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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第２部門第５区分
【発行日】平成29年6月1日(2017.6.1)

【公開番号】特開2017-13559(P2017-13559A)
【公開日】平成29年1月19日(2017.1.19)
【年通号数】公開・登録公報2017-003
【出願番号】特願2015-130159(P2015-130159)
【国際特許分類】
   Ｂ６２Ｄ   6/00     (2006.01)
   Ｇ０８Ｇ   1/16     (2006.01)
   Ｂ６０Ｒ  21/00     (2006.01)
   Ｂ６２Ｄ 101/00     (2006.01)
   Ｂ６２Ｄ 137/00     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｂ６２Ｄ    6/00     ＺＹＷ　
   Ｇ０８Ｇ    1/16     　　　Ｃ
   Ｂ６０Ｒ   21/00     ６２４Ｆ
   Ｂ６０Ｒ   21/00     ６２４Ｃ
   Ｂ６２Ｄ  101:00     　　　　
   Ｂ６２Ｄ  137:00     　　　　

【手続補正書】
【提出日】平成29年4月12日(2017.4.12)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】請求項１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【請求項１】
　走行中の車線（２７）における自車両（３３）の位置を取得し、前記車線からの逸脱を
防止する制御を、制御開始条件が充足されてから、制御終了条件が充足されるまで実行す
る制御実行ユニット（３）と、
　前記車線の曲率を取得する曲率取得ユニット（５）と、
　前記曲率取得ユニットで取得した前記曲率に基づき、前記制御開始条件、及び、前記制
御終了条件を設定する条件設定ユニット（７）と、
　を備えることを特徴とする車線逸脱回避システム（１）。
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