載機器の設定状態が、推奨状態と異なると判定した場合には、ステップＳ２７０
に進んで、該当する車載機器について、設定状態が推奨状態と不一致である旨の報知を行
う。
【００７４】
　そして、ステップＳ２８０では、図２若しくは図３のフローチャートに示したような、
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【００７５】
　以上、本発明の好ましい実施形態について説明したが、本発明は、上述した本実施形態
に限定されるわけではなく、本発明の趣旨を逸脱しない範囲で種々変形してもよい。
【００７６】
　例えば、各運転状態に対して、報知条件を、ドライバーが設定できるようにしてもよい
。例えば、上述の例で言えば、各運転状態ごとに、複数に分けたレベルのうち、どのレベ
ルの情報については報知するようにし、その他のレベルの情報については報知しないよう
に設定できるようにする。これにより、ドライバーの嗜好に合った警告をすることができ
る。
【００７７】
　また、上述した第２実施形態において、推奨運転状態が抽出された場合には、車両の運
転状態をその推奨運転状態に変更するようにしても良い。推奨運転状態が抽出できたら、
その推奨運転状態を実際の車両の運転状態に反映させるのである。このようにすれば、よ
り有効に自動運転機能の活用を図ることができる。なお、この場合には、車両の運転状態
の変更の可否について運転者に確認を求め、運転者から可である旨の応答があった場合に
、運転状態の変更を行うことが好ましい。
【００７８】
　また、上述した第2実施形態において、ハードディスク記憶装置１７などに車両の走行
位置に関連付けて車両の実際の運転状態を記憶するようにし、その記憶された運転状態に
基づいて、運転者の嗜好に合った推奨運転状態を決定するようにしても良い。このように
各運転者がどのような運転状態を選択したかを、車両の走行位置に関連付けて記憶すると
、各運転者ごとの運転状態の嗜好を推測することができる。従って、その記憶結果に基づ
いて推奨運転状態を決定することにより、運転者の嗜好に合った推奨運転状態を決定でき
る。
【図面の簡単な説明】
【００７９】
【図１】本発明の第１実施形態に係る、走行支援装置１００の全体構成を示すブロック図
である。
【図２】制御部１が行う、各運転状態に応じて、車両周辺の状況等の情報を報知する処理
を示すフローチャートである。
【図３】車両の運転状態を、全自動運転、半自動運転、マニュアル運転のいずれかに切り
換えうる場合に、それぞれの運転状態に応じた走行支援情報を報知するための処理を示す
フローチャートである。
【図４】車両の現在の状態を、当該車両に対する危険度に応じて複数のレベルに分け、か
つ各運転状態においていずれのレベルの情報を報知するかの一例を示す説明図である。
【図５】本発明の第２実施形態に係わる、走行支援機能を具備した車両用ナビゲーション
装置の構成を示すブロック図である。
【図６】車両用ナビゲーション装置によって実行される、走行支援情報の報知処理を示す
フローチャートである。
【符号の説明】
【００８０】
　１００　走行支援装置
　１　制御部
　２　ＳＷ部
　３　センサ部
　４　表示部
　５　車両制御部
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