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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両の機能に亘る制御を促進するための車両通信システムであって、当該車両通信シス
テムは、
　前記車両内に位置付けられる基地局；
　前記車両内に位置付けられる１以上の送信器と複数の受信器；及び
　移動体通信ユニットを備え、
　前記基地局は、
　前記移動体通信ユニットと前記複数の受信器の間の通信の飛行時間に基づいて前記車両
の周囲の３次元空間における前記移動体通信ユニットの位置を追跡し；
　被監視車両機能のパフォーマンスに関するサブシステムステータス信号を受け取り；
　前記サブシステムステータス信号に基づいて、前記被監視車両機能に関する被監視機能
ステータスを決定し；
　前記被監視機能ステータスを示すステータス更新信号を出力し；及び
　前記移動体通信ユニットからリクエストを受け取るように構成され、前記リクエストは
、前記被監視車両機能を含む要求の車両機能のパフォーマンスを求め、前記要求の車両機
能のパフォーマンスが、前記車両の承認ゾーンに関する前記３次元空間における前記移動
体通信ユニットの位置に基づくものであり、
　前記車両通信システムは、前記３次元空間における前記移動体通信ユニットの前記位置
に依存して前記ステータス更新信号に基づいてユーザーに対してステータス指標を提供す
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るように構成され、前記ステータス更新信号は、前記要求の車両機能のステータスの指標
である、車両通信システム。
【請求項２】
　前記基地局は、前記ステータス更新信号に基づいてユーザーにステータス指標を提供す
るように構成される、請求項１に記載の車両通信システム。
【請求項３】
　前記基地局は、前記移動体通信ユニットによる受信のために前記ステータス更新信号を
送信するように構成され、
　前記移動体通信ユニットは、
　前記ステータス更新信号を受け取り；及び
　前記ステータス更新信号に基づいてユーザーにステータス指標を提供するように構成さ
れる、請求項１又は２に記載の車両通信システム。
【請求項４】
　前記サブシステムステータス信号は、前記車両に対する前記移動体通信ユニットの位置
に基づくものである、請求項１乃至３のいずれか一項に記載の車両通信システム。
【請求項５】
　前記要求の車両機能のパフォーマンスは、前記車両の絶対位置に基づくものである、請
求項１乃至４のいずれか一項に記載の車両通信システム。
【請求項６】
　前記車両の絶対位置は、グローバル・ポジショニング・システムに基づくものである、
請求項５に記載の車両通信システム。
【請求項７】
　前記要求の車両機能は、車窓のロックを含む、請求項１に記載の車両通信システム。
【請求項８】
　前記要求の車両機能は、車窓を閉じることを含む、請求項１に記載の車両通信システム
。
【請求項９】
　前記要求の車両機能は、車両エンジンの始動を含む、請求項１に記載の車両通信システ
ム。
【請求項１０】
　前記要求の車両機能は、車両照明システムの制御を含む、請求項１に記載の車両通信シ
ステム。
【請求項１１】
　前記基地局は、前記車両に光及び／又は音を放たせることにより前記ステータス指標を
提供するように構成される、請求項２に記載の車両通信システム。
【請求項１２】
　前記移動体通信ユニットは、光を放つことにより前記ステータス指標を提供するように
構成される、請求項３に記載の車両通信システム。
【請求項１３】
　前記移動体通信ユニットは、音を放つことにより前記ステータス指標を提供するように
構成される、請求項３に記載の車両通信システム。
【請求項１４】
　前記移動体通信ユニットは、振動により前記ステータス指標を提供するように構成され
る、請求項３に記載の車両通信システム。
【請求項１５】
　車両及びユーザー間の通信を促進するための方法であって、
　移動体通信ユニットと車両内に位置付けられる複数の受信器の間の通信の飛行時間に基
づいて前記車両の周囲の３次元空間における前記移動体通信ユニットの位置を追跡するこ
と；
　被監視車両機能のパフォーマンスに関するサブシステムステータス信号を受け取ること
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；
　前記サブシステムステータス信号に基づいて、前記被監視車両機能に関する被監視機能
ステータスを決定すること；
　前記被監視機能ステータスの指標であるステータス更新信号を出力すること；
　前記移動体通信ユニットからリクエストを受け取ることにして、前記リクエストは、前
記被監視車両機能を含む要求の車両機能のパフォーマンスを求め、前記要求の車両機能の
パフォーマンスが、前記車両の承認ゾーンに関する前記３次元空間における前記移動体通
信ユニットの位置に基づくものであること；及び
　前記３次元空間における前記移動体通信ユニットの位置に依存して前記ステータス更新
信号に基づいてユーザーにステータス指標を提供することにして、前記ステータス更新信
号は、前記要求の車両機能のステータスの指標であることを含む、方法。
【請求項１６】
　ユーザーにステータス指標を提供することが、前記車両に光及び／又は音を放たせるこ
とを含む、請求項１５に記載の車両及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【請求項１７】
　前記移動体通信ユニットによる受信のために前記ステータス更新信号を送信することを
含む、請求項１５又は１６に記載の車両及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【請求項１８】
　前記サブシステムステータス信号は、前記車両に対する前記移動体通信ユニットの位置
に基づくものである、請求項１５乃至１７のいずれか一項に記載の車両及びユーザー間の
通信を促進するための方法。
【請求項１９】
　前記要求の車両機能のパフォーマンスは、前記車両の絶対位置に基づくものである、請
求項１５に記載の車両及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【請求項２０】
　前記車両の絶対位置は、グローバル・ポジショニング・システムに基づくものである、
請求項１９に記載の車両及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【請求項２１】
　前記要求の車両機能は、車窓のロックを含む、請求項１５に記載の車両及びユーザー間
の通信を促進するための方法。
【請求項２２】
　前記要求の車両機能は、車窓を閉じることを含む、請求項１５に記載の車両及びユーザ
ー間の通信を促進するための方法。
【請求項２３】
　前記要求の車両機能は、車両エンジンを始動することを含む、請求項１５に記載の車両
及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【請求項２４】
　前記要求の車両機能は、車両照明システムの制御を含む、請求項１５に記載の車両及び
ユーザー間の通信を促進するための方法。
【請求項２５】
　前記ステータス指標を提供することが、前記移動体通信ユニットに光を放たせることを
含む、請求項１７に記載の車両及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【請求項２６】
　前記ステータス指標を提供することが、前記移動体通信ユニットに音を放たせることを
含む、請求項１７に記載の車両及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【請求項２７】
　前記ステータス指標を提供することが、前記移動体通信ユニットを振動させることを含
む、請求項１７に記載の車両及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【請求項２８】
　請求項１乃至１４のいずれか一項に記載の車両通信システムを有し、又は請求項１５乃
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至２７のいずれか一項に記載の方法を実行するように適合された車両。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両機能の制御を促進するための車両通信システムに関する。本発明は、非
排他的にではあるが、特に、移動通信ユニットを介してユーザーに車両ステータス情報を
提供し、車両機能の制御を促進するシステム及び方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　今日の世界では、ホスト車両のパッシブエントリ及びパッシブスタート（すなわちＰＥ
ＰＳ）等、遠隔制御される車両機能を促進するためのシステムが多くの車両に装備されて
いる。ＰＥＰＳシステムが車両に装備されているとき、ユーザーは、車両内に位置する基
地局と通信できる移動通信ユニットを所持し得る。通信を開始するため、基地局は、相対
的に強力な低周波（ＬＦ）電磁場を放出し、基地局に十分近い移動通信ユニットをスリー
プ解除させ得る。移動通信ユニットがスリープ解除されると、同ユニットは、無線周波数
（ＲＦ）送信を使用して信号を発信し得、同信号は、基地局により検証され得る。基地局
が移動通信ユニットの識別子を認識及び承諾する（すなわち、基地局が移動通信ユニット
を認証する）場合、基地局は、ドアロック機構を作動させる、ドアをロック解除状態にす
る等、予め定められた車両機能の実施を促進し得る。そのようなパッシブシステムにおい
ては、機能は、移動体通信ユニットの、単なる位置、若しくは位置の変化に基づいて実行
され得、特定のコマンドがユーザーにより開始されなくても機能が実行され得る。
【０００３】
　例えば、幾つかのパッシブシステムにおいては、車両に向かう移動体通信ユニットの接
近が検出され、実行されるべき１以上の車両機能（例えば、ドアのロック）の要望が先取
りされ、オペレーターの経験を高める態様で自動的に提供される。他のパッシブシステム
においては、車両から離れる移動体通信ユニットの出発が検知され、１以上の他の機能（
例えば、車両ドアのロック）が実行される。
【０００４】
　上述のパッシブ通信に加えて、車両通信システムは、システム・コンポーネント間のア
クティブ通信を促進するようにも構成され得る。アクティブ通信は、事前規定の機能のパ
フォーマンスを求めるユーザーにより開始される送信を含み得る。例えば、ユーザーは、
移動体通信ユニットのボタンを押す若しくはスイッチを作動することにより、車両とのア
クティブ通信を能動的に開始し、車両ドアをロック又はロック解除する若しくは車両エン
ジンを能動的に始動するコマンドを送信し得る。
【０００５】
　幾つかの車両通信システムにおいては、移動体通信ユニット及び車両間の通信の有効動
作範囲が、バッテリ充電の状態及び局所環境状態といった多数の可変要因に依存して変動
に晒され得る。幾つかの従来システムは、１００メートルを超える拡張された動作範囲を
有し得る。そのような拡張された動作範囲は、ユーザーが車両の近くに隣接して居る必要
なしに多様な状態下で高い信頼性で車両機能を制御することを可能にすることに有用であ
り得る。例えば、現在利用可能なシステムは、ユーザーにオフィスビルディングにおける
数階上の離れた場所から遠隔的にその車両エンジンを始動する若しくは車両のドアをロッ
ク又はロック解除することを可能にし得る。
【０００６】
　そのようなシステムにおいては、車両とリモート通信ユニット間の有効通信範囲以外で
の車両機能に亘る制御の実行に何らの限定もないであろう。そのような拡張された動作範
囲は、車両の直線視線を超える及び／又は聞き取り可能な範囲外の車両機能に亘る制御を
促進しそうである。幾つかの場合、ユーザーは、車両から長距離離れ、また車両への直線
視野外でドアロックを作動させるといった車両機能に亘る制御を練習することを望み得る
。意図せずに発進された信号に関連する害（意図しないドアのロック）が相対的に低いた



(5) JP 6285542 B2 2018.2.28

10

20

30

40

50

め、幾つかの制御形態（例えば、ドアのロック）の有効化に関連する負の結果のリスクは
殆ど無いであろう。しかしながら、車両サンルーフを遠隔的に開けることといった他の機
能は、車両がユーザーの視野の外にある時に意図せずに要求されるならば、より重大な負
の結果を伴い得る。
【０００７】
　従来システムでは、ユーザーは、車両の様々な属性のステータスを決定するために個人
観察に依拠することが要求され得る。例えば、窓が開いており、車両の視認範囲内にユー
ザーが居るならば、ユーザーは、それが開いていることを視覚的に観察し、窓をロックす
る試みが車両を安全にすることにおいて有効ではないことを理解するであろう。同様に、
もし窓が開いており、ユーザーが車両の聞き取り範囲内に居るならば、またもし周囲のノ
イズレベルが過度に高くなければ、またもし車両がそのように装備されるならば、車両は
、車両を安全にできないことを合図する聞き取り可能な音を放ち、この音をユーザーが聞
き取り、窓が開いており、それを安全にする試みが有効ではないことをユーザーに理解さ
せる。
【０００８】
　不幸にも、もしユーザーが車両の視野内に居らず、また、例えば、高度な周囲ノイズの
エリアに置かれるならば、ユーザーは、何らの指標も受け取らず、若しくは、意図的に要
求したアクションが実行されず、若しくは不注意に要求したアクションが実行されること
を他の方法で理解する根拠がない。例えば、車両が発するそのエラー音を聞くためにユー
ザーが車両の十分に近くに居ないかもしれず、若しくはユーザーが、窓の開きを見る又は
エンジン始動を聞くことができないかもしれない。従って、ユーザーは、車両に接近し、
それを検査することの他、車両のステータス又はその機能を検証する術を有しないままで
あろう。これは、車両のステータスに関する不確かさの原因になり得る。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００９】
　本発明は、車両通信システムに関連する上記課題の少なくとも幾つかを解消又は改善す
ることを試みる。
【課題を解決するための手段】
【００１０】
　一側面において、本発明は、車両の機能に亘る制御を促進するための車両通信システム
を提供し、当該車両通信システムは、
　前記車両に位置付けられる基地局；及び
　移動体通信ユニットを備え、
　前記基地局は、前記移動体通信ユニットに信号を送信するための第１送信器と、前記移
動体通信ユニットから信号を受信するための第１受信器を備え、
　前記基地局は、
　前記移動体通信ユニットと少なくとも前記第１送信器及び前記第１受信器の間の通信の
飛行時間に基づいて前記車両に対する前記移動体通信ユニットの位置を追跡し；
　被監視車両機能のパフォーマンスに関するサブシステムステータス信号を受け取り；
　前記サブシステムステータス信号に基づいて、前記被監視車両機能に関する被監視機能
ステータスを決定し；及び
　前記被監視機能ステータスを示すステータス更新信号を出力するように構成され、
　前記車両通信システムは、前記移動体通信ユニットの前記位置に依存して前記ステータ
ス更新信号に基づいてユーザーに対してステータス指標を提供するように構成される。
【００１１】
　飛行時間通信に基づいて移動体通信ユニットの位置を追跡するおかげで、受信信号強度
（ＲＳＳＩ）測定に依拠するシステムの場合よりも、移動体通信ユニットの位置のより正
確な決定が為される。従って、システムは、改善された態様でステータス指標を提供する
ことができる。例えば、改善された位置決定は、移動体通信ユニットが特定の距離閾値で
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車両から離れるように移動していると決定される時といった、ユーザーが車両の周辺から
離れるつもりであることのより確かな確かさがある時のみにステータス指標が出力される
ことを可能にする。同時に、例えば、移動体通信ユニット（及び従ってユーザー）が、車
両から離れるように動いているとしても車両の周辺を移動していると決定されるならば、
不必要なステータス指標の提示が最小化され得る。前記基地局は、前記ステータス更新信
号に基づいてユーザーにステータス指標を提供するように構成され得る。
【００１２】
　前記基地局は、前記移動体通信ユニットによる受信のために前記ステータス更新信号を
送信するように構成され得、
　前記移動体通信ユニットは、
　前記ステータス更新信号を受け取り；及び
　前記ステータス更新信号に基づいてユーザーにステータス指標を提供するように構成さ
れる。
【００１３】
　移動体通信ユニットの正確な位置決定のおかげで、つまり、移動体通信ユニットが、ス
テータス指標が提供されることが要求される車両からある距離に居るが、この距離で基地
局と移動体通信ユニット間の双方向通信が依然として可能である（移動体通信が範囲外で
はない）と決定される時、移動体通信ユニットに送信されるステータス更新信号を介して
ステータス指標がユーザーに提供されることが可能である。
【００１４】
　前記基地局は、前記移動体通信ユニットからリクエストを受け取るように構成され得、
前記リクエストは、前記被監視車両機能を含む要求の車両機能のパフォーマンスを求める
；及び
　前記ステータス更新信号は、前記要求の車両機能のステータスの指標である。
【００１５】
　前記サブシステムステータス信号は、前記車両に対する前記移動体通信ユニットの位置
に基づくものであり得る。
【００１６】
　前記要求の車両機能のパフォーマンスは、前記車両に対する前記移動体通信ユニットの
位置に基づくものであり得る。前記要求の車両機能のパフォーマンスは、前記車両の承認
ゾーンに関する前記移動体通信ユニットの位置に基づくものであり得る。例えば、移動体
通信ユニットが車両の承認ゾーンの外に移動する（つまり、車両から距離閾値を超えると
決定される）時、それは、車両ドアがロックされるためのリクエストを発行し得る。誤っ
たロックが生じる（例えば、もし車両ドアの一つが開いたままであり、従って、ロックで
きない）場合、移動体通信ユニットの位置を決定する精度は、それが基地局の通信範囲内
に依然として在る間、ステータス更新信号が移動体通信ユニットに送信されることを許容
でき、ユーザーが車両の視野外に移動しているとしても、若しくはこれらがそれから単に
外方を向いているとしても、移動体通信ユニットを介して誤ったロックがユーザーに警告
される。
【００１７】
　前記要求の車両機能のパフォーマンスは、前記車両の絶対位置に基づくものであり得る
。前記車両の絶対位置は、グローバル・ポジショニング・システムに基づくものであり得
る。
【００１８】
　前記要求の車両機能は、車窓のロックを含み得る。前記要求の車両機能は、車窓を閉じ
ることを含み得る。前記要求の車両機能は、車両エンジンの始動を含み得る。前記要求の
車両機能は、車両照明システムの制御を含み得る。
【００１９】
　前記基地局は、前記車両に光及び／又は音を放たせることにより前記ステータス指標を
提供するように構成され得る。



(7) JP 6285542 B2 2018.2.28

10

20

30

40

50

【００２０】
　前記移動体通信ユニットは、光を放つことにより前記ステータス指標を提供するように
構成され得る。前記移動体通信ユニットは、音を放つことにより前記ステータス指標を提
供するように構成され得る。前記移動体通信ユニットは、振動により前記ステータス指標
を提供するように構成され得る。
【００２１】
　前記基地局は、前記移動体通信ユニットと前記車両に位置付けられた３以上のトランシ
ーバ間の超広帯域通信の飛行時間に基づいて前記移動体通信ユニットの位置を追跡するよ
うに構成され得る。
【００２２】
　別側面においては、本発明は、車両及びユーザー間の通信を促進するための方法を提供
し、
　前記車両に位置付けられる基地局と、移動体通信ユニットを提供することにして、前記
基地局は、前記移動体通信ユニットに信号を送信するための第１送信器と、前記移動体通
信ユニットから信号を受信するための第１受信器を備える；
　前記移動体通信ユニットと少なくとも前記第１送信器及び前記第１受信器の間の通信の
飛行時間に基づいて前記車両に対する前記移動体通信ユニットの位置を追跡すること；
　被監視車両機能のパフォーマンスに関するサブシステムステータス信号を受け取ること
；
　前記サブシステムステータス信号に基づいて、前記被監視車両機能に関する被監視機能
ステータスを決定すること；
　前記被監視機能ステータスの指標であるステータス更新信号を出力すること；及び
　前記移動体通信ユニットの位置に依存して前記ステータス更新信号に基づいてユーザー
にステータス指標を提供することを含む。
【００２３】
　ユーザーにステータス指標を提供することが、前記車両に光及び／又は音を放たせるこ
とを含み得る。
【００２４】
　方法は、前記移動体通信ユニットによる受信のために前記ステータス更新信号を送信す
ることを含み得る。
【００２５】
　方法は、更に、前記移動体通信ユニットからリクエストを受け取ることを更に含み得、
　前記リクエストは、前記被監視車両機能を含む要求の車両機能のパフォーマンスを求め
る；
　前記ステータス更新信号は、前記要求の車両機能のステータスの指標である。
【００２６】
　前記サブシステムステータス信号は、前記車両に対する前記移動体通信ユニットの位置
に基づくものであり得る。
【００２７】
　前記要求の車両機能のパフォーマンスは、前記車両に対する前記移動体通信ユニットの
位置に基づくものであり得る。
【００２８】
　前記要求の車両機能のパフォーマンスは、前記車両の絶対位置に基づくものであり得る
。前記車両の絶対位置は、グローバル・ポジショニング・システムに基づくものであり得
る。
【００２９】
　前記要求の車両機能は、車窓のロックを含み得る。
【００３０】
　前記要求の車両機能は、車窓を閉じることを含み得る。
【００３１】
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　前記要求の車両機能は、車両エンジンを始動することを含み得る。
【００３２】
　前記要求の車両機能は、車両照明システムの制御を含み得る。
【００３３】
　前記ステータス指標を提供することが、前記移動体通信ユニットに光を放たせることを
含み得る。前記ステータス指標を提供することが、前記移動体通信ユニットに音を放たせ
ることを含み得る。前記ステータス指標を提供することが、前記移動体通信ユニットを振
動させることを含み得る。
【００３４】
　一側面においては、本発明は、車両に位置付けられる基地局及び移動体通信ユニットを
備える車両通信システムを提供する。基地局は、移動体通信ユニットに信号を送信するた
めの第１送信器と、移動体通信ユニットから信号を受信するための第１受信器を備える。
基地局は、被監視車両機能のパフォーマンスに関するサブシステムステータス信号を受け
取り、サブシステムステータス信号に基づいて、被監視車両機能に関する被監視機能ステ
ータスを決定するように構成される。基地局は、また、移動体通信ユニットによる受信の
ためのステータス更新信号を送信するようにも構成され、ステータス更新信号は、被監視
機能ステータスの指標である。移動体通信ユニットは、ステータス更新信号を受け取り、
ステータス更新信号に基づいてユーザーにステータス指標を提供するように構成される。
【００３５】
　オプションとして、基地局は、移動体通信ユニットからリクエストを受け取るように構
成され得、リクエストは、被監視車両機能を含む要求の車両機能のパフォーマンスを求め
、ステータス更新信号は、要求の車両機能のステータスの指標である。要求の車両機能の
パフォーマンスは、車両に対する移動体通信ユニットの位置に基づき得る。また、要求の
車両機能のパフォーマンスは、車両の絶対位置に基づき得、これは、グローバル・ポジシ
ョニング・システムに基づき得る。サブシステムステータス信号は、車両に対する移動体
通信ユニットの位置にも依存し得る。
【００３６】
　要求の車両機能が、車窓のロック、車窓を閉じること、車両エンジンの始動、又は車両
照明システムの制御を含み得る。移動体通信ユニットは、光の放射、音の放射、又は振動
によりステータス指標を提供するように構成され得る。
【００３７】
　別側面においては、車両とユーザー間の通信を促進するための方法が、車両に位置付け
られる基地局と、移動体通信ユニットを提供することを含み、基地局は、移動体通信ユニ
ットに信号を送信するための第１送信器と、移動体通信ユニットから信号を受信するため
の第１受信器を備える。方法は、被監視車両機能のパフォーマンスに関するサブシステム
ステータス信号を受け取ること、及びサブシステムステータス信号に基づいて、被監視車
両機能に関する被監視機能ステータスを決定することを含む。方法は、移動体通信ユニッ
トによる受信のためのステータス更新信号を送信することも含み、ステータス更新信号が
、被監視機能ステータスの指標である。最後に、方法は、ステータス更新信号に基づいて
ユーザーにステータス指標を提供することを含む。
【００３８】
　一実施形態においては、方法は、移動体通信ユニットからリクエストを受け取ることを
含み、リクエストは、被監視車両機能を含む要求の車両機能のパフォーマンスを求め、ス
テータス更新信号が、要求の車両機能のステータスの指標である。車両とユーザー間の通
信を促進するための方法の一実施形態においては、サブシステムステータス信号は、車両
に対する移動体通信ユニットの位置に基づくものである。
【００３９】
　オプションとして、要求の車両機能のパフォーマンスが、車両に対する移動体通信ユニ
ットの位置に基づくものである。要求の車両機能のパフォーマンスが、車両の絶対位置に
も基づくものであり得る。車両の絶対位置が、グローバル・ポジショニング・システムに
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基づくものであり得る。
【００４０】
　一実施形態においては、要求の車両機能が、車窓をロックすること、車窓を閉じること
、車両エンジンを始動すること、若しくは車両照明システムを制御することを含み得る。
【００４１】
　別の実施形態においては、ステータス指標は、光を放つこと、音を放つこと、又は振動
を含み得る。従って、システム及び方法は、離れた場所のユーザーに指標を提供すること
を可能にし、ユーザーが車両の聞き取り可能又は視覚範囲外に居るとしても、要求された
機能が首尾良く実行されたか否かをユーザーに報知する。
【００４２】
　本発明の別側面によれば、先行の観点のいずれかに記述の車両通信システムを有する、
若しくは方法を実行するように適合された車両が提供される。
【００４３】
　この出願の範囲内において、先行段落、特許請求の範囲及び／又は以下の記述及び図面
に提示の各種の側面、実施形態、実施例、及び代替が独立して又はそれらの任意の組合せ
で把握されることが明確に意図される。例えば、１つの実施形態に関連して記述する特徴
は、そのような特徴が相容れないものでない限り、全実施形態に適用可能である。
【図面の簡単な説明】
【００４４】
　本発明の１つ又は複数の実施形態について、添付図を参照して例としてのみ記述する。
【００４５】
【図１】図１は、本発明のある実施形態による車両通信システムの概略図を示している。
【図２】図２は、本発明の一実施形態による車両通信システムの基地局及びトランシーバ
の自動車内の設置を示している。
【図３】図３は、本発明の一実施形態による車両通信システムの動作モードを示している
。
【図４】図４は、本発明の一実施形態による車両通信システムの別の動作モードを説明し
ている。
【図５】図５は、本発明の一実施形態による車両通信システムの別の動作モードを説明し
ている。
【図６】図６は、本発明の一実施形態による車両通信システムの別の動作モードを説明し
ている。
【発明を実施するための形態】
【００４６】
　図１は、本発明のある実施形態による車両通信システム１００を示している。車両通信
システム１００は、車両通信システム１００のコンポーネント間の情報伝達を促進するよ
うに構成され、更に車両１０２の１つ又は複数の機能の制御を促進し得る。制御され得る
例示機能には、限定されるものではないが、拡張型パッシブエントリ及びパッシブスター
ト（ｅＰＥＰＳ）キーレスアクセス、遠隔エンジンスタート、車窓の遠隔開放及び閉鎖、
外部ミラー若しくはアンテナの展開及び引込、及び／又は車両１０２の照明及びシグナリ
ングシステムの活性化及び非活性化が含まれる。
【００４７】
　右前ドア１４２、右後ドア１４４、左前ドア１４６及び左後ドア１４８を有する車両１
０２を参照して車両通信システム１００が記述される。車両１０２は、車両通信システム
１００によりロック／ロック解除されるトランクカバー１５０（ラゲージ・ドア（deck l
id）としても知られる）も有するが、それについては簡潔さのために本明細書では説明し
ない。ドア１４２～１４８は、それぞれロック機構及び外部ハンドルを有し、前部ドア１
４２、１４６は、それぞれ折畳式ドアミラーを有する。ロック機構は、それぞれドアロッ
クスイッチを備え、それぞれのロック機構の状態を示すためにロック信号を提供する。
【００４８】
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　車両通信システム１００は、車両１０２に遠隔機能作動（ＲＦＡ）を提供するために車
両１０２内に設置される基地局１０４を備える。基地局１０４は、電子制御ユニット１０
６及び第１再充電可能バッテリ１０８を備える。電子制御ユニット１０６は、１つ又は複
数のプロセッサ（群）１０９と通信するメモリ記憶装置１０７を備える。プロセッサ（群
）１０９は、メモリ記憶装置１０７に記憶された指令に指令（例えば、ソフトウェア）に
即した計算動作を実施するように構成することができる。第１再充電可能バッテリ１０８
は、基地局１０４専用の電源を提供し、車両電源システム（不図示）とは独立したその動
作を可能にする。
【００４９】
　基地局１０４は、第１、第２及び第３超広帯域トランシーバ１１０、１１２、１１４を
更に備える。第１トランシーバ１１０は、電子制御ユニット１０６に近接して設けられる
。第２及び第３トランシーバ１１２、１１４は、電子制御ユニット１０６から離間して車
両１０２内に配置され、専用のローカル相互接続ネットワーク（ＬＩＮ）１１６を介して
接続される。トランシーバ１１０、１１２、１１４は、それぞれ統合アンテナを有する。
以下でより十分に議論するように、車両通信システム１００は、電子制御ユニット１０６
から離間して車両１０２内に配置され、専用のローカル相互接続ネットワーク（ＬＩＮ）
１１６を介して接続される第４トランシーバ（不図示）を更に備え得る。
【００５０】
　基地局１０４は、ＣＡＮバス１２０を介して車両システム（参照数字１１８により概ね
示される）に接続される。基地局１０４は、これにより、車両システムからの信号（例え
ば、ドアロックスイッチからのロック信号）を受信することができ、１つ又は複数の車両
システム（例えば、ドアロック機構、窓といった車窓の閉鎖システム、サンルーフ、換気
システム、ラゲージ・ドア、エンジンスタート／イグニッション、車両照明、娯楽システ
ム、ホーン、ヒータ、エアコンディション及び同種のもの）の動作を制御することができ
る。ＣＡＮバス１２０は、電子制御ユニット１０６からの指令をエンジン制御ユニットと
いった車両１０２の他のシステム（例えば、アクチュエータ、コントローラー）に伝達し
て、１つ又は複数の車両システム（例えば、パッシブエンジン始動）の有効化及び／又は
無効化を促進するために利用することもできる。
【００５１】
　車両通信システム１００は、遠隔超広帯域トランシーバ１２４及び第２再充電可能バッ
テリ１２６を有する移動体通信ユニット１２２を更に備える。移動体通信ユニット１２２
は、携帯用であって、それがユーザーにより所持されることを促進する。本明細書に記述
するように、移動体通信ユニット１２２は、基地局１０４と通信し、車両１０２へのパッ
シブエントリといった車両機能の制御を促進し、幾つかの状況では、移動体通信ユニット
１２２を所持しているユーザーに情報を提供する。
【００５２】
　基地局１０４は、移動体通信ユニット１２２を受け取るためのドック１２８を更に備え
る。ドック１２８は、ポート１３０を有し、基地局１０４と移動体通信ユニット１２２の
間の通信を可能にする。充電パッド１３２もドック１２８に設けられ、移動体通信ユニッ
ト１２２がドッキングされ、よって充電パッド１３２と結合するときに第２再充電可能バ
ッテリ１２６の充電を促進する。二色発光ダイオード１３４がドック１２８に設けられ、
移動体通信ユニット１２２の状態を示す（例えば、第２再充電可能バッテリ１２６が充電
中であるか、十分に充電されているかを示す）。充電パッド１３２は、基地局１０４内に
設けられた電源ユニット（ＰＳＵ）に接続される。第１再充電可能バッテリ１０８を充電
するために基地局１０４用の外部充電ポート１３６が設けられる。
【００５３】
　車両通信システム１００の設置が図２に図示される。基地局１０４及び第１トランシー
バ１１０は、車両１０２の後部に位置し、第２及び第３トランシーバ１１２、１１４は、
車両１０２の右側及び左側のそれぞれで車両１０２の上部（一般的にルーフ内）に位置す
る。図２に破線で説明するように、トランシーバ１１０、１１２、１１４は移動体通信ユ
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ニット１２２と通信する。第１、第２及び第３トランシーバ１１０、１１２、１１４それ
ぞれからの遠隔トランシーバ１２４の距離は、送信時間及び／又は応答時間（例えば、信
号伝送のための飛行時間）を測定することにより決定することができ、これにより車両１
０２との関係における移動体通信ユニット１２２の位置を三角測量を通じて決定すること
が可能となる。超広帯域周波数（典型的には３ＧＨｚよりも高い）の使用によって、移動
体通信ユニット１２２の位置を相対的に高い精度で追跡することが可能となる。
【００５４】
　基地局１０４が、車両１０２内で離隔した位置に配される３つのトランシーバ１１０、
１１２、１１４を備える、車両通信システム１００のこのような実施形態によれば、移動
体通信ユニット１２２とトランシーバ１１０、１１２、１１４のそれぞれとの間で送られ
る通信の送信時間及び／又は応答時間を使用して、２つの軸線のそれぞれに沿って車両１
０２に対する移動体通信ユニット１２２の位置を決定することが可能となる。例えば、基
地局１０４及び第１トランシーバ１１０が車両１０２の後部に位置し、第２及び第３トラ
ンシーバ１１２、１１４がルーフ内（それぞれ左側及び右側）に位置する状態では、車両
１０２に対する移動体通信ユニット１２２の位置を、すなわち図２～図６の平面図に示す
ように、容易に決定することができる。
【００５５】
　しかしながら、第２及び第３トランシーバ１１２、１１４が車両ルーフ内に配され、従
って同一水平面に存在する状態では、図２～図６の平面図と垂直な方向（即ち、車両１０
２の上又は下）に沿って移動体通信ユニット１２２の位置を容易に決定することが不可能
になる状況があり得る。従って、本発明の更なる実施形態では、車両通信システム１００
は、車両ルーフの平面と基地局１０４が存在する水平面との両方から垂直方向に離隔した
位置で車両１０２内に配される、第４トランシーバ（不図示）を備え得る。例えば、第４
トランシーバ（不図示）は、車両中心線上で車両ダッシュボード内に取り付けることがで
きる。この構成によって、車両１０２に対する移動体通信ユニット１２２の高さを容易に
決定することができる。
【００５６】
　よって、メモリ記憶装置１０７に記憶された又は事前にプロセッサ１０９にプログラム
された指令に則して、車両１０２に対する移動体通信ユニット１２２の位置が周期的又は
連続的に決定され、プロセッサ１０９によるその後の検索及び分析のためにメモリ記憶装
置１０７内に保存され得る。このような位置情報の監視及び記憶及び処理は、移動体通信
ユニット１２２の位置だけではなく、これらの位置の変化のある程度の速度、パターン、
及び／又は特徴（つまり、移動体通信ユニット１２２の動き）の観察、追跡及び識別にも
役立ち得る。
【００５７】
　従って、車両通信システム１００は、車両１０２に対して相対的に定められる承認ゾー
ン１３８への移動体通信ユニット１２２の接近を検出し、承認ゾーン１３８からの移動体
通信ユニット１２２の離脱を検出し、承認ゾーン１３８内での移動体通信ユニット１２２
の連続的な存在を検出し、車両１０２の承認ゾーン１３８に対する接近、離脱、及び長び
く存在の組合せを伴うパターンを認識するように構成され得る。加えて、車両通信システ
ム１００は、車両１０２に関する移動体通信ユニット１２２の位置を決定し、１以上の事
前決定された（又は学習された）基準との相対的な位置を比較するように構成され得る。
この比較の結果は、次に、車両通信システム１００により用いられ、更なる通信を伝送す
る、若しくはある車両機能のパフォーマンスを促進することの可否及び方法を決定する。
【００５８】
　移動体通信ユニット１２２の遠隔トランシーバ１２４がポーリング信号を送信し、基地
局１０４の第１トランシーバ１１０により受信されるとき、基地局１０４と移動体通信ユ
ニット１２２の間の通信が開始される。一実施形態では、ポーリング信号を受信すると、
第１トランシーバ１１０は、チャレンジ信号を送信することにより応答する。チャレンジ
信号は、移動体通信ユニット１２２により受信され、応答信号を送信することを移動体通
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信ユニット１２２に促す。電子制御ユニット１０６は、応答信号を受信し、承認された装
置により同信号が送られたかどうかを決定することを試みる（すなわち、移動体通信ユニ
ット１２２を検証又は認証するために）。
【００５９】
　応答信号が認証されるならば、電子制御ユニット１０６は、移動体通信ユニット１２２
と通信を続け、車両１０２に対する同ユニットの位置を追跡し、予め定められた指令に従
ってプロセッサ１０９により検索及び処理するための位置情報をメモリ記憶装置１０７内
に記憶し得る。更には、チャレンジ／応答シーケンスが首尾良く完了するとすれば、電子
制御ユニット１０６は、動作基準の満足に依存して車両１０２の機能に制御を提供する。
応答信号が認証されないならば、電子制御ユニット１０６は、車両１０２のドアのロック
解除又は車両１０２のエンジンの始動といった車両機能上のユーザー制御を促進しない。
【００６０】
　１つの動作モードでは、ポーリング信号が遠隔トランシーバ１２４により連続的に送信
され、基地局１０４との通信が移動体通信ユニット１２２により開始される。従って、車
両通信システム１００は、ドアハンドルを作動させるといったユーザーインタラクション
の必要なしに、チャレンジ／応答サイクルを起動させることができる。
【００６１】
　点検への車両１０２の最初のエントリー時にアクティブになるといった別の動作モード
では、第２再充電可能バッテリ１２６に蓄積されたエネルギーを節約するために、ポーリ
ング信号は、３０日の動作期間に亘って送信される。ポーリング信号の送信は、移動体通
信ユニット１２２が動作期間中に基地局１０４との通信を確立しない場合に中止される。
前記動作期間が経過した後にポーリング信号の送信を再開するために、移動体通信ユニッ
ト１２２に設けられたボタンを押すことができる。
【００６２】
　別の実施形態では、ポーリング信号は、連続的にではなく断続的に送信される。この実
施形態によれば、ポーリング信号は、動作期間中に送信サイクル（パルス）間の時間間隔
で繰り返され、すなわち、ポーリング信号は、動作期間中に周期的に送信される。送信サ
イクルの時間間隔を、測定されたパラメータに応じて修正することができる。例えば、送
信時間間隔を、車両１０２と移動体通信ユニット１２２の間の測定された距離に応じて修
正することができる。例えば、移動体通信ユニット１２２が車両１０２の近くにある場合
、時間間隔を１秒に減少させることができる。反対に、移動体通信ユニット１２２が車両
１０２から相対的に遠くにある場合、時間間隔を５秒に増加させることができる。
【００６３】
　基地局１０４と移動体通信ユニット１２２は、少なくとも２０メートル、幾つかの実施
形態においては、上限少なくとも１００メートルの範囲に亘って互いに通信することがで
きる。承認ゾーン１３８は、通信範囲内に定められる。例えば、承認ゾーン１３８は、２
メートルの半径で車両１０２の周りに定められ得る。移動体通信ユニット１２２が承認ゾ
ーン１３８の内側にあると電子制御ユニット１０６が決定するとき、基地局１０４は、車
両のドア１４２～１４８の１つ又は複数の自動ロック解除を促進し得る。反対に、移動体
通信ユニット１２２が承認ゾーン１３８の外側にあると電子制御ユニット１０６が決定す
るとき、基地局１０４は、車両のドア１４２～１４８の自動ロックを生じさせ得る。
【００６４】
　上で議論したように、３つ以下のトランシーバを備える車両通信システム１００は、２
つの軸線のみに沿って車両１０２に対する移動体通信ユニット１２２の配置を決定するこ
とが可能であり得る。従って、承認ゾーン１３８は、これらの２つの軸線のみに関して定
められ得る。しかし、４つ以上のトランシーバを備える車両通信システム１００は、３つ
の軸線（場合により直交する）の任意の組合せに沿って車両１０２に対する移動体通信ユ
ニット１２２の配置を決定することが可能であり得る。従って、承認ゾーン１３８の次元
は、３つの軸線のそれぞれに沿う位置に関して定められ、承認ゾーン１３８（及び承認ゾ
ーン１３８の外側にある位置セット）が車両１０２に対する３次元空間に関して定められ
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る。
【００６５】
　車両１０２の周りの３次元空間で移動体通信ユニット１２２の位置を正確に決定できる
ことによって、特定の状況、例えば、車両１０２が多階層若しくは高層の駐車場又は高層
建造物の隣に駐車されているときに特に役立ち得る。このような状況では、車両１０２か
ら出たドライバは、車両１０２の上方又は下方にある駐車場又は建造物の別の階に移動す
ることがあるが、未だ車両１０２に十分近くに承認ゾーン１３８内に居るかもしれず、１
つ又は複数の車両ドアの自動的なロック解除に帰結する。
【００６６】
　従って、多階層駐車場の例等で移動体通信ユニット１２２が車両１０２の十分に上方又
は下方に配されていると決定される場合、電子制御ユニット１０６は、もし知られていれ
ば、位置情報を用い、さもなければ移動体通信ユニット１２２が２次元だけで規定される
承認ゾーン１３８内にあると判定されるときでも車両ドアをロック解除しない。
【００６７】
　電子制御ユニット１０６は、多数の動作モードに従って車両通信システム１００を動作
させるように構成され得る。多数のシナリオでは、移動体通信ユニット１２２は、ユーザ
ーである個人により所持され、従って、ユーザーの移動に追従する。添付図では、ユーザ
ーの、従って移動体通信ユニット１２２の移動径路を足跡１４０の組により説明している
。移動体通信ユニット１２２を認証するために基地局１０４により実施される処理は、上
述したものと同じであり、動作モードのそれぞれに共通する。
【００６８】
　特に、遠隔トランシーバ１２４は、第１トランシーバ１１０との認証サイクルを起動さ
せるポーリング信号を送信する。基地局１０４は、移動体通信ユニット１２２からの応答
信号の送信をトリガさせるチャレンジ信号を送信する。電子制御ユニット１０６は、応答
信号を検証し、成功する場合、基地局１０４は、認証された移動体通信ユニット１２２の
範囲及び位置を追跡する。例えば、移動体通信ユニット１２２から不正確な応答信号が送
られることによって認証サイクルが首尾良く完了しない場合、機能が実行されず（例えば
、ドア１４２～１４８は、ロック解除されず）、車両１０２は、移動体通信ユニット１２
２から送信されたコマンドに応答しない。
【００６９】
　図３に説明するような第１動作モードに従って車両通信システム１００を動作させるよ
うに電子制御ユニット１０６が構成され得る。この動作モードでは、車両通信システム１
００は、移動体通信ユニット１２２を有するユーザーが接近する、車両１０２の側のドア
１４２～１４８をロック解除するように動作する。移動体通信ユニット１２２を認証する
と、基地局１０４は、移動体通信ユニット１２２の範囲及び位置を追跡する。説明する例
では、電子制御ユニット１０６は、移動体通信ユニット１２２が車両１０２の右手側にあ
ると決定する。移動体通信ユニット１２２が承認ゾーン１３８内にあると基地局１０４が
決定すると、電子制御ユニット１０６は、車両１０２の右手側の両方のドア１４２、１４
４をロック解除するためにドアロック解除信号を自動的に生成する。ドアロック解除信号
は、ＣＡＮバス１２０を介して送信され、右前ドア１４２と右後ドア１４４は、移動体通
信ユニット１２２が承認ゾーン１３８に入るときに両方ともロック解除される。ユーザー
がそれぞれのドアハンドルを操作する前にドア１４２、１４４がロック解除されるので、
通常の動作条件では、ユーザーがドアハンドルを操作するときに知覚可能な遅延はないと
想定される。
【００７０】
　このモードでは、ユーザーが右前ドア１４２又は右後ドア１４４のいずれかのドアハン
ドルを操作するときに、シングルポイントエントリ（ＳＰＥ）又はマルチポイントエント
リ（ＭＰＥ）のいずれかが開始される。シングルポイントエントリモードでは、ドライバ
のドアのみが開かれるドアであり、キーフォブが車両内に取り込まれるとき、接近側の後
部ドアが再ロックされる。疑義を避けるために、ドライバのドアは、後部ドアのロックを
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有効にするために閉じられる必要がない。ドライバのドア以外のいずれかのドアが開かれ
る場合、次いで全てのドアがロック解除され、その状態に留まる。ドライバの側の後部ド
アのロックの作動は、キーフォブが車両の内側で検出されることにより生じ、よって車両
の外側にある承認ゾーンで検出される場合には見られない。マルチポイントエントリでは
、電子制御ユニット１０６は、右前ドア１４２又は右後ドア１４４のいずれかのドアハン
ドルが操作されるときに、車両１０２の他のドアの全てをロック解除するための制御信号
を生成する。移動体通信ユニット１２２が車両１０２の左手側の承認ゾーン１３８に入る
と基地局１０４が決定する場合、左前ドア１４６及び左後ドア１４８は、ロック解除され
ないことが理解されるであろう。ロック解除されたドア１４２～１４８の１つのドアハン
ドルが操作されるときにのみ、ドアがロック解除されていることを示す指標、例えば、側
面方向指示器の点滅及び／又はドアミラーの拡張が提供される。しかし、いずれのドアハ
ンドルも操作されない場合、ドア１４２～１４８の１つ又は複数がロック解除されたこと
を示す指標は提供されない。
【００７１】
　歩き去る（walk-past）シナリオに適応させるために、図４に説明するような第２動作
モードに従って車両通信システム１００を動作させるように電子制御ユニット１０６が構
成され得る。この通過シナリオでは、ユーザーは、承認ゾーン１３８に入り、同ゾーンか
ら出るが、ドアハンドルを操作しない。上述した第１モードと同様に、基地局１０４は、
移動体通信ユニット１２２が車両１０２に接近するときに、同ユニットを認証する。この
場合、基地局１０４は、移動体通信ユニット１２２の位置を追跡し、ユーザーが車両１０
２の右手側の後方から接近していると決定する。第１動作モードに関して上述したように
、移動体通信ユニット１２２が承認ゾーン１３８に入ったと車両通信システム１００が検
出するとき、この歩き去るシナリオで有するように、ドアロック解除信号は、右前ドア１
４２及び右後ドア１４４をロック解除するために送信される。
【００７２】
　しかし、このシナリオでは、ユーザーは、ドア１４２、１４４のいずれのドアハンドル
も操作せず、代わりに、車両１０２を歩き去る。車両通信システム１００が移動体通信ユ
ニット１２２の位置を追跡しているので、車両通信システム１００は、移動体通信ユニッ
ト１２２が承認ゾーン１３８を去る時を決定することが可能である。従って、移動体通信
ユニット１２２が承認ゾーン１３８から離脱し、ドアハンドルが操作されたことを示すい
かなる表示も受信されないと、基地局１０４は、右前ドア１４２及び右手側後ドア１４４
をロックするために、又はそれらのドアの再ロックを促進するためにドアロック信号を送
信する。一実施形態では、車両１０２は、ドア１４２、１４４がロック解除され、又はそ
の後にロックされるときに視覚指標を提供しない。
【００７３】
　ユーザーが車両１０２から歩き去るときにドア１４２～１４８の自動ロックを促進する
ために、図５に説明するような第３動作モードに従って車両通信システム１００を動作さ
せるように電子制御ユニット１０６が構成され得る。このシナリオでは、ユーザーは、移
動体通信ユニット１２２を所持して車両１０２から出て、車両ドア１４２～１４８を閉め
る。説明例では、ユーザーは、右前ドア１４２を介して車両１０２から出て、同ドアを閉
める。ユーザーは、次いで、移動体通信ユニット１２２を所持して車両１０２から歩き離
れる。
【００７４】
　移動体通信ユニット１２２が車両１０２から持ち去られるときに、車両通信システム１
００は、移動体通信ユニット１２２の位置を追跡し、その位置を承認ゾーン１３８の定義
と比較する。移動体通信ユニット１２２が承認ゾーン１３８を去ったと車両通信システム
１００が決定する場合及び決定するとき、車両通信システム１００は、ドア１４２～１４
８をロックするためにドアロック信号を送信する。これにより、車両１０２は、ユーザー
が移動体通信ユニット１２２を活性化したり、車両１０２から歩き去る以外のいかなる措
置を行ったりしなくても、自動的に安全にされる。業界標準に準拠するセキュリティプロ
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トコル、例えば、Ｔｈａｔｃｈａｍ（登録商標）により規定されるプロトコルがドア１４
２～１４８の自動ロックのために一般に行われる。通常の動作条件では、車両１０２の自
動ロックは、車両１０２を二重ロックしない。むしろ、車両１０２は、例えば、車両１０
２の制御パネルを介して、ユーザーがこのロックモードを具体的に選択した場合にのみ二
重ロックされる。
【００７５】
　ミスロックシナリオに適応させるために、図６に説明するような第４動作モードに従っ
て車両通信システム１００を動作させるように電子制御ユニット１０６が更に構成され得
る。このモードは、ユーザーが右前ドア１４２を通って車両１０２から出て、車両１０２
から歩き去る前にドア１４２を閉める限りにおいて、上述した第３動作モードと同様であ
る。この第４動作モードに関連して、車両通信システム１００は、移動体通信ユニット１
２２が承認ゾーン１３８を離脱したかどうか、及びいつ離脱したかを再び決定する。しか
し、図６に説明するように、左後ドア１４８が半開きであり、電子制御ユニット１０６は
、ドア１４８をロックできない（いわゆるミスロック）と決定する。
【００７６】
　安全でない状態でユーザーが車両１０２を去ること（左後ドア１４８が半開きであるこ
とを操作者が気付かなかった場合にも起き得るように）を避けるために、電子制御ユニッ
ト１０６は、警報信号をＣＡＮバス１２０に送信し、ユーザーに通知がもたらされる。例
えば、ＣＡＮバス１２０は、ドア１４２－１４８の全てがロックされていないことをユー
ザーに通知するために、側面方向指示器を発光させ、及び／又は可聴警告をもたらし得る
。左後ドア１４８が閉められるとき、車両通信システム１００は、ドア１４８をロックし
て車両１０２を安全にする。
【００７７】
　上述の動作モードと同時に、電子制御ユニット１０６は、第３動作モードに即して車両
通信システム１００を動作させるように構成され、車両通信システム１００のコンポーネ
ント間のアクティブ通信を促進する。意図しない及び不必要な車両システムの作動を特定
及び回避するため、また、ユーザーへのステータス情報を提供するため、電子制御ユニッ
ト１０６が、車両１０に関するステータス情報を決定することができることが有利であり
、基地局１０４は、その情報を移動体通信ユニット１２２に通信してユーザーにより良く
報知し得る。
【００７８】
　従って、車両通信システム１００の一実施形態においては、基地局１０４は、被監視車
両機能のパフォーマンスに関するサブシステムステータス信号を受け取り、サブシステム
ステータス信号に基づいて、被監視車両機能に関する被監視機能ステータスを決定するよ
うに構成される。基地局１０４は、移動体通信ユニット１２２により受信のためにステー
タス更新信号を送信するようにも構成され、ステータス更新信号は、被監視機能ステータ
スの指標である。この実施形態においては、移動体通信ユニット１２２は、ステータス更
新信号を受け取り、ステータス更新信号に基づいてユーザーにステータス指標を提供する
ように構成される。オプションとして、基地局１０４は、移動体通信ユニット１２２から
リクエストを受け取るようにも構成され、リクエストは、被監視車両機能を含む要求の車
両機能のパフォーマンスを求める。そのような実施形態においては、ステータス更新信号
は、要求の車両機能のステータスの指標である。要求の車両機能のパフォーマンスを求め
るリクエストは、そのようなパフォーマンスが車両に対する移動体通信ユニット１２２の
位置に依存することを要求し得るものと理解されるべきである。例えば、車窓を開けるリ
クエストは、移動体通信ユニット１２２が事前規定の距離内にあるか否かに依存（すなわ
ち、基づき）得る。同様に、要求の車両機能のパフォーマンスは、車両の絶対位置に基づ
き得、その絶対位置は、グローバル・ポジショニング・システムから受け取った情報に更
に基づき得る。
【００７９】
　サブシステムステータス信号は、車両１０２に対する移動体通信ユニット１２２の位置
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又はグローバル・ポジショニング・システムに基づく車両１０２の所在地といった多数の
関連のパラメータに基づき得る。サブシステムステータス信号は、車両サブシステムに統
合された１以上のセンサーに源を発し、また車両機能を完了することの不可能さ、車両機
能のパフォーマンスを完了することの潜在能力又は可能性、成功した車両機能のパフォー
マンスの完了、不成功の車両機能の実行の試みの完了、又は車両１０２及び車両通信シス
テム１００が存在する特定状況での車両機能の利用不可能さを示し得る。
【００８０】
　要求の車両機能及び被監視車両機能の両方が、車窓を閉じる、及び／又は車窓をロック
するといった車両機能を含み得る。被監視車両機能は、要求の車両機能の包含される任意
の下位プロセスを含み得る。例えば、車窓をロックすることは、車窓が閉じられているか
否かを確認すること、スイッチを作動させること、アクチュエータをロックするために電
流パルスを送信すること、及びラッチを係合することを含み得る。車両機能は、車窓をロ
ック解除すること、車窓を開けること、車両エンジンを始動すること、車両エンジンを停
止すること、車両照明システムを制御すること、車両インフォテインメントシステムを制
御すること、又は車両環境制御システムを制御することも含み得る。
【００８１】
　移動体通信ユニット１２２は、異なる色が異なるステータスの指標である有色ＬＥＤで
照明するといった方法での光の放射によりステータスを提供するように構成され得る。同
様に、移動体通信ユニット１２２は、音を発することによりステータスを提供するように
構成され得る。例えば、異なる音が、移動体通信ユニット１２２により発せられ、異なる
ステータスが示される。更には、移動体通信ユニット１２２は、振動によりステータスを
提供するように構成され得、異なる振動周波数が異なるステータスの指標である。
【００８２】
　車両１０２及びユーザー間の通信を促進するための方法は、車両１０２に位置付けられ
た基地局１０４と移動体通信ユニット１２２を提供することを含み、基地局１０４は、信
号を送信するための第１送信器と、その送信信号に応答する移動体通信ユニット１２２か
らの信号を受信するための第１受信器を含む。方法は、被監視車両機能のパフォーマンス
に関するサブシステムステータス信号を受け取り、サブシステムステータス信号に基づい
て、被監視車両機能に関する被監視機能ステータスを決定することを含む。方法は、移動
体通信ユニット１２２による受信のためステータス更新信号を送信することも含み、ステ
ータス更新信号は、被監視機能ステータスの指標である。最後に、方法は、ステータス更
新信号に基づいてユーザーにステータス指標を提供することを含む。
【００８３】
　システム及び方法は、これにより、離れた場所のユーザーに指標が提供されることを可
能とし、ユーザーが車両１０２の聞き取り可能又は視認範囲外にあるとしても要求された
機能が首尾良く実行されたか否かをユーザーに通知する。
【００８４】
　例えば、システムは、要求されたオペレーションが完了する時に移動体通信ユニット１
２２に確認応答を提供し得る。システムは、また、要求されたオペレーションが実行でき
ない又はされなかった時にユーザーに指標を提供し得る。
【００８５】
　一実施形態においては、ユーザーは、移動体通信ユニット１２２を用いてステータス証
明を要求し得る。この実施形態においては、移動体通信ユニット１２２は、基地局１０４
にステータスのリクエストを送信する。応答に際して、基地局１０４は、システムに問い
合わせ、ステータスを決定し、そして移動体通信ユニット１２２にステータスを示す信号
を送信する。移動体通信ユニット１２２は、次に、ユーザーにより受け取られるべき出力
を提供する。このようにして、システムは、車両１０２のステータスの更新をユーザーに
提供することを促進する。一実施形態においては、ステータス情報は、移動体通信ユニッ
ト１２２による受け取り及び表示のため基地局１０４により自動的に送信される。この実
施形態においては、ユーザーは、クエリーを開始する必要がないが、車両１０２のステー
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タスの指標のために移動体通信ユニット１２２に単に目を向けるだけであろう。例えば、
もし車両１０２が安全ではないならば、全ての窓を閉鎖及びロックするといった方法で、
基地局１０４は、車両１０２が安全ではないことを示す信号を送信し、そして移動体通信
ユニット１２２は、安全ではないステータスの指標であるオレンジＬＥＤといった対応の
ＬＥＤで照明し得る。
【００８６】
　一実施形態においては、車両通信システム１００は、ユーザーからのリクエストに応答
する迅速なフィードバックを提供し、コマンドが成功したか否かを瞬時にユーザーに報知
する。指標は、視覚、聴覚、又は触覚を用い得、これにより、ユーザーが車両１０２に接
近して、要求した機能が首尾良く完了したか否かを確認する如何なる必要性も除外される
。
【００８７】
　例えば、移動体通信ユニット１２２に設けられたステータスＬＥＤが、ボタンが押され
る間、赤色に点灯し、ボタンが解放される時に緑色に消灯又は変わり、緑色光が、機能が
首尾良く完了したことを示す視覚フィードバックを提供する。代替の実施形態においては
、移動体通信ユニット１２２は、聞き取り可能な音を発する。別の実施形態においては、
移動体通信ユニット１２２が振動可能に構成される。別の実施形態においては、移動体通
信ユニット１２２は、光を放つこと、音を放つこと、及び振動から成る群から選択される
ユーザーが構成可能な指標の組み合わせを提供するように構成され、アクションが完了し
ていないことを顧客を警告し、又はアクションが完了したことを顧客に確認する。
【００８８】
　車両通信システム１００は、オプションとして車両１０２のキーレスエンジン始動を提
供することもできる。トランシーバ１１０、１１２、１１４からの測距データを使用する
ことによって、電子制御ユニット１０６は、移動体通信ユニット１２２が車両１０２の内
部にあるときを決定することができる。スタートボタンが押されるときにキーレスエンジ
ン始動を許可するために、ＣＡＮバス１２０を介してエンジン制御ユニットに制御信号が
送信される。
【００８９】
　本発明による車両通信システム１００を更に改良することができる。特に、状態信号を
移動体通信ユニット１２２に送信するように電子制御ユニット１０６を構成することがで
きる。例えば、基地局１０４がミスロックシナリオを検出する場合、状態信号は、第１ユ
ーザー警報を発生するように移動体通信ユニット１２２に指令し得る。同様に、状態信号
は、車両１０２がロックされたときに第２ユーザー警報（第１ユーザー警報とは異なる）
を発生させることを移動体通信ユニット１２２に指令し得る。車両１０２により提供され
る任意の通知の代わりに又は加えて、第１及び／又は第２ユーザー警報を提供することが
できる。移動体通信ユニット１２２は、車両状態を示すための音響的、光学的又は触覚的
な出力部を備えることができる。例えば、移動体通信ユニット１２２は、次のうちの１つ
又は複数を備えることができる：ＬＥＤ、テキスト画面又は振動機構。
【００９０】
　移動体通信ユニット１２２には、承認ゾーン１３８の外側から車両ドアのロック／ロッ
ク解除をトリガすることをユーザーに可能にさせるために１つ又は複数のボタンも設けら
れる。
【００９１】
　本明細書に記述する超広帯域（ＵＷＢ）トランシーバ１１０、１１２、１１４、１２４
は、ＩＥＥＥ８０２．１５．４ａプロトコルに準拠する。
【００９２】
　車両通信システム１００は、改良されたセキュリティを提供するため、例えば、中継局
セキュリティ攻撃から保護するため、基地局１０４と移動体通信ユニット１２２の間の飛
行時間（ＴｏＦ）通信を監視することができる。
【００９３】
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　緊急の場合にドア１４２～１４８をロック解除するために、ドアロック解除優先スイッ
チを設けることができる。
【００９４】
　当業者は、本発明の趣旨及び範囲から逸脱せずに、本明細書に記述する車両通信システ
ム１００に各種の変更及び修正を施せることを理解するであろう。例えば、移動体通信ユ
ニット１２２が承認ゾーン１３８に入るときに内部及び／又は外部の車両ライトを点灯さ
せることによって、ウェルカムライト機能をサポートすることができる。
【００９５】
　ポーリング信号を送信する移動体通信ユニット１２２を参照して車両通信システム１０
０について記述してきたが、システムは、基地局１０４がポーリング信号を送信した場合
に動作することもできる。例えば、基地局１０４の第１トランシーバ１１０は、遠隔トラ
ンシーバ１２４により受信されるときに移動体通信ユニット１２２と基地局１０４の間の
通信を起動させるポーリング信号を送信し得る。一実施形態では、ポーリング信号を受信
すると、移動通信ユニットは、応答信号を送信することにより応答する。応答信号は、第
１トランシーバ１１０により受信され、電子制御ユニット１０６は、応答信号を検証する
。
【００９６】
　移動体通信ユニット１２２は、移動体通信ユニット１２２の移動を検出するために、ジ
ャイロスコープ又は加速度計等のモーションセンサを含む。検出される移動に基づく信号
は、次いで、車両１０２の機能の制御を促進するかどうか、いつ促進するか、どのように
促進するかを決定する際に使用するために基地局１０４に送信され得る。例えば、移動体
通信ユニット１２２が所定の期間に亘って静止していると基地局１０４が決定する場合、
基地局１０４は、移動体通信ユニット１２２を無効化させ得又はスリープモードに入らせ
得る。加えて、基地局１０４は、トランシーバ１１０、１１２、１１４、１２４を非活性
化するために無効化信号を送信することができる。代わりに、トランシーバ１１０、１１
２、１１４、１２４が承認信号を所定の期間に亘って受信しない場合、同トランシーバを
自動的に無効化することができる。モーションセンサが動きを検出する時、それからの活
性化信号により移動体通信ユニット１２２がスリープ解除される。
【００９７】
　また、本明細書に記述する動作モードの全てを本発明による車両通信システム１００が
提供する必要がないことを理解されるであろう。むしろ、動作モードの１つ又は複数を本
発明に従って車両通信システム１００内に具現化することができる。
【００９８】
　本発明から逸脱することなしに各種の変更及び修正を本発明に施すことができることが
理解されるであろう。以下の番号付きの段落を参照して、本発明の更なる態様について記
述する。
【００９９】
１．車両の機能に亘る制御を促進するための車両通信システム（１００）であって、当該
車両通信システム（１００）は、
　前記車両に位置付けられる基地局（１０４）；及び
　移動体通信ユニット（１２２）を備え、
　前記基地局（１０４）は、前記移動体通信ユニット（１２２）に信号を送信するための
第１送信器と、前記移動体通信ユニット（１２２）から信号を受信するための第１受信器
を備え、
　　前記基地局（１０４）は、
　被監視車両機能のパフォーマンスに関するサブシステムステータス信号を受け取り；
　前記サブシステムステータス信号に基づいて、前記被監視車両機能に関する被監視機能
ステータスを決定し；及び
　前記移動体通信ユニット（１２２）による受信のためにステータス更新信号を送信する
ように構成され、前記ステータス更新信号は、前記被監視機能ステータスの指標であり、



(19) JP 6285542 B2 2018.2.28

10

20

30

40

50

前記移動体通信ユニット（１２２）は、前記ステータス更新信号を受け取り；前記ステー
タス更新信号に基づいてユーザーにステータス指標を提供するように構成される。
【０１００】
２．前記基地局（１０４）は、前記移動体通信ユニット（１２２）からリクエストを受け
取るように構成され、前記リクエストは、前記被監視車両（１０２）機能を含む要求の車
両機能のパフォーマンスを求める；及び
　前記ステータス更新信号は、前記要求の車両機能のステータスの指標である、番号１に
記載の車両通信システム（１００）。
【０１０１】
３．前記サブシステムステータス信号は、前記車両に対する前記移動体通信ユニット（１
２２）の位置に基づくものである、番号１に記載の車両通信システム（１００）。
【０１０２】
４．前記要求の車両機能のパフォーマンスは、前記車両に対する前記移動体通信ユニット
（１２２）の位置に基づくものである、番号２に記載の車両通信システム（１００）。
【０１０３】
５．前記要求の車両機能のパフォーマンスは、前記車両の絶対位置に基づくものである、
番号２に記載の車両通信システム（１００）。
【０１０４】
６．前記車両の絶対位置は、グローバル・ポジショニング・システムに基づくものである
、番号５に記載の車両通信システム（１００）。
【０１０５】
７．前記要求の車両機能は、車窓のロックを含む、番号２に記載の車両通信システム（１
００）。
【０１０６】
８．前記要求の車両機能は、車窓を閉じることを含む、番号２に記載の車両通信システム
（１００）。
【０１０７】
９．前記要求の車両機能は、車両エンジンの始動を含む、番号２に記載の車両通信システ
ム（１００）。
【０１０８】
１０．前記要求の車両機能は、車両照明システムの制御を含む、番号２に記載の車両通信
システム（１００）。
【０１０９】
１１．前記移動体通信ユニット（１２２）は、光を放つことにより前記ステータス指標を
提供するように構成される、番号１に記載の車両通信システム（１００）。
【０１１０】
１２．前記移動体通信ユニット（１２２）は、音を放つことにより前記ステータス指標を
提供するように構成される、番号１に記載の車両通信システム（１００）。
【０１１１】
１３．前記移動体通信ユニット（１２２）は、振動により前記ステータス指標を提供する
ように構成される、番号１に記載の車両通信システム（１００）。
【０１１２】
１４．車両（１０２）及びユーザー間の通信を促進するための方法であって、
　前記車両（１０２）に位置付けられる基地局（１０４）と、移動体通信ユニット（１２
２）を提供することにして、前記基地局（１０４）は、前記移動体通信ユニット（１２２
）に信号を送信するための第１送信器と、前記移動体通信ユニット（１２２）から信号を
受信するための第１受信器を備える；
　被監視車両（１０２）機能のパフォーマンスに関するサブシステムステータス信号を受
け取ること；
　前記サブシステムステータス信号に基づいて、前記被監視車両（１０２）機能に関する
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　前記移動体通信ユニット（１２２）による受信のためにステータス更新信号を送信する
ことにして、前記ステータス更新信号は、被監視機能ステータスの指標である；及び
　前記ステータス更新信号に基づいてユーザーにステータス指標を提供することを含む。
【０１１３】
１５．前記移動体通信ユニット（１２２）からリクエストを受け取ることを更に含み、前
記リクエストは、前記被監視車両（１０２）機能を含む要求の車両機能のパフォーマンス
を求める；前記ステータス更新信号は、前記要求の車両機能のステータスの指標である、
番号１４に記載の車両（１０２）及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【０１１４】
１６．前記サブシステムステータス信号は、前記車両に対する前記移動体通信ユニット（
１２２）の位置に基づくものである、番号１４に記載の車両（１０２）及びユーザー間の
通信を促進するための方法。
【０１１５】
１７．前記要求の車両機能のパフォーマンスは、前記車両に対する前記移動体通信ユニッ
ト（１００）の位置に基づくものである、番号１５に記載の車両（１０２）及びユーザー
間の通信を促進するための方法。
【０１１６】
１８．前記要求の車両機能のパフォーマンスは、前記車両の絶対位置に基づくものである
、番号１５に記載の車両（１０２）及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【０１１７】
１９．前記車両の絶対位置は、グローバル・ポジショニング・システムに基づくものであ
る、番号１８に記載の車両（１０２）及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【０１１８】
２０．前記要求の車両機能は、車窓のロックを含む、番号１５に記載の車両（１０２）及
びユーザー間の通信を促進するための方法。
【０１１９】
２１．前記要求の車両機能は、車窓を閉じることを含む、番号１５に記載の車両（１０２
）及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【０１２０】
２２．前記要求の車両機能は、車両エンジンを始動することを含む、番号１５に記載の車
両（１０２）及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【０１２１】
２３．前記要求の車両機能は、車両照明システムの制御を含む、番号１５に記載の車両（
１０２）及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【０１２２】
２４．前記ステータス指標を提供することが、光を放つことを含む、番号１４に記載の車
両（１０２）及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【０１２３】
２５．前記ステータス指標を提供することが、音を放つことを含む、番号１４に記載の車
両（１０２）及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【０１２４】
２６．前記ステータス指標を提供することが振動することを含む、番号１４に記載の車両
（１０２）及びユーザー間の通信を促進するための方法。
【０１２５】
２７．番号１に記述の車両通信システムを有する、若しくは番号１４に記述の方法を実行
するように適合された車両。
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