
JP 4748232 B2 2011.8.17

10

20

(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　自車両周辺の障害物との衝突を介入制御により回避するように運転支援を行う運転支援
装置において、
　前記自車両周辺の障害物を含む領域を検出する障害物検出手段と、
　運転者による操作を所定の時間許可した後に前記介入制御が実行された場合に前記自車
両が取り得る介入制御進路を複数算出する進路算出手段と、
　前記障害物検出手段によって検出された前記障害物を含む領域と、前記進路算出手段に
よって算出された前記複数の介入制御進路とに基づいて、前記障害物を含む領域に対する
前記各介入制御進路の重複度合いを判断する判断手段と、
　前記判断手段によって前記障害物を含む領域と重複しない前記介入制御進路の数が所定
値以下であると判断された場合に、前記介入制御を実行させる介入制御実行手段とを備え
ることを特徴とする運転支援装置。
【請求項２】
　前記障害物検出手段は、前記自車両周辺の障害物を含む領域を複数検出し、
　前記判断手段は、前記複数の障害物を含む領域に対する前記各介入制御進路の重複度合
いを判断することを特徴とする請求項１記載の運転支援装置。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
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【０００１】
　本発明は、障害物との衝突を介入制御により回避する運転支援装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来の運転支援装置として、例えば特許文献１に記載されたものが知られている。特許
文献１に記載の運転支援装置は、制動によって衝突を回避する制動介入手段と、操舵操作
によって衝突を回避する操舵介入手段とを有し、障害物との相対速度の違いによって異な
る衝突回避可能距離に応じて、上記の制動介入手段と操舵介入手段との何れか一方又は両
方を選択し、障害物回避の容易さに応じて介入制御の開始タイミングを変化させて介入制
御を実行している。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２００８－１３２８６７号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　上記従来の運転支援装置では、障害物回避が容易な場合に介入開始のタイミングを遅ら
せることで、過剰な介入制御を防止して運転者の違和感の低減を図っている。しかしなが
ら、障害物回避の可否は、自車両・他車両の位置、速度及び方向や介入制御の形態に複雑
に依存する。確実に障害物を回避しつつ、可能な限り運転者による操作を尊重することで
運転者の違和感を低減するためには、上記の複雑な状況を考慮することが必須である。従
来の運転支援装置では、介入開始タイミングの補正の具体的な方法は開示されておらず、
介入開始タイミングの補正に上記の複雑な状況を考慮することは困難であった。
【０００５】
　そこで、本発明の目的は、介入制御により確実に障害物を回避できる範囲において、可
能な限り運転者による操作を尊重して運転者の違和感を低減することができる運転支援装
置を提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　本発明は、自車両周辺の障害物との衝突を介入制御により回避するように運転支援を行
う運転支援装置において、自車両周辺の障害物を含む領域を検出する障害物検出手段と、
運転者による操作を所定の時間許可した後に介入制御が実行された場合に自車両が取り得
る介入制御進路を複数算出する進路算出手段と、障害物検出手段によって検出された障害
物を含む領域と、進路算出手段によって算出された複数の介入制御進路とに基づいて、障
害物を含む領域に対する各介入制御進路の重複度合いを判断する判断手段と、判断手段に
よって障害物を含む領域と重複しない介入制御進路の数が所定値以下であると判断された
場合に、介入制御を実行させる介入制御実行手段とを備えることを特徴とする。
【０００７】
　本発明に係る運転支援装置においては、運転者による操作を所定の時間許可した後に介
入制御を実行した場合に自車両が取り得る介入制御進路を複数算出する。そして、障害物
を含む領域と重複しない介入制御進路が所定値以下であると判断された場合に、介入制御
を実行する。例えば、障害物を回避できる介入制御進路が一つでもある場合には、介入制
御よりも運転者による操作を優先的に実行することで運転者の違和感を低減できる。また
、運転者による操作をそのまま維持したのでは有効な介入制御ができなくなる限界に達し
た場合は、介入制御を実行し確実に障害物を回避する。従って、介入制御により確実に障
害物を回避できる範囲において、可能な限り運転者による操作を尊重して運転者の違和感
を低減することができる。
【０００８】
　好ましくは、障害物検出手段は、自車両周辺の障害物を含む領域を複数検出し、判断手
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段は、複数の障害物を含む領域に対する各介入制御進路の重複度合いを判断する。この場
合には、障害物を回避可能な介入制御進路の数に基づいて介入制御のタイミングが決定さ
れるため、複数の障害物が存在するような複雑な交通環境（複数の車両が自車両に近接し
て走行している状況下）においても、介入制御進路と障害物領域との重複度合を判断する
だけで、適切な介入制御タイミングでの介入制御が可能となる。
【発明の効果】
【０００９】
　本発明によれば、介入制御により確実に障害物を回避できる範囲において、可能な限り
運転者による操作を尊重して運転者の違和感を低減することができる。これにより、運転
者の運転の楽しみを確保しつつ、適切な運転支援を実施することができる。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】本発明の一実施形態に係る運転支援装置の概略構成を示すブロック図である。
【図２】ＥＣＵによって実行される動作の処理手順の詳細を示すフローチャートである。
【図３】障害物領域に対する介入制御進路の一例を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００１１】
　以下、本発明に係わる運転支援装置の実施形態について、図面を参照して詳細に説明す
る。
【００１２】
　図１は、本発明の一実施形態に係る運転支援装置の概略構成を示すブロック図である。
同図において、運転支援装置１は、運転者による操作を所定の時間許可した後における障
害物の回避に有効な介入制御の有無を判断し、有効な介入制御がなくなる限界に達した場
合に介入制御を実行する装置である。
【００１３】
　運転支援装置１は、ＥＣＵ２を備えている。このＥＣＵ２には、走行状態検出センサ３
と、障害物検出センサ４と、介入制御装置５とが接続されている。
【００１４】
　走行状態検出センサ３は、自車両の走行状態（挙動）を取得するためのセンサであり、
例えば車速センサ、操舵角センサ、ブレーキセンサ、アクセルセンサ等である。走行状態
検出センサ３は、検出信号（走行信号）をＥＣＵ２に送出する。
【００１５】
　障害物検出センサ４は、自車両の周辺に存在する障害物を検出するセンサであり、例え
ばミリ波レーダやカメラ等である。障害物検出センサ４は、検出信号（障害物信号）をＥ
ＣＵ２に送出する。
【００１６】
　介入制御装置５は、例えば制動制御や操舵制御等といった介入制御を実行する装置であ
り、例えばブレーキアクチュエータやステアリングアクチュエータ等である。介入制御装
置５は、ＥＣＵ２から送出された制御信号（後述）に応じて各介入制御を実行する。
【００１７】
　ＥＣＵ２は、走行状態取得部２１と、障害物検出部（障害物検出手段）２２と、制御進
路算出部（進路算出手段）２３と、判断部（判断手段）２４と、介入制御実行部（介入制
御実行手段）２５とを備えている。
【００１８】
　走行状態取得部２１は、走行状態検出センサ３から送出された走行信号に基づいて、自
車両の走行状態を取得する。具体的に、走行状態取得部２１は、例えば車速センサから送
出された走行信号から自車両の車速を取得する。走行状態取得部２１は、取得した走行状
態を示す走行状態情報を制御進路算出部２３に送出する。
【００１９】
　障害物検出部２２は、障害物検出センサ４から送出された障害物信号に基づいて、自車
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両周辺の障害物を含む領域（以下、障害物領域）を検出する。障害物とは、例えば自車両
の周辺を走行する他車両等である。具体的に、障害物検出部２２は、例えば障害物センサ
４から送出された障害物信号に基づいて自車両周辺の他車両の位置や速度等の情報を取得
し、その取得した情報に基づいて他車両の進路を予測する。そして、障害物検出部２２は
、その進路方向の所定の範囲（他車両が障害物センサ４で取得した速度で走行した場合に
所定時間に進む距離）を含めた障害物領域を検出する。障害物検出部２２は、検出した障
害物領域を示す障害物情報を判断部２４に送出する。
【００２０】
　制御進路算出部２３は、走行状態取得部２１から送出された走行状態情報に基づいて、
介入制御が実行された場合に自車両が取り得る介入制御進路（軌跡）を算出する。具体的
に、制御進路算出部２３は、運転者による操作（運転）を所定の時間許可した後、自車両
がその時点で実行可能な各介入制御（例えば制動制御、操舵制御等）が実行された場合に
、その介入制御を行って得られる進路を複数算出する。この介入制御進路は、予め設定さ
れた定型のパターン或いは乱数に基づいて算出される。制御進路算出部２３は、算出した
介入制御進路を示す制御進路情報を判断部２４に送出する。なお、所定の時間は、介入制
御の遅延分も含まれた時間である。
【００２１】
　判断部２４は、障害物検出部２２から送出された障害物情報と、制御進路算出部２３か
ら送出された制御進路情報とに基づいて、障害物領域に対する介入制御進路の重複度合い
を自車両の車両情報（車幅等）を考慮して判断する。具体的に、判断部２４は、障害物領
域に対して重複しない介入制御進路が所定数以下であるか否かを判断する。所定数は、任
意に設定される数であり、例えば１に設定される。判断部２４は、判断結果を示す判断情
報を介入制御実行部２５に送出する。
【００２２】
　介入制御実行部２５は、判断部２４から送出された判断情報に基づいて、介入制御装置
５に介入制御の実行を指示する制御信号を送出する。具体的に、介入制御実行部２５は、
判断部２４から送出された判断情報において、障害物領域に重複しない介入制御進路が所
定数以下を示している場合に、その時点で実行可能な介入制御進路に沿った介入制御の実
行を指示する。
【００２３】
　図２は、ＥＣＵ２によって実行される動作の処理手順の詳細を示すフローチャートであ
る。
【００２４】
　図２において、まず走行状態検出センサ３から送出された走行状態情報に基づいて、自
車両の走行状態が取得される（手順Ｓ０１）。また、障害物検出センサ４から送出された
障害物情報に基づいて、自車両周辺の障害物領域が検出される（手順Ｓ０２）。
【００２５】
　続いて、取得された自車両の走行状態に基づいて、運転者による操作が所定の時間許可
された後に介入制御が実行された場合の自車両の介入制御進路が複数算出される（手順Ｓ
０３）。そして障害物領域と各介入制御進路とに基づいて、障害物領域に対して重複しな
い介入制御進路が所定数以下であるか否かが判断される（手順Ｓ０４）。具体的な判断方
法について、図３を参照しながら説明する。
【００２６】
　例えば、図３（ａ）に示すように、自車両Ｍの周辺を走行する車両Ｍ１を含む第１領域
Ａ１及び車両Ｍ２を含む第２領域Ａ２に対して、自車両Ｍが取り得る複数の介入制御進路
のうち、重複しない介入制御進路Ｌが２本存在している場合には、障害物領域に対して重
複しない介入制御進路が所定数以下でないと判断する。一方、図３（ｂ）に示すように、
自車両Ｍの周辺を走行する車両Ｍ１を含む第１領域Ａ１及び車両Ｍ２を含む第２領域Ａ２
に対して、重複しない介入制御進路Ｌが無い場合には、障害物領域に対して重複しない介
入制御進路が所定数以下であると判断する。重複しない介入制御進路Ｌが所定数以下であ
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。一方、重複しない介入制御進路Ｌが所定数以下でないと判断された場合には、手順Ｓ０
１に戻って処理を繰り返す。
【００２７】
　以上のように本実施形態の運転支援装置１にあっては、運転者による操作を所定の時間
許可した後に介入制御を実行した場合に自車両が取り得る介入制御進路を複数算出する。
そして、障害物領域と重複しない介入制御進路が所定数以下であると判断された場合、介
入制御装置５が介入制御を実行する。自車両周辺の他車両を回避できる介入制御進路が１
本でもある場合には、現時点の運転者の操作を所定の時間続けた後でも他車両を回避する
ことが可能である。そのため、障害物を回避できる介入制御進路が一本でもある場合には
、介入制御よりも運転者による操作を優先的に実行することで運転者の違和感を低減でき
る。
【００２８】
　また、運転者による操作をそのまま維持したのでは有効な介入制御ができなくなる限界
に達した（例えば、介入制御進路が１本も無い）場合に、介入制御装置５に介入制御を実
行させるようにするため、確実に障害物を回避できる。従って、介入制御により確実に障
害物を回避できる範囲において、可能な限り運転者による操作を尊重して運転者の違和感
を低減することができる。これにより、運転者の運転の楽しみを確保しつつ、適切な運転
支援を実施することができる。
【００２９】
　また、本実施形態では、自車両周辺の複数の他車両を含む障害物領域を検出し、この複
数の障害物領域に対して重複しない各介入制御進路が所定数以下であるか否かを判断する
ので、複数の他車両が自車両に近接して走行している状況のような複雑が交通環境におい
ても、簡易な構成で必要最低限の介入制御を実行することができる。
【００３０】
　本発明は、上記実施形態に限定されるものではない。例えば、上記実施形態では、障害
物領域と重複しない介入制御進路が所定数以下である場合に、介入制御を実行しているが
、介入制御進路が無い場合や介入制御進路の割合が一定以下である場合に、介入制御を実
行するようにしてもよい。
【符号の説明】
【００３１】
　１…運転支援装置、２…ＥＣＵ、４…障害物検出センサ（障害物検出手段）、５…介入
制御装置（介入制御手段）、２２…障害物検出部（障害物検出手段）、２３…制御進路算
出部（進路算出手段）、２４…判断部（判断手段）、２５…介入制御実行部（介入制御実
行手段）。
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