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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　先行車に対して、予め定めた設定車速にて追従制御する車間距離制御部と、
　自車走行速度及び自車の前記設定車速と、自車走行車線の交通流速度である自車交通流
速度と、自車走行車線及び他の走行車線の想定燃費と、に基づいて車線変更の可否を判定
する車線変更判断部と、を有し、
　前記車線変更判断部は、自車交通流速度が他の車線の交通流速度より小さく、自車走行
速度が前記設定車速より小さく、前記設定車速から前記自車走行速度を引いた値が予め定
めたドライバー許容速度差より小さく、且つ自車走行車線より燃費が高いと予測出来る他
の車線が存在しない場合、燃費が低いと判断されるが車線変更を実施するか否かをドライ
バーに確認して車線変更の可否を判定する走行制御装置。
【請求項２】
　請求項１に記載の走行制御装置において、
　前記車線変更判断部は、自車走行車線の前記交通流速度が他の車線の交通流速度より大
きい、且つ自車走行速度が前記設定車速より小さい場合は、車線変更否と判定する走行制
御装置。
【請求項３】
　請求項１に記載の走行制御装置において、
　前記車線変更判断部は、自車交通流速度が他の車線の交通流速度より小さく、自車走行
速度が前記設定車速より小さく、且つ燃費非優先の場合は、車線変更可と判定する走行制
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御装置。
【請求項４】
　請求項１に記載の走行制御装置において、
　前記車線変更判断部は、自車交通流速度が他の車線の交通流速度より小さく、自車走行
速度が前記設定車速より小さく、且つ前記他の車線が自車走行車線より燃費が高いと予測
出来た場合、車線変更可と判定する走行制御装置。
【請求項５】
　請求項１に記載の走行制御装置において、
　前記車線変更判断部は、自車交通流速度が他の車線の交通流速度より小さく、自車走行
速度が前記設定車速より小さく、前記設定車速から前記自車走行速度を引いた値が予め定
めたドライバー許容速度差より小さく、且つ自車走行車線より燃費が高いと予測出来る他
の車線が存在する場合は、車線変更可と判定する走行制御装置。
【請求項６】
　請求項１に記載の走行制御装置において、
　前記車線変更判断部は、自車交通流速度が他の車線の交通流速度より小さく、自車走行
速度が前記設定車速より小さく、前記設定車速から前記自車走行速度を引いた値が予め定
めたドライバー許容速度差より小さく、且つ自車走行車線より燃費が高いと予測出来る他
の車線が存在しない場合は、車線変更否と判定する走行制御装置。
【請求項７】
　請求項１に記載の走行制御装置において、
　前記車線変更判断部は、予め定めた設定車速及び自車走行速度が自車走行車線の交通流
車速より遅く、前記自車走行車線よりも想定燃費の高い他の車線が存在する場合に、車線
変更可と判定する走行制御装置。
【請求項８】
　請求項１に記載の走行制御装置において、
　前記車線変更判断部は、自車交通流速度が他の車線の交通流速度より小さく、自車走行
速度が前記設定車速より小さく、前記設定車速から前記自車走行速度を引いた値が予め定
めたドライバー許容速度差より大きい場合は、車線変更可と判定する走行制御装置。
【請求項９】
　請求項１に記載の走行制御装置において、
　前記車線変更判断部は、自車交通流速度が他の車線の交通流速度より小さく、且つ自車
走行速度が前記設定車速より小さくない場合は、車線変更否と判定する走行制御装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、外界情報に基づいて走行制御する走行制御装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　近年、自動車の分野では、車両の挙動及び周辺環境に応じて車両制御を行い、ドライバ
ーの運転を支援（アシスト）する運転支援システムや運転を自動化する自動運転システム
が実用化されてきている。
【０００３】
　その中には、車両の前方に搭載したレーダやカメラなどの外界センサを用いて、前方を
走行する車両との車間距離を一定に保ち、必要に応じてドライバーへの警告を行う定速走
行車間距離制御（ACC：Adaptive Cruise Control）がある。
【０００４】
　例えば、そのような車間距離制御において、自車が設定車速８０km/hで走行中に、同一
車線上の前方走行車が７０km/hで走行している場合、追いついた時点で、自車は７０km/h
で走行する。
【０００５】
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　このような場合、設定車速を維持するために車線変更する要求が考えられるが、普通に
車線変更すると、燃費が悪化するといった問題がある。
【０００６】
　これを解決した一例として特許文献１がある。
【０００７】
　特許文献１には、自車走行車線の交通流速度と自車の設定車速を比べ、交通流速度が設
定車速より低い場合、かつ後続車両が自車の設定車速より速い場合に、自車の設定車速よ
り遅い交通流速度の走行車線に車線変更し、更に、車線変更と同時に自車の減速制御を開
始することが開示されている。このように車線変更と同時に自車の減速制御を開始するこ
とで、車線変更した後の急な減速を抑制し、自車の燃費の悪化を抑えている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００８】
【特許文献１】特開２０１４－１０８６４３号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００９】
　しかしながら、特許文献１では、実際にドライバーの想定した車速で走行が可能である
が、目的地点までの燃費を考慮して車線変更していない。つまり、車線変更時の瞬間の燃
費を改善するものであり、車線変更完了後の燃費を考慮していない。
【００１０】
　本発明は、前記問題に鑑みてなされたものであって、その目的とするところは、追従制
御を維持したまま、目的地点までの燃費も考慮した車線変更の可否判断が可能な走行制御
装置を提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【００１１】
　上記課題を解決するために、本発明の走行制御装置は、先行車に対して、予め定めた設
定車速にて追従制御する車間距離制御部と、自車速及び自車の設定車速と、自車走行車線
の交通流車速と、自車走行車線及び他の走行車線の想定燃費と、に基づいて車線変更の可
否を判定する車線変更判断部と、を有する構成とする。
【発明の効果】
【００１２】
　本発明によれば、追従制御を維持したまま、目的地点までの燃費も考慮した車線変更の
可否判断及び実施が可能な走行制御装置を提供できる。
【００１３】
　上記した以外の課題、構成及び効果は、以下の実施形態の説明により明らかにされる。
【図面の簡単な説明】
【００１４】
【図１】本発明に係る走行制御装置、及びそれが適用された走行制御システムの概念を示
すブロック構成図である。
【図２】本発明に係る走行制御装置の処理フローを示すフロー図である。
【図３】本発明に係る走行制御装置による航続距離の改善を説明する図である。
【図４】本発明に係る走行制御装置の低燃費車線選択の一例を示す図である。
【図５】本発明に係る走行制御装置の車線変更無の一例を示す図である。
【図６】本発明に係る走行制御装置のドライバー設定車線優先の一例を示す図である。
【図７】本発明に係る走行制御装置の一時的にドライバー設定車速を超えて車線変更する
場合の一例を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００１５】
　以下、本発明に係る走行制御装置、及びそれが適用された走行制御システムの実施形態
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について、図面を用いて説明する。
【００１６】
　図１は、本発明に係る走行制御装置、及びそれが適用された走行制御システムの概念を
示すブロック構成図を示したものである。
【００１７】
　走行制御装置である自動運転ECU８は、道路を走行する自車両Ａに搭載され、自車線及
び自車両Ａと同一進行方向の周辺車線の交通流速度を精度良く推定するものである。
【００１８】
　図１に示すように、前記自動運転ECU８が適用された走行制御システム５０は、撮像部
であるカメラ１、レーダ２、車車間/路車間通信３、車速検知部である車速センサ４、地
図５、自車位置情報６、ドライバー走行条件入力７、走行制御装置である自動運転ECU８
、エンジン制御ECU１７、ブレーキ制御ECU１８、ステアリング制御ECU１９、ウィンカー
制御ECU２０、HMI２１を備えて構成されている。また、走行制御装置である自動運転ECU
８は、走行車速管理部９、走行モード管理部１０、ドライバー許容車速差管理部１１、外
界情報管理部１２、交通流速度算出部１３、燃費算出部１４、車線変更判断部１５、アク
チュエータ制御部１６、車間距離制御部２２を備えて構成されている。
【００１９】
　前記自車両Ａは、カメラ１、レーダ２、車車間/路車間通信３、の何れか又はそれらか
ら組み合わせた情報を用いて、道路区画線、周辺立体物を検知し、自車両Ａと必要とされ
る周辺検知物の相対車速及び距離、位置情報を取得し、その情報が自動運転ECU８に送信
される。
【００２０】
　路車間通信では、車車間通信同様に、車両間で通信している情報を、車両と車両の間の
路側機を経由して取得しても良い。
【００２１】
　車速センサ４は、自車両Ａの車速を検出し、その情報を自動運転ECU８に送信する。
【００２２】
　地図５は、自車両Ａの位置及び目的地までの道路情報を取得し、その情報を自動運転EC
U８に送信する。
【００２３】
　自車位置情報６は、例えばGPSにより自車位置を取得し、その自車位置情報を自動運転E
CU８に送信する。
【００２４】
　ドライバー走行条件入力７は、ドライバーが自動運転選択情報、設定車速、ドライバー
許容車速差情報及び燃費優先/非優先情報を入力し、その情報を自動運転ECU８に送信する
。自動運転選択情報とは、自動運転の開始/停止の選択情報である。設定車速とは、自動
運転中における目標車速であり、ACCの設定車速等を用いても良い。ドライバー許容車速
差とは、燃費優先を選択中で自動運転中において、自車両Ａの走行速度が設定車速からド
ライバー許容車速差分減速の範囲内であった場合は、車線変更の判断条件として燃費条件
を含む。例として、設定車速が１００[km/h]、ドライバー許容車速差が２５[km/h]の場合
で、ドライバーが燃費優先を選択している場合に、自車両Ａが７５（設定車速－ドライバ
ー許容車速差)～１００[km/h]で走行している時は、設定車速より低い速度で走行してい
たとしても、自車線（自車走行車線ともいう）より燃費の良い（高い）高速車線が無い限
り、車線変更を行わない。燃費優先/非優先情報とは、ドライバーが燃費を優先で走行す
るか、燃費を優先しないで走行するかを選択する情報である。例えば、自車両Ａに設けら
れたECOボタンの設定状態を燃費優先情報として使用しても良い。
【００２５】
　次に、走行制御装置である自動運転ECU８の各処理について説明する。
【００２６】
　車間距離制御部２２は、先行車に対して、予め定めた設定車速にて追従制御（自車両Ａ
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を追従させる制御）する（定速走行車間距離制御：ACCなど）。
【００２７】
　走行車速管理部９は、車速センサ４から自車両Ａの走行車速、地図５から制限車速、ド
ライバー走行条件入力７から設定車速を受信し、自車両Ａの走行車速を決定する。
【００２８】
　走行モード管理部１０は、ドライバー走行条件入力７から燃費優先/非優先情報を取得
し、自車両Ａの走行モードとして設定する。
【００２９】
　ドライバー許容車速差管理部１１は、ドライバー走行条件入力７からドライバー許容車
速差情報を取得し、ドライバー許容車速差として設定する。
【００３０】
　外界情報管理部１２は、カメラ１、レーダ２、車車間/路車間通信３、地図５、自車位
置情報６から取得した情報を使用して、自車両Ａ周辺の外界環境を統合管理する。
【００３１】
　交通流速度算出部１３は、カメラ１、レーダ２、車車間/路車間通信３から送信された
情報から自車両Ａ周辺の同一進行方向の車線毎の交通流速度の算出を行い、それを保持す
る。車線毎の交通流速度の算出方法は、例えば、その車線を走行する複数の車両の速度の
平均値を算出しても良いし、予め交通規則などから交通流速度を設定しても良い。
【００３２】
　燃費算出部１４は、自車両Ａの各車速及び道路状態における燃費情報を保持しており、
自車両Ａの燃費情報と、現在の交通流速度算出部１３で算出された周辺車線の交通流速度
から、車線毎の燃費を算出する。なお、燃費を計算する際、地図５に基づいて算出したり
、自車両Ａの走行経路に基づいて算出しても良い。
【００３３】
　車線変更判断部１５は、走行車速管理部９で算出された自車走行速度、外界情報管理部
１２で管理している自車周辺外界情報、交通流速度算出部１３で算出した各車線における
交通流速度、自車両Ａの燃費を算出する燃費算出部１４で算出された値から、車線変更を
行うかどうかを判断する。つまり、車線変更判断部１５は、自車走行速度及び自車の設定
車速と、自車走行車線の交通流車速と、自車走行車線及び他の走行車線の想定燃費と、に
基づいて車線変更の可否を判定する。
【００３４】
　具体的には、車線変更判断部１５は、自車走行車線の交通流速度が他の車線の交通流速
度より大きい、且つ自車走行速度がその設定車速より小さい場合は、車線変更否と判定す
る。また、自車交通流速度（自車走行車線の交通流速度）が他の車線の交通流速度より小
さく、自車走行速度が設定車速より小さく、且つ他の車線が自車走行車線より燃費が高い
と予測出来た場合、車線変更可と判定する。また、自車交通流速度が他の車線の交通流速
度より小さく、自車走行速度が設定車速より小さく、その設定車速から自車速を引いた値
が予め定めたドライバー許容速度より小さく、且つ自車走行車線より燃費が高いと予測出
来る他の車線が存在する場合は、車線変更可と判定する。また、自車交通流速度が他の車
線の交通流速度より小さく、自車走行速度が設定車速より小さく、設定車速から自車走行
速度を引いた値が予め定めたドライバー許容速度より小さく、且つ自車走行車線より燃費
が高いと予測出来る他の車線が存在しない場合は、車線変更否と判定する。詳細は、以下
において図２を用いて説明する。
【００３５】
　アクチュエータ制御部１６は、車線変更判断部１５からの車線変更実施判断の情報を基
に、エンジン制御ECU１７、ブレーキ制御ECU１８、ステアリング制御ECU１９、ウィンカ
ー制御ECU２０の制御を行う。
【００３６】
　次に、自動運転ECU８から出力された情報に基づいて自車両Ａの走行状態を制御する制
御処理について説明する。
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【００３７】
　エンジン制御ECU１７は、自動運転ECU８より加減速信号を受信し、自車両Ａの加減速制
御を行う。
【００３８】
　ブレーキ制御ECU１８は、自動運転ECU８より加減速信号を受信し、自車両Ａの減速制御
を行う。
【００３９】
　ステアリング制御ECU１９は、自動運転ECU８より操舵信号を受信し、自車両Ａの操舵制
御を行う。
【００４０】
　ウィンカー制御ECU２０は、自動運転ECU８の車線変更判断部１５より車線変更情報を受
信し、車線変更の必要に応じて車線変更側のウィンカーの制御を行う。
【００４１】
　HMI２１は、ドライバー走行条件入力７によってドライバーが設定する、自動運転選択
情報、設定車速及び燃費優先/非優先情報の表示、操作に用いられる。また、車線変更判
断部１５にて車線変更実施可否判断シーンにおいて、ドライバーに対して、車線変更を実
施するか、実施しないかをドライバーに通知して、選択判断にも使用される。
【００４２】
　図２を用いて、本発明に係る走行制御装置である自動運転ECU８の制御実施フローにつ
いて説明する。本フローは、自動運転が開始されると同時に処理を開始する。
【００４３】
　自動運転開始後、Ｓ１０１では、ドライバーが設定した設定車速、ドライバー許容車速
差、燃費優先/非優先の設定を取得する。設定車速、ドライバー許容車速差、燃費優先/非
優先は、自動運転中も変更することが可能である。
【００４４】
　次に、Ｓ１０２では、自車両Ａと同一進行方向に走行する各車線に対して交通流速度情
報を取得する。その際に、取得する各車線の交通流速度は、隣接車線だけでなく、同一進
行方の全車線、又は自車両Ａの近辺の複数の車線を取得対象とする。また、あわせて自車
両Ａの速度情報も取得する。
【００４５】
　Ｓ１０３では、自車両Ａが走行している車線の前方における先行車両の有無を判定する
。先行車両が有る場合はＳ１０４に進む。一方、先行車両が無い場合はＳ１１０に進む。
【００４６】
　Ｓ１０４では、Ｓ１０２で取得した自車両Ａの速度と、各車線の交通流速度のうち自車
線に隣接する車線の交通流速度と比較し、隣接車線の交通流速度の方が高いか否かを判断
する。また、現在の自車両Ａの速度が設定車速よりも低いか否かを判断する。本Ｓ１０４
の判断が共に成立する場合はＳ１０５に進む。一方、そのうちの一方が非成立または共に
非成立の場合はＳ１１０に進む。
【００４７】
　Ｓ１０５では、Ｓ１０１で取得したドライバーの燃費優先/非優先設定の情報が、燃費
優先か否かを判断する。燃費を優先しない場合はＳ１０６に進む。一方、燃費優先の場合
はＳ１０７に進む。
【００４８】
　Ｓ１０６では、Ｓ１０４で判断した隣接する車線（高速レーン）に対して車線変更を行
い、車線変更判断・実施処理を終了する。
【００４９】
　一方で、Ｓ１０７では、ドライバーが燃費を優先しているため、ドライバーの設定車速
と現在の自車両Ａの速度の差（設定車速－自車両Ａの速度）を算出し、それがドライバー
許容車速差範囲外であるか否かを判断する。ドライバー許容車速差範囲外であればＳ１０
６に進む。一方、ドライバー許容車速差内であればＳ１０８に進む。
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【００５０】
　Ｓ１０８では、Ｓ１０２で取得した各車線に対する交通流速度情報から、自車両Ａが各
車線における交通流速度で走行した際の燃費情報を算出し、自車線より燃費の良い高速車
線が有るか否かを判断し、燃費の良い高速車線が有る場合はＳ１０６に進む。一方、自車
線より燃費の良い高速車線が無い場合はＳ１０９に進む。
【００５１】
　Ｓ１０９では、ドライバーに対して燃費は悪くなると判断されるが車線変更するか否か
の確認を行う。ドライバーが車線変更することを選択した場合はＳ１０６に進む。一方、
車線変更しないことを選択した場合はＳ１１０に進む。なお、本確認について、必ずドラ
イバーが選択をしなくても良く、ドライバーの選択が一定時間内に無い場合は車線変更を
行わないこととしても良い。
【００５２】
　Ｓ１１０では、車線変更を行う必要が無いと判断して車線変更判断・実施処理を終了す
る。
【００５３】
　本発明の主な特徴は、車間距離制御部２２にて、先行車に対して、予め定めた設定車速
にて追従制御し、車線変更判断部１５にて、自車速及び自車の設定車速と、自車走行車線
の交通流車速と、自車走行車線及び他の走行車線の想定燃費と、に基づいて車線変更の可
否を判定する、ことであり、これにより、追従制御を維持したまま、目的地点までの燃費
も考慮した車線変更の可否判断が可能となる。
【００５４】
　図３には、走行距離とガソリン残量の関係について示している。
【００５５】
　図３中の点線は、設定車速で走行した場合を示し、実線は、本実施形態の自動運転ECU
８（走行制御装置）を用いて走行した場合であって、先行車が出現した時に、低燃費車線
を選択して走行した場合を示している。ここで、図３に示すように、ガソリン残量が０に
なった際の走行距離は、図３に示す航続距離改善の分だけ増加することとなる。
【００５６】
　図４には、低燃費車線を選択するシーンの例を示している。
【００５７】
　自車両Ａの設定車速を時速８０[km/h]として自車線を走行している状況で、自車両Ａの
前方に時速６０[km/h]で走行している車両Ｂが現れ、自車進行方向右側の走行車線を時速
７０[km/h]で走行している車両Ｃが自車前方に出現し、自車進行方向左側の走行車線を時
速５０[km/h]で走行している車両Ｄが自車前方に出現した場合である。図２に示す制御フ
ローの通り、車線変更実施判断を行う。Ｓ１０１にて車線変更判断に必要となるドライバ
ー設定情報、車両周辺情報を取得する。Ｓ１０２において、自車両Ａの車両速度は先行車
両Ｂに追従して走行しているために６０[km/h]、車両Ｃが走行中の車線の交通流速度は車
両Ｃの走行速度である７０[km/h]、車両Ｄが走行中の車線の交通流速度は車両Ｄの走行速
度である５０[km/h]となり、Ｓ１０３において、自車両Ａは先行車両Ｂに追従走行してい
るために先行車両有と判断する。次に、Ｓ１０４において、自車両Ａの速度 < 隣接車線
の交通流速度（６０[km/h] < ７０[km/h])且つ自車両Ａの速度 < 設定車速（６０[km/h] 
< ８０[km/h])が成立する。次に、Ｓ１０５において、燃費優先/非優先をドライバーが燃
費優先としていた場合、Ｓ１０７において、現在の走行車速がドライバーが許容する車速
範囲内か否かを判断する。この場合、設定車速－自車両Ａの車速 < ドライバー許容車速
差（８０[km/h] － ６０[km/h] < ２５[km/h])が成立する。次に、Ｓ１０８において、自
車線より燃費の良い高速車線が有るか否かを比較する。自車線より高速な車線のため、自
車線と右側車線の想定燃費を比較する。この場合、自車線の想定燃費（１８km/l)より右
側車線の想定燃費（２０km/l)が良いため、本条件が成立する。次に、Ｓ１０６において
、高速レーンに対して車線変更を実施することで制御が終了となる。
【００５８】
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　次に、図４とは異なる車線変更無を選択するシーンの例について、図５を用いて説明す
る。
【００５９】
　自車両Ａの設定車速を時速８０[km/h]として自車線を走行している状況で、自車両Ａの
前方に時速７０[km/h]で走行している車両Ｂが現れ、自車進行方向右側の走行車線を時速
８０[km/h]で走行している車両Ｃが自車前方に出現し、自車進行方向左側の走行車線を時
速６０[km/h]で走行している車両Ｄが自車前方に出現した場合である。図２に示す制御フ
ローの通り、車線変更実施判断を行う。Ｓ１０１にて車線変更判断に必要となるドライバ
ー設定情報、車両周辺情報を取得する。Ｓ１０２において、自車両Ａの車両速度は先行車
両Ｂに追従して走行しているために７０[km/h]、車両Ｃが走行中の車線の交通流速度は車
両Ｃの走行速度である８０[km/h]、車両Ｄが走行中の車線の交通流速度は車両Ｄの走行速
度である６０[km/h]となり、Ｓ１０３において、自車両Ａは先行車両Ｂに追従走行してい
るために先行車両有と判断する。次に、Ｓ１０４において、自車両Ａの速度 < 隣接車線
の交通流速度（７０[km/h] < ８０[km/h])且つ自車両Ａの速度 < 設定車速（７０[km/h] 
< ８０[km/h])が成立する。次に、Ｓ１０５において、燃費優先/非優先をドライバーが燃
費優先としていた場合、Ｓ１０７において、現在の走行車速がドライバーが許容する車速
範囲内か否かを判断する。この場合、設定車速－自車両Ａの車速 < ドライバー許容車速
差（８０[km/h] － ７０[km/h] < ２５[km/h])が成立する。次に、Ｓ１０８において、自
車線より燃費の良い高速車線が有るか否かを比較する。自車線より高速な車線のため、自
車線と右側車線の想定燃費を比較する。この場合、自車線の想定燃費（２０km/l)が右側
車線の想定燃費（１７km/l)より良いため、本条件が非成立となる。次に、Ｓ１０９及び
Ｓ１１０において、車線変更を実施せず、制御が終了となる。
【００６０】
　次に、図４とは異なるドライバー設定車速優先を選択するシーンの例について、図６を
用いて説明する。
【００６１】
　自車両Ａの設定車速を時速１００[km/h]として自車線を走行している状況で、自車両Ａ
の前方に時速７０[km/h]で走行している車両Ｂが現れ、自車進行方向右側の走行車線を時
速１００[km/h]で走行している車両Ｃが自車前方に出現し、自車進行方向左側の走行車線
を時速６０[km/h]で走行している車両Ｄが自車前方に出現した場合である。図２に示す制
御フローの通り、車線変更実施判断を行う。Ｓ１０１にて車線変更判断に必要となるドラ
イバー設定情報、車両周辺情報を取得する。Ｓ１０２において、自車両Ａの車両速度は先
行車両Ｂに追従して走行しているために７０[km/h]、車両Ｃが走行中の車線の交通流速度
は車両Ｃの走行速度である１００[km/h]、車両Ｄが走行中の車線の交通流速度は車両Ｄの
走行速度である６０[km/h]となり、Ｓ１０３において、自車両Ａは先行車両Ｂに追従走行
しているために先行車両有と判断する。次に、Ｓ１０４において、自車両Ａの速度 < 隣
接車線の交通流速度（７０[km/h] < １００[km/h])且つ自車両Ａの速度 < 設定車速（７
０[km/h] < １００[km/h])が成立する。次に、Ｓ１０５において、燃費優先/非優先をド
ライバーが燃費優先としていた場合、Ｓ１０７において、現在の走行車速がドライバーが
許容する車速範囲内か否かを判断する。この場合、設定車速－自車両Ａの車速 < ドライ
バー許容車速差（１００[km/h] － ７０[km/h] < ２５[km/h])が非成立となる。次に、Ｓ
１０６において、高速レーンに対して車線変更を実施することで制御が終了となる。
【００６２】
　次に、図４とは異なるドライバー設定車速を一時的にキャンセルして車線変更するシー
ンの例について、図7を用いて説明する。
【００６３】
　自車両Ａの設定車速を時速９０[km/h]として自車線を走行している状況で、自車両Ａの
前方に時速８０[km/h]で走行している車両Ｂが現れ、自車進行方向右側の走行車線を時速
１００[km/h]で走行している車両Ｃが自車前方に出現し、自車進行方向左側の走行車線を
時速４０[km/h]で走行している車両Ｄが自車前方に出現した場合である。図２に示す制御
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フローの通り、車線変更実施判断を行う。Ｓ１０１にて車線変更判断に必要となるドライ
バー設定情報、車両周辺情報を取得する。Ｓ１０２において、自車両Ａの車両速度は先行
車両Ｂに追従して走行しているために８０[km/h]、車両Ｃが走行中の車線の交通流速度は
車両Ｃの走行速度である１００[km/h]、車両Ｄが走行中の車線の交通流速度は車両Ｄの走
行速度である４０[km/h]となり、Ｓ１０３において、自車両Ａは先行車両Ｂに追従走行し
ているために先行車両有と判断する。次に、Ｓ１０４において、自車両Ａの速度 < 隣接
車線の交通流速度（８０[km/h] < １００[km/h])且つ自車両Ａの速度 < 設定車速（８０[
km/h] < ９０[km/h])が成立する。次に、Ｓ１０５において、燃費優先/非優先をドライバ
ーが燃費優先としていた場合、Ｓ１０７において、現在の走行車速がドライバーが許容す
る車速範囲内か否かを判断する。この場合、設定車速－自車両Ａの車速 < ドライバー許
容車速差（９０[km/h] － ８０[km/h] < ２５[km/h])が成立する。次に、Ｓ１０８におい
て、自車線より燃費の良い高速車線が有るか否かを比較する。自車線より高速な車線のた
め、自車線と右側車線の想定燃費を比較する。この場合、自車線の想定燃費（１７km/l)
より右側車線の想定燃費（１３km/l)が悪いため、本条件が非成立となる。次に、Ｓ１０
９において、ドライバーに対して、燃費が悪くなるが高速車線に変更するか否かを確認し
、ドライバーが車線変更を実施することを選択した場合は、Ｓ１０６において、高速レー
ンに対して車線変更を実施することで制御が終了となる。その際に、車線変更先の交通流
速度に合わせて一時的に設定車速をキャンセルし、制限速度内の１００[km/h]で走行して
も良い。一方、Ｓ１０９においてドライバーが車線変更を実施しないことを選択した場合
は、Ｓ１１０に進み、車線変更をせず、制御が終了となる。
【００６４】
　なお、本発明は上記した実施形態に限定されるものではなく、様々な変形形態が含まれ
る。例えば、上記した実施形態は本発明を分かりやすく説明するために詳細に説明したも
のであり、必ずしも説明した全ての構成を備えるものに限定されるものではない。
【００６５】
　また、上記の各構成、機能、処理部、処理手段等は、それらの一部又は全部を、例えば
集積回路で設計する等によりハードウェアで実現してもよい。また、上記の各構成、機能
等は、プロセッサがそれぞれの機能を実現するプログラムを解釈し、実行することにより
ソフトウェアで実現してもよい。各機能を実現するプログラム、テーブル、ファイル等の
情報は、メモリや、ハードディスク、ＳＳＤ（Solid State Drive）等の記憶装置、また
は、ＩＣカード、ＳＤカード、ＤＶＤ等の記録媒体に置くことができる。
【００６６】
　また、制御線や情報線は説明上必要と考えられるものを示しており、製品上必ずしも全
ての制御線や情報線を示しているとは限らない。実際には殆ど全ての構成が相互に接続さ
れていると考えてもよい。
【符号の説明】
【００６７】
１ カメラ
２ レーダ
３ 車車間/路車間通信
４ 車速センサ
５ 地図
６ 自車位置情報
７ ドライバー走行条件入力
８ 自動運転ECU（走行制御装置）
９ 走行車速管理部
１０ 走行モード管理部
１１ ドライバー許容車速差管理部
１２ 外界情報管理部
１３ 交通流速度算出部
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１４ 燃費算出部
１５ 車線変更判断部
１６ アクチュエータ制御部
１７ エンジン制御ECU
１８ ブレーキ制御ECU
１９ ステアリング制御ECU
２０ ウィンカー制御ECU
２１ HMI
２２ 車間距離制御部
５０ 走行制御システム

【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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【図７】
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