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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　カーブを曲がる際に車体がカーブの中心方向に傾斜する車両の操縦技量の評価結果を音
声により操縦者に提供する音声情報提供装置であって、
　前記車両の車両状態を検出する車両状態検出部と、
　前記車両状態検出部の検出結果を基に前記車両が旋回中であるか否かを判定する旋回判
定部と、
　操縦者のカーブ走行に対する操縦技量を評価する操縦技量評価部と、
　前記操縦技量評価部による操縦技量の評価結果を基に予め定められた閾値を基準として
操縦技量の高低を判定する技量判定部と、
　複数の音声案内を記録した音声案内記録部と、
　前記操縦技量の評価結果に応じて前記音声案内を選択する音声案内選択部と、
　選択された前記音声案内を出力するタイミングを判定する音声出力タイミング判定部と
を備え，
　前記旋回判定部が旋回中でないと判定した場合、前記音声出力タイミング判定部は選択
された前記音声案内を出力し、
　前記旋回判定部が旋回中であると判定した場合、前記音声出力タイミング判定部は旋回
中でないと判定されるまで選択された前記音声案内の出力タイミングを遅延し、
　前記操縦技量が低い場合、前記音声出力タイミング判定部は前記音声案内の出力タイミ
ングをさらに遅延する
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音声情報提供装置。
【請求項２】
　請求項１に記載の音声情報提供装置において、
　前記車両状態検出部はさらに前記車両の車速を検出し、
　前記車速の検出結果を基に前記車両の走行状態を判定する走行状態判定部を備え，
　前記音声出力タイミング判定部は、前記走行状態判定部の判定結果に応じて選択された
前記音声案内の出力タイミングを変更する
　音声情報提供装置。
【請求項３】
　請求項１に記載の音声情報提供装置において、
　前記車両状態検出部はさらに前記車両の加速度を検出し、
　前記加速度の検出結果を基に前記車両の走行状態を判定する走行状態判定部を備え，
　前記音声出力タイミング判定部は、前記走行状態判定部の判定結果に応じて選択された
前記音声案内の出力タイミングを変更する
　音声情報提供装置。
【請求項４】
　請求項１から３のいずれか１つに記載の音声情報提供装置おいて、
　前記音声出力タイミング判定部は、前記操縦技量に応じて選択された前記音声案内の出
力タイミングを変更する
　音声情報提供装置。
【請求項５】
　請求項１から４のいずれか１つに記載の音声情報提供装置おいて、
　操縦者の音声を検出する音声検出部と、
　予め登録された音声認識候補となる語彙が記録された認識語彙記録部と、
　検出された音声を基に前記音声認識候補をリストアップする音声認識部と、
　前記旋回判定部または前記操縦技量評価部から得られる信号によりリストアップされた
前記音声認識候補の優先順位を変更して操縦者の前記音声を判定する音声判定部とを備え
、
　前記音声案内選択部は、前記判定された音声に対応する前記操縦技量の前記音声案内を
選択する
　音声情報提供装置。
【請求項６】
　請求項２または３に記載の音声情報提供装置おいて、
　操縦者の音声を検出する音声検出部と、
　予め登録された音声認識候補となる語彙が記録された認識語彙記録部と、
　検出された音声を基に前記音声認識候補をリストアップする音声認識部と、
　前記旋回判定部または前記走行状態判定部または前記操縦技量評価部から得られる信号
によりリストアップされた前記音声認識候補の優先順位を変更して操縦者の前記音声を判
定する音声判定部とを備え、
　前記音声案内選択部は、前記判定された音声に対応する前記操縦技量の前記音声案内を
選択する
　音声情報提供装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両を操縦する操縦技量に関する情報を音声情報にて提供する音声情報提供
装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、二輪車または四輪車を操縦する操縦者の操縦技量を評価する技量判定装置がある
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。四輪車の場合、操舵角を基に操縦者の技量を判定することができる。二輪者の場合、ヨ
ー方向の変化に加えて、ロール方向またはピッチ方向またはキャスタ角度の変化を検出し
、これを基にして操縦者の技量を判定することができる。これらの技量判定装置により判
定された操縦技量は、モニタを通して操縦者に報知されるか、音声情報にて操縦者に報知
される。なお、「操縦者」とは、二輪車におけるライダーも含まれる。
【０００３】
　（１）特許文献１の技術
　特許文献１に記載のライダー特性判定装置は、ヨー方向の変化に加えて、ロール方向ま
たはピッチ方向またはキャスタ角度の変化を検出する。これらの検出値を基に、ライダー
の車両安定特性および旋回特性を判定し、それらの判定結果をモニタに表示することがで
きる。
【０００４】
　（２）特許文献２の技術
　特許文献２に記載の車両用運転支援装置では、操縦者の操舵角を基に技量レベルを判定
し、技量レベルの向上または低下を運転者へ、ディスプレイ上にて表示するか音声により
報知することができる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】国際公開ＷＯ２０１１－０７７６３８号
【特許文献２】特開２００６－２３２１７４号
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　特許文献１の技量評価装置では、モニタ画面により技量情報を提供するので、操縦者は
技量情報を得るために視線をモニタ画面に向ける必要がある。これにより、操縦者は走行
と直接関係のない視線移動を行わなければならず、技量情報を得るために負荷がかかる。
また、特許文献２の車両用運転支援装置では、操縦者の技量レベルを音声により報知する
ことが記載されているものの、車両の走行状況に対応して技量情報を提供するタイミング
制御を実施していない。これにより、操縦者は車両が旋回中であっても技量情報が提供さ
れるので、集中して旋回運転しているときに負荷がかかる。
【０００７】
　本発明は、このような事情に鑑みてなされたものであって、操縦者の技量情報が提供さ
れるタイミングを車両が旋回走行しているか否かに応じて変更する音声情報提供装置を提
供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　上記目的を達成するために、本発明は次のような構成をとる。
　すなわち、本発明に係る音声情報提供装置は、カーブを曲がる際に車体がカーブの中心
方向に傾斜する車両の操縦技量の評価結果を音声により操縦者に提供する音声情報提供装
置であって、前記車両の車両状態を検出する車両状態検出部と、前記車両状態検出部の検
出結果を基に前記車両が旋回中であるか否かを判定する旋回判定部と、操縦者のカーブ走
行に対する操縦技量を評価する操縦技量評価部と、前記操縦技量評価部による操縦技量の
評価結果を基に予め定められた閾値を基準として操縦技量の高低を判定する技量判定部と
、　複数の音声案内を記録した音声案内記録部と、前記操縦技量の評価結果に応じて前記
音声案内を選択する音声案内選択部と、選択された前記音声案内を出力するタイミングを
判定する音声出力タイミング判定部とを備え，前記旋回判定部が旋回中でないと判定した
場合、前記音声出力タイミング判定部は選択された前記音声案内を出力し、前記旋回判定
部が旋回中であると判定した場合、前記音声出力タイミング判定部は旋回中でないと判定
されるまで選択された前記音声案内の出力タイミングを遅延し、前記操縦技量が低い場合
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、前記音声出力タイミング判定部は前記音声案内の出力タイミングをさらに遅延する。
【０００９】
　本発明の音声情報提供装置によれば、走行状態検出部が車両の走行状態を検出する。こ
の検出結果を基に旋回判定部は車両が旋回中であるか否かを判定する。また、操縦技量評
価部は操縦者の車両の操縦技量を評価する。評価された操縦技量に応じて、音声案内記録
部に記録された複数の音声案内の中から音声案内選択部が音声案内を選択する。選択され
た音声案内は音声出力タイミング判定部が判定するタイミングにしたがって出力される。
ここで、音声出力タイミング判定部は、旋回判定部が車両は旋回中でないと判定した場合
に選択された音声案内を出力し、旋回判定部が車両は旋回中であると判定した場合には、
旋回判定部が旋回中でないと判定するまで選択された前記音声案内の出力タイミングを遅
延する。
【００１０】
　上記構成により、操縦者は操縦技量の評価結果を音声情報にて提供されるので走行とは
直接関係のない視線移動を行う必要が無いので、操縦者にかかる負荷が軽減される。また
、車両が旋回中に操縦技量に関する情報が提供されることがなく、操縦中の適切なタイミ
ングで技量情報を得ることができる。操縦者にとって操縦に余裕があるときに技量情報を
得ることができるので、音声情報を聞き洩らすことが無く、効果的に操縦技量の向上をす
ることができる。
【００１１】
　また、前記車両状態検出部はさらに前記車両の車速を検出し、前記車速の検出結果を基
に前記車両の走行状態を判定する走行状態判定部を備え，前記音声出力タイミング判定部
は、前記走行状態判定部の判定結果に応じて選択された前記音声案内の出力タイミングを
変更することが好ましい。
【００１２】
　車両状態検出部はさらに車両の速度を検出する。走行状態判定部は車速の検出結果を基
に車両の走行状態を判定する。音声出力タイミング判定部は、走行状態判定部の判定結果
に応じて選択された音声案内の出力タイミングを変更する。これにより、車両が高速で走
行している場合には音声案内の出力を停止し、車両が適正な速度で走行している場合に音
声案内の出力をすることができる。操縦者は、車速が大きいときには音声案内がされない
ので車両の操縦に集中することができ、操縦に余裕があるときに技量情報を得ることがで
きる。
【００１３】
　また、前記車両状態検出部はさらに前記車両の加速度を検出し、前記加速度の検出結果
を基に前記車両の走行状態を判定する走行状態判定部を備え，前記音声出力タイミング判
定部は、前記走行状態判定部の判定結果に応じて選択された前記音声案内の出力タイミン
グを変更することが好ましい。
【００１４】
　車両状態検出部はさらに車両の加速度を検出する。走行状態判定部は加速度の検出結果
を基に車両の走行状態を判定する。音声出力タイミング判定部は、走行状態判定部の判定
結果に応じて選択された音声案内の出力タイミングを変更する。これにより、車両が急加
速または急減速で走行している場合には音声案内の出力を停止し、車両が適正な加速度で
走行している場合に音声案内の出力をすることができる。操縦者は、加速度が大きいとき
には音声案内がされないので車両の操縦に集中することができ、操縦に余裕があるときに
技量情報を得ることができる。
【００１５】
　また、前記音声出力タイミング判定部は、前記操縦技量に応じて音声案内の出力タイミ
ングを変更することが好ましい。音声出力タイミング判定部は評価された操縦技量に応じ
て音声案内の出力タイミングを変更するので、操縦者に合わせてより適切なタイミングで
音声案内を出力することができる。操縦技量の低い操縦者は車両の操縦に対して余裕のあ
る状態で音声案内を聞くことができる。
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【００１６】
　また、操縦者の音声を検出する音声検出部と、予め登録された音声認識候補となる語彙
が記録された認識語彙記録部と、検出された音声を基に前記音声認識候補をリストアップ
する音声認識部と、前記旋回判定部または前記走行状態判定部または前記操縦技量評価部
から得られる信号によりリストアップされた前記音声認識候補の優先順位を変更して操縦
者の前記音声を判定する音声判定部とを備え、前記音声案内選択部は、前記判定された音
声に対応する前記操縦技量の前記音声案内を選択することが好ましい。
【００１７】
　音声検出部は操縦者が発する音声を検出する。音声認識部は検出された音声から認識語
彙記録部に予め登録された音声認識候補となる語彙から音声認識候補をリストアップする
。音声案内判定部は、旋回判定部または走行状態判定部または操縦技量評価部から得られ
る情報によりリストアップされた音声認識候補の優先順位を変更して操縦者の音声を判定
する。音声案内選択部は、判定された音声に対応する操縦技量の音声案内を選択する。
【００１８】
　操縦者が発声した音声の認識において、旋回判定結果または走行状態判定結果または操
縦技量評価結果が出力されたことにより、リストアップされた音声認識候補の中から操縦
に関する言葉を優先することで操縦者の音声を適切に絞り込むことができ、操縦者の音声
に対応した適切な内容の音声案内を出力することができる。操縦者は自分が知りたい技量
情報を操縦しながら聞くことができる。
【発明の効果】
【００１９】
　本発明によれば、操縦者の技量情報が提供されるタイミングを車両が旋回走行している
か否かに応じて変更する音声情報提供装置を提供することができる。
【図面の簡単な説明】
【００２０】
【図１】実施例に係る自動二輪車の概略構成を示す側面図である。
【図２】実施例１に係る操縦技量情報提示装置の構成を示す機能ブロック図である。
【図３】実施例に係る旋回判定を説明するグラフ図である。
【図４】実施例に係る走行状態判定を説明するグラフ図である。
【図５】実施例１に係る音声案内提供の処理手順を示すフローチャートである。
【図６】実施例１に係る音声案内提供の処理手順を示すフローチャートである。
【図７】実施例１に係る音声案内提供の処理手順を示すフローチャートである。
【図８】実施例１に係る音声案内提供の処理手順を示すフローチャートである。
【図９】実施例２に係る操縦技量情報提示装置の構成を示す機能ブロック図である。
【図１０】実施例２に係るリストアップされた認識語彙の候補を示す説明図である。
【図１１】実施例２に係るリストアップされた認識語彙の候補を示す説明図である。
【図１２】実施例２に係る音声案内提供の処理手順を示すフローチャートである。
【図１３】実施例２に係る音声案内提供の処理手順を示すフローチャートである。
【実施例１】
【００２１】
　以下、図面を参照して本発明の実施例を説明する。ここでは、実施例に係る車両として
、自動二輪車を例に挙げて説明する。なお、以下の説明で、前後および左右とは自動二輪
車の走行方向を基準としている。
【００２２】
　１．自動二輪車の概略構成
　図１は、本実施例に係る音声情報提供装置を備えた自動二輪車の概略構成を示す側面図
である。自動二輪車１はメインフレーム２を備えている。メインフレーム２の前端上部に
はヘッドパイプ３が設けられている。ヘッドパイプ３にはステアリングシャフト４が挿通
されている。ステアリングシャフト４の上端部にはハンドル５が連結されている。ハンド
ル５の右側には、ブレーキレバー（図示省略）が配置されている。
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【００２３】
　ステアリングシャフト４の下端部には一対の伸縮可能なフロントフォーク７が連結され
ている。これにより、ハンドル５の回転操作によってフロントフォーク７が揺動する。フ
ロントフォーク７の下端部には前輪８が回転可能に取り付けられている。フロントフォー
ク７の伸縮により前輪８の振動が吸収される。また、フロントフォーク７の下端部にはブ
レーキ１０が取り付けられ、ブレーキレバーの操作により前輪８の回転を制動する。前輪
８の上部には、前輪カバー１１がフロントフォーク７に固定されている。
【００２４】
　メインフレーム２の上部には、燃料タンク１５とシート１６とが前後に並んで保持され
ている。燃料タンク１５の下方に、エンジン１７と変速機１８とがメインフレーム２に保
持されている。変速機１８は、エンジン１７で発生した動力を出力するドライブ軸１９を
備えている。ドライブ軸１９にはドライブスプロケット２０が連結されている。
【００２５】
　メインフレーム２の下部後側にはスイングアーム２１が揺動可能に支持されている。ス
イングアーム２１の後端部には、ドリブンスプロケット２２および後輪２３が回転可能に
支持されている。ドライブスプロケット２０とドリブンスプロケット２２との間には、チ
ェーン２４が懸架されている。エンジン１７で発生した動力は、変速機１８、ドライブ軸
１９、ドライブスプロケット２０、チェーン２４およびドリブンスプロケット２２を介し
て後輪２３に伝達される。また、シート１６の下部には、自動二輪車１の各部の動作を制
御するＥＣＵ（Electronic Control Unit；電子制御ユニット）２５が設けられている。
自動二輪車１は他にも、道路情報が表示されるモニタ４１を備える。モニタ４１はハンド
ル５の前方に設置されている。
【００２６】
　２．音声情報提供装置の構成
　次に図１および図２を参照しながら音声情報提供装置２８の構成を説明する。図２は、
音声情報提供装置の構成を示す機能ブロック図である。音声情報提供装置２８は、状態量
検出部２９と、音声情報制御部３０と、無線通信機３９、４０と、スピーカ４２とを備え
る。無線通信機３９および４０は、自動二輪車１と操縦者が装着するヘルメット３８との
間で情報の伝達をする。無線通信機３９はヘルメット３８に、無線通信機４０は自動二輪
車１に備えられている。スピーカ４２はヘルメット３８の内側に備えられ、無線通信機３
９、４０を介して送られた音声案内を出力する。
【００２７】
　２．１　状態量検出部
　状態量検出部２９は自動二輪車１の車両状態を検出するセンサで構成される。状態量検
出部２９は、たとえば、ジャイロスコープ３３と、ステアリング角度センサ３４と、スト
ロークセンサ３５と、前輪８に設けられた車輪速センサ３６と、自動二輪車１の位置を測
定するＧＰＳ（Global Positioning System）３７とを有する。状態量検出部２９は本発
明における車両状態検出部に相当する。
【００２８】
　ジャイロスコープ３３は、燃料タンク１５上に配置されている。ジャイロスコープ３３
は自動二輪車１のヨー、ロール、およびピッチの３軸方向の角速度および角度を検出する
。すなわち、自動二輪車１のヨーレート、ヨー角度、ロールレート、ロール角度、ピッチ
レート、およびピッチ角度を検出する。ステアリング角度センサ３４は、フロントフォー
ク７の上端に設けられ、ステアリングシャフト４の回転角であるステアリング角度を検出
する。
【００２９】
　ストロークセンサ３５は、フロントフォーク７に設けられ、フロントフォーク７の伸縮
量を検出する。さらにこの伸縮量を基にフロントフォーク７のキャスタ角を算出する。フ
ロントフォーク７が油圧式のサスペンションで伸縮する場合は、ストロークセンサ７は、
サスペンションの油圧を検出することでキャスタ角を算出してもよい。車輪速センサ３６
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は、前輪８の回転速度を検出する。さらに、この回転速度を基に自動二輪車１の車速を算
出する。ＧＰＳ３７は燃料タンク１５の前方に配置されており、自動二輪車１の位置情報
を検出する。
【００３０】
　カーブを曲がる際に、操縦者が自動二輪車１のハンドル５を操舵すると、自動二輪車１
のヨー角度、ヨーレートおよびステアリング角度が変化する。また、操縦者が自動二輪車
１の車体をカーブの中心方向に傾けると、自動二輪車１のロール角度およびロールレート
が変化する。また、カーブに入る前またはカーブ走行中に操縦者がブレーキレバーを操作
して自動二輪車１が減速すると、フロントフォーク７が縮む。このフロントフォーク７の
縮みにより、自動二輪車１のピッチ角度、ピッチレート、およびキャスタ角度が変化する
。
【００３１】
　自動二輪車１のこれら、ヨー角度、ヨーレート、ロール角度、ロールレート、ピッチ角
度、ピッチレート、キャスタ角度、ステアリング角度、車速および位置情報を車両状態量
と呼ぶ。なお、状態量検出部２９を構成するセンサおよび検出される車両状態量は上述し
たもの以外を含めてもよいし、減らしてもよい。
【００３２】
　２．２　音声情報制御部
　音声情報制御部３０は、自動二輪車１が旋回しているか否かにより音声情報の出力を変
更する。音声情報制御部３０は、操縦技量評価部３２と、技量判定部５０と、メモリ５１
と、旋回判定部５２と、走行状態判定部５８と、音声案内選択部５９と、音声案内記録部
６０と、音声出力タイミング判定部６１とを有する。音声情報制御部３０は、ＣＰＵおよ
びメモリから構成されが、ＥＣＵ２５の一部分として組み込んでもよい。
【００３３】
　２．２．１　旋回運動判定
　旋回判定部５２では、自動二輪車１が旋回運動を実施したかどうかを判定する。ここで
、旋回運動とは、自動二輪車１のヨーレートがある一定の値以上であり、かつ、ある一定
の時間以上持続した場合をいう。上記の条件が満たされない場合、旋回判定部５２は、自
動二輪車１が旋回運動を実施したとは判定しない。
【００３４】
　図３を参照する。図３は、旋回判定部５２が旋回運動を判定する説明図である。旋回判
定部５２は、ジャイロスコープ３３より入力されるヨーレートの検出値の絶対値から、旋
回運動区間Ｙを判定する。すなわち、旋回判定部５２は、自動二輪車１のヨーレートの検
出値の絶対値が閾値Ｘを超えた時点から再び閾値Ｘを下回る時点までの区間であり、かつ
、その区間の持続時間が最低持続時間Ｙｍｉｎ以上であれば、その区間を旋回運動区間Ｙ
と判定する。
【００３５】
　自動二輪車１のヨーレートの検出値が閾値Ｘを超えた時点から再び閾値Ｘを下回る時点
までの区間が最低持続時間Ｙｍｉｎに満たない場合、旋回判定部５２は、この区間を旋回
運動区間と判定しない。閾値Ｘの値は、自動二輪車１の車種により適宜設定すればよい。
また、上述したのは、ヨーレートを用いて旋回運動区間Ｙを判定する方法であったが、ヨ
ー角度を用いて旋回運動区間Ｙを判定してもよいし、他の方法を用いて旋回運動区間Ｙを
判定してもよい。ヨー角度を用いて旋回運動区間Ｙを判定する場合は、角度データを時間
微分等によりヨーレートデータに変換した後、上述のように旋回運動区間Ｙを判定するこ
とができる。旋回判定部５２は、旋回中でないと判定すれば、出力許可信号を音声出力タ
イミング判定部６１へ出力する。
【００３６】
　２．２．２　操縦技量評価
　操縦技量評価部３２は、操縦者の操縦技量を評価する。操縦技量評価部３２は、成分分
離部５３と、車両安定特性評価部５４と、旋回特性評価部５５と、総合特性評価部５７と
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を有する。
【００３７】
　成分分離部５３はローパスフィルタとバンドパスフィルタとで構成される。旋回判定部
５２が旋回運動区間Ｙを判定すると、旋回運動区間Ｙ中にメモリ５１に保管された各車両
状態量の検出値が成分分離部５３へ送られる。成分分離部５３へ入力された各検出値は、
ローパスフィルタおよびバンドパスフィルタでフィルタ処理が実施される。成分分離部５
３にて成分分離可能な車両状態量として、ヨーレート、ヨー角度、ロールレート、ロール
角度、ピッチレート、ピッチ角度、ステアリング角度、キャスタ角度が挙げられる。ここ
では、ロールレートを例に挙げてフィルタ処理による成分分離の説明をする。
【００３８】
　成分分離部５３に入力されるロールレートの全周波数帯域データが、ローパスフィルタ
およびバンドパスフィルタにてフィルタ処理が実施される。ローパスフィルタでは予め定
められた値である閾値周波数Ｆｃ１よりも高い高周波数成分を除去する。これにより、低
周波数帯域成分がローパスフィルタより出力される。バンドパスフィルタでは、閾値周波
数Ｆｃ１以下の低周波数成分を除去するとともに、閾値周波数Ｆｃ２以上のノイズ成分を
除去する。これにより、高周波数帯域成分がバンドパスフィルタより出力される。閾値周
波数Ｆｃ２以上の周波数成分は、ノイズ成分であるので操縦者の特性判断に関係しない。
【００３９】
　メモリ５１に保管された各検出値の時系列データがローパスフィルタおよびバンドパス
フィルタによってフィルタ処理を実施されることで、各検出値が低周波数帯域成分と高周
波数帯域成分とに分離される。閾値周波数Ｆｃ１は、判定したい特性に応じて設定しても
よい。例えば、操縦者の特性を判定する場合には、初級者と上級者との差が最大となるよ
うに閾値周波数Ｆｃ１を設定すればよい。ただし、閾値周波数Ｆｃ２は閾値周波数Ｆｃ１
よりも必ず大きい値でなければならない。
【００４０】
　車両安定特性評価部５４には、成分分離部５３のローパスフィルタおよびバンドパスフ
ィルタによりフィルタ処理された自動二輪車１の旋回運動区間Ｙにおける各検出値が入力
される。ここでは、ヨーレート、ロールレート、ピッチレートが入力される場合を例とし
て挙げる。
【００４１】
　閾値周波数Ｆｃ１を境に分離された各レートの低周波数帯域は、操縦者がカーブを旋回
する予測成分と解釈する。また、高周波数帯域は、操縦者がカーブを旋回する際に修正し
た修正成分と解釈する。次に、ヨーレート、ロールレート、ピッチレートのそれぞれにつ
いて、旋回区間Ｙにおける各レートの予測成分および修正成分の単位時間あたりの積分値
の平均値を算出する。得られたそれぞれの予測成分に対応する値を修正成分に対応する値
で除した値を１つの旋回区間Ｙにおけるヨーレート、ロールレート、ピッチレートの安定
性指標（Ｓyaw，Ｓroll，Ｓpitch）とする。
【００４２】
　カーブに対して、滑らかなハンドル操作を操縦者がすると低周波数帯域の絶対値の積分
量が大きく、高周波数帯域の絶対値の積分量が小さい。カーブ走行中に、ハンドル５を細
かく操作して操縦者が修正すると、高周波数帯域の絶対値の積分量が大きくなり、低周波
数帯域の絶対値の積分量がその分小さくなる。このように、低周波数帯域の絶対値の積分
量と高周波数帯域の絶対値の積分量との比率を指標とすることで、カーブ走行中の操縦者
の特性を得点化することができる。
【００４３】
　このように、自動二輪車１の旋回運動中のヨーレート、ロールレート、ピッチレートの
低周波数帯域および高周波数帯域の絶対値の積分量の比率を求めることで、自動二輪車１
の車両安定性指標を算出することができる。さらに、上記３つの安定性指標（Ｓyaw，Ｓr

oll，Ｓpitch）の重みづけ線形和である車両安定性得点Ｓｖを算出する。算出された車両
安定性得点Ｓｖは、技量判定部５０、音声案内選択部５９、および、音声出力タイミング
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判定部６１へ出力される。
【００４４】
　旋回特性評価部５５は、成分分離部５３のローパスフィルタによりフィルタ処理された
自動二輪車１の旋回運動区間Ｙにおける各検出値が入力される。ここでは、ステアリング
角度と、ロール角度と、ピッチ角度またはキャスタ角度とが入力される場合を例として挙
げる。また、メモリ５１から旋回特性評価部５５に自動二輪車１の旋回運動区間Ｙにおけ
る車速が入力される。
【００４５】
　各角度の低周波数帯域は、操縦者がカーブを旋回する予測成分と解釈する。カーブに対
して、滑らかなハンドル操作を操縦者がすると低周波数帯域の絶対値量が大きい。なお、
各レートの周波数分離に用いる閾値周波数Ｆｃ１は、各種角度ごとに異なる値を用いても
よい。旋回区間Ｙにおける予測成分の単位時間あたりの積分値の平均値をステアリング角
度と、ロール角度と、ピッチまたはキャスタ角度とのそれぞれの角度について算出する。
算出された値を、ステアリング角度、ロール角度、ピッチまたはキャスタ角度の旋回性指
標Ｔsteer、Ｔroll、Ｔpitch(caster)とする。
【００４６】
　また、入力された旋回区間Ｙの車速から旋回区間Ｙにおける平均車速Ｔspeedを算出す
る。これら、３つの旋回性指標と平均車速の重み付け線形和を旋回性得点Ｔvとして算出
する。旋回性得点Ｔvは、技量判定部５０、音声案内選択部５９、および、音声出力タイ
ミング判定部６１へ出力される。
【００４７】
　総合特性評価部５７は、車両安定性得点Ｓvおよび旋回性得点Ｔvの重み付け線形和を算
出することで旋回区間Ｙにおける操縦者の総合特性得点Ｇを得る。総合特性得点Ｇは、操
縦者の車両安定特性および旋回特性を基に操縦者の特性を総合的に評価するものである。
算出された総合特性得点Ｇは、技量判定部５０、音声案内選択部５９、および、音声出力
タイミング判定部６１へ出力される。以上をもって、総合特性得点Ｇ、車両安定性得点Ｓ

vおよび旋回性得点Ｔvと３つの指標により操縦者の操縦技量を評価することができる。
【００４８】
　技量判定部５０は、車両安定特性評価部５４、旋回特性評価部５５、および総合特性評
価部５７から入力される車両安定性得点Ｓv、旋回性得点Ｔv、および、総合特性得点Ｇに
対して予め定められた閾値を基準としてそれぞれの特性が「高」または「低」のいずれで
あるかを判定する。判定基準となる閾値は適切な値を任意に設定し、それぞれの特性で異
なる値を用いてもよい。技量判定部５０は、技量判定の判定結果が「高」の場合、出力許
可信号を音声出力タイミング判定部６１へ出力する。技量判定の判定結果が「低」の場合
、音声案内の遅延指示を音声出力タイミング判定部６１へ出力する。
【００４９】
　２．２．３　走行状態判定　
　走行状態判定部５８は、状態量検出部２９の車輪速センサ３６から車速を入力する。走
行状態判定部５８は、入力された車速を基に自動二輪車１の加速度を算出し、この加速度
の絶対値を閾値と比較することで自動二輪車１の走行状態が安定か不安定かを判定する。
図４を参照して説明する。図４は、自動二輪者１の走行状態の判定を説明するグラフ図で
あり、自動二輪車１の旋回中から旋回後にかけての加速度遷移を例示している。このグラ
フにおいて、旋回終了に向けて加速度がなだらかに増加し、時間ｔａの時点において旋回
が終了し、この付近で加速度が急増し、その後加速度が減少している。すなわち、操縦者
が自動二輪車１の旋回が終了するのに合わせて急加速して速度を上昇し、ある速度に達す
ると定速度走行していることを表す。
【００５０】
　走行状態判定部５８は、算出された加速度の絶対値が予め定められた閾値Ｘ’以上であ
る場合、走行状態を不安定と判定し、閾値Ｘ’未満である場合、走行状態を安定と判定す
る。また、他の判定基準として、加速度の絶対値が算出された時点から過去Ｔ秒間の間に
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加速度が予め定められた閾値Ｘ’以上になった場合、走行状態を不安定と判定し、加速度
の絶対値が算出された時点から過去Ｔ秒間継続して加速度が閾値Ｘ’未満である場合、走
行状態を安定と判定してもよい。走行状態を安定と判定した場合、出力許可信号を音声出
力タイミング判定部６１へ出力する。
【００５１】
　また、走行状態判定部５８は、上述したように加速度を用いて走行状態を判定してもよ
いし、車輪速センサ３６から入力される車速を用いて走行状態を判定してもよい。判定基
準は、加速度を用いる場合と同様に、予め定められた閾値Ｘ’’を基準として判定すれば
よい。閾値Ｘ’およびＸ’’と判定基準のＴ秒間は、任意に設定される値で、それぞれ最
適と思われる数値を設定すればよい。
【００５２】
　２．２．４　音声案内
　音声案内選択部５９は、評価された操縦技量に対応する音声データを音声案内記録部６
０に記録されている音声データの中から選択する。音声案内記録部６０には、操縦技量に
関する全ての音声データが記録されている。選択された音声データは音声出力タイミング
判定部６１へ出力される。
【００５３】
　音声出力タイミング判定部６１は、旋回判定部５２から出力許可信号が入力されると、
音声案内選択部５９が選択した音声データを、無線通信機３９、４０を介してスピーカ４
２へ出力する。スピーカ４２からは、操縦者の技量評価の結果が音声で案内される。また
、音声出力タイミング判定部６１は、旋回判定部５２から出力許可信号が入力されるまで
、音声データの出力を遅延する。音声出力タイミング判定部６１は、上記以外にも、複数
の出力許可信号が入力された場合のみ音声データを出力してもよい。
【００５４】
　３．１　旋回判定に応じての音声案内
　次に、旋回判定に応じて音声案内を実施する動作について図５を参照して説明する。図
５は、情報提示の処理手順を示すフローチャートである。
【００５５】
　状態量検出部２９より操縦技量評価部３２へ各種の車両状態量が入力される。入力され
た車両状態量を基に、車両安定特性評価部５４が車両安定性得点Ｓvを算出し、旋回特性
評価部５５が旋回性得点Ｔvを算出する。また、総合特性評価部５７は、車両安定性得点
Ｓvおよび旋回性得点Ｔvを基に総合特性得点Ｇを算出する。これら各種の得点を算出する
ことで、操縦者の車両操縦に対する技量評価をすることができる（ステップＳ０１）。算
出された総合特性得点Ｇは音声案内選択部５９へ出力される。
【００５６】
　音声案内選択部５９は、総合特性評価部５７から評価結果が入力されると、その評価結
果と対応する音声データを音声案内記録部６０に記録されている音声データの中から選択
して取り出す。取り出された音声データは音声出力タイミング判定部６１へ出力される（
ステップＳ０２）。また、ステップＳ０１、０２の処理と並行して、自動二輪車１が旋回
中か否かの判定処理が実施される。
【００５７】
　自動二輪車１が走行中であれば、旋回判定の処理が常に実施されている。ジャイロスコ
ープ３３から検出値が旋回判定部５２へ随時入力され、旋回判定部５２は自動二輪車１が
旋回中であるか否かを判定する（ステップＳ１１）。旋回判定部５２は、旋回中であると
判定すれば、時間をおいて再び旋回中であるか否かを判定し、旋回中でないと判定すれば
、出力許可信号を音声出力タイミング判定部６１へ出力する（ステップＳ１２）。
【００５８】
　音声出力タイミング判定部６１は、音声案内選択部５９から入力された音声データを、
旋回判定部５２から出力許可信号が入力された場合に、スピーカ４２へ出力する（ステッ
プＳ０３）。たとえば、操縦者の総合得点Ｇが６０点と評価された場合、自動二輪車１が
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旋回走行した後に、操縦者はその旋回中の操縦技量の評価結果を音声で「総合得点は６０
点でした」というように聞くことができる。カーブが連続する道路を走行する場合でも、
操縦者は自身の操縦評価結果を旋回中に聞くことが無いので、旋回中は自動二輪車１の操
縦に集中することができる。また、自動二輪車１が旋回していない時に自身の操縦評価結
果を聞くことができるので、操縦に対して余裕があるときに聞くことができ、音声情報の
聞き逃しを防ぐことができる。　
【００５９】
　３．２　旋回判定および走行状態に応じての音声案内
　次に、旋回判定および走行状態に応じて音声案内を実施する動作について図６を参照し
て説明する。３．１において旋回判定を基準に音声出力のタイミングを制御していたが、
旋回判定に加えて走行状態に応じて音声出力のタイミングを制御してもよい。
【００６０】
　３．１で説明したのと同様に、ステップＳ０１、０２の処理が実施されて、操縦者の技
量評価の結果と対応する音声データが音声出力タイミング判定部６１へ出力される。また
、ステップＳ０１、０２の処理と並行して、ステップＳ１１、１２の処理が実施されて、
自動二輪車１が旋回中であるか否かの判定が実施され、旋回中でなければ、出力許可信号
が音声出力タイミング判定部６１へ入力される。これらの処理と並行してさらに、走行状
態が安定であるか不安定であるかの判定を実施する。
【００６１】
　自動二輪車１が走行中であれば、走行状態が安定か否かの判定の処理は常に実施されて
いる。車輪速センサ３６により検出された車速が走行状態判定部５８へ随時入力される（
ステップＳ２１）。走行状態判定部５８は入力された車速を基に加速度を算出し、自動二
輪車１が安定もしくは不安定のいずれかを閾値を基準にして判定する（ステップＳ２２）
。走行状態判定部５８は、自動二輪車１が不安定であると判定すれば、時間をおいて再び
走行状態を検出して走行状態が安定か否かの判定をし、自動二輪車１の走行状態が安定で
あると判定すれば、出力許可信号を音声出力タイミング判定部６１へ出力する。
【００６２】
　音声出力タイミング判定部６１は、旋回判定部５２からの出力許可信号と、走行状態判
定部５８からの出力許可信号との２つの出力許可信号が入力された場合に、音声案内選択
部５９から入力された音声データをスピーカ４２へ出力する（ステップＳ０４）。２つの
出力許可信号のうちいずれか一方でも入力されない場合は、音声出力タイミング判定部６
１は、音声データをスピーカ４２へ出力しない。たとえば、操縦者の総合得点Ｇが６０点
と評価された場合、自動二輪車１が旋回を終了して加速度が安定した後に、操縦者はその
旋回中の操縦技量の評価結果を音声で「総合得点は６０点でした」というように聞くこと
ができる。これにより、自動二輪車１が急加速度中または急加速度直後または旋回中に、
操縦者は自身の操縦判定結果を聞くことが無いので、急加速度中または急加速度直後また
は旋回中において操縦に集中することができる。また、自動二輪車１が定常状態で、旋回
していない状態時に自身の操縦判定結果を聞くことができるので、より余裕を持って音声
情報を聞くことができる。　
【００６３】
　３．３　旋回判定および技量判定に応じての音声案内
　次に、旋回判定および技量判定に応じて音声案内を実施する動作について図７を参照し
て説明する。３．１において旋回判定を基準に音声出力のタイミングを制御していたが、
旋回判定に加えて操縦技量の判定結果に応じて音声出力のタイミングを制御してもよい。
すなわち、技量判定部５０から得られる技量判定結果に基づいて音声案内を出力するタイ
ミングを切り替える制御を実施する。
【００６４】
　３．１および３．２で説明したのと同様に、ステップＳ０１、０２の処理が実施されて
、操縦者の技量評価の結果と対応する音声データが音声出力タイミング判定部６１へ出力
される。また、ステップＳ０１、０２の処理と並行して、ステップＳ１１、１２の処理が
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実施されて、自動二輪車１が旋回中であるか否かの判定が実施される。旋回中であると判
定されれば、時間をおいて再び旋回中であるか否かの判定が実施される。
【００６５】
　ステップＳ１２にて旋回中でないと判定された場合、技量判定部５０は、ステップＳ０
１において評価された技量評価に対して、閾値を基準として操縦者の操縦技量が「高」ま
たは「低」のいずれであるかを判定する（ステップＳ１３）。技量判定部５０は、操縦技
量を「高」と判定すると、音声出力タイミング判定部６１へ音声出力の許可信号を出力し
、操縦技量を「低」と判定すると、音声出力タイミング判定部６１へ音声出力のタイミン
グの遅延を指示する。
【００６６】
　音声出力タイミング判定部６１は、技量判定部５０から出力許可信号が入力されると、
音声案内選択部５９から入力された音声データをスピーカ４２へ出力する。また、音声出
力タイミング判定部６１は、技量判定部５０から音声出力のタイミング遅延の指示が入力
されると、予め定められた時間を経過してから音声案内選択部５９から入力された音声デ
ータをスピーカ４２へ出力する。
【００６７】
　たとえば、技量判定の閾値を５０点と設定した場合、操縦者の総合得点Ｇが８０点と評
価されると、操縦者の技量判定が「高」と判定されて、操縦者は旋回後直ちに操縦技量の
評価結果を「技量得点は８０点でした。」と音声で聞くことができる。また、操縦者の総
合得点Ｇが４０点と評価されると、操縦者の技量判定が「低」と判定されて、操縦者の技
量の評価結果が算出されてしばらく経ってから聞くことができる。これにより、操縦者の
技量が低い場合は、旋回後に技量結果が算出されてしばらく時間が経過してから自身の技
量評価を聞くことができるので、旋回直後に聞くよりも操縦に余裕のある時に聞くことが
でき、音声情報を聞き逃すことを防止することができる。技量判定される操縦技量評価は
、車両安定性得点Ｓv、旋回性得点Ｔv、および、総合特性得点Ｇのいずれでもよい。
【００６８】
　３．４　旋回判定、技量判定および走行状態に応じての音声案内
　次に、旋回判定、技量判定および走行状態に応じて音声案内を実施する動作について図
８を参照して説明する。３．３において旋回判定および技量判定を基準に音声出力のタイ
ミングを制御していたが、これらに加えて走行状態の判定結果に応じて音声出力のタイミ
ングを制御してもよい。３．３において技量判定が「低」と判定されると、出力タイミン
グを遅延することで音声出力のタイミングを制御していたが、ここでは、技量判定が「低
」と判定されると走行状態を判定することで音声出力のタイミングを制御する。
【００６９】
　３．１～３．３で説明したのと同様に、ステップＳ０１、０２の処理が実施されて、操
縦者の技量評価の結果と対応する音声データが音声出力タイミング判定部６１へ出力され
る。また、ステップＳ０１、０２の処理と並行して、ステップＳ１１、１２の処理が実施
されて、自動二輪車１が旋回中であるか否かの判定が実施される。旋回中であると判定さ
れれば、時間をおいて再び旋回中であるか否かの判定が実施される。
【００７０】
　ステップＳ１２にて旋回中でないと判定された場合、技量判定部５０は、ステップＳ０
１において評価された技量評価に対して、閾値を基準として操縦者の操縦技量が「高」ま
たは「低」のいずれであるかを判定する（ステップＳ１５）。技量判定部５０は、操縦技
量を「高」と判定すると、音声出力タイミング判定部６１へ音声出力の許可信号を出力し
、操縦技量を「低」と判定すると、走行状態判定部５８へ車両状態の判定を指示する。
【００７１】
　ステップＳ０１、０２、１１、１２、１５と並行して、自動二輪車１が走行中であれば
、車両状態量の検出処理が常に実施されている。車輪速センサ３６により検出された車速
が走行状態判定部５８へ随時入力される（ステップＳ２１）。ステップＳ１５により、技
量判定部５０から走行状態の判定が指示されると、走行状態判定部５８は入力された車速
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を基に加速度を算出し、自動二輪車１が安定もしくは不安定のいずれかを閾値を基準にし
て判定する（ステップＳ２３）。走行状態判定部５８は、自動二輪車１が不安定であると
判定すれば、時間をおいて再び車速を検出して車両状態が安定か否かの判定をし、自動二
輪車１が安定であると判定すれば、出力許可信号を音声出力タイミング判定部６１へ出力
する。
【００７２】
　音声出力タイミング判定部６１は、技量判定部５０または走行状態判定部５８から出力
許可信号が入力されると、音声案内選択部５９から入力された音声データをスピーカ４２
へ出力する。技量判定部５０または走行状態判定部５８から出力許可信号が入力されない
場合は、音声出力タイミング判定部６１は、音声データをスピーカ４２へ出力しない。
【００７３】
　これにより、たとえば、技量判定の閾値を５０点と設定した場合、操縦者の総合得点Ｇ
が８０点と評価されると、操縦者の技量判定が「高」と判定されて、操縦者は旋回後直ち
に操縦技量の評価結果を「技量得点は８０点でした。」と音声で聞くことができる。また
、操縦者の総合得点Ｇが４０点と評価されると、操縦者の技量判定が「低」と判定されて
、自動二輪車１の走行状態が安定か否かの判定がされる。操縦者の技量判定が「低」であ
っても、自動二輪車１の走行状態が安定であれば、操縦者の操縦技量の評価結果を旋回後
直ちに「技量得点は４０点でした。」と音声で聞くことができる。操縦者の操縦技量が「
低」と判定され、自動二輪車１の走行状態も不安定と判定されれば、自動二輪車１の走行
状態が安定と判定されるまで、操縦者の操縦技量の評価結果が音声で出力されない。
【００７４】
　このように、自動二輪車１が旋回中に操縦者は自身の操縦判定結果を聞くことが無いの
で、旋回中において操縦に集中することができる。また、操縦者の操縦技量が低い場合は
、自動二輪車１が急加速度中に自身の操縦判定結果を聞くことがないので、操縦技量の低
い操縦者にかかる音声負荷を軽減することができる。操縦者の操縦技量が低い場合は、自
動二輪車１が定常状態のときに自身の操縦判定結果を聞くことができるので、より余裕を
持って音声情報を聞くことができる。　
【実施例２】
【００７５】
　図９を参照して実施例２に係る音声情報提供装置について説明する。
　実施例１では、操縦者は自動二輪車１が旋回していないときに音声情報を受け取ること
ができたが、実施例２では、それに加えて操縦者の音声情報の要求に応じて音声情報を受
け取ることができる音声情報提供装置である。
【００７６】
　図９は実施例２に係る音声情報提供装置の構成を示すブロック図である。図９において
、実施例１に示した符号と同一の符号で示した部分は、実施例１と同様の構成であるので
ここでの説明は省略する。実施例２は、実施例１に音声認識機能を加えた構成である。よ
って、ここで記載した以外の音声情報提供装置および自動二輪車の構造は実施例１と同様
である。
【００７７】
　実施例２の特徴は、操縦者の音声による要求に応じて技量情報に関する音声情報を出力
する点にある。実施例２における音声情報提供装置６８には、実施例１の音声情報提供装
置２８にさらに、マイク４３と、音声認識部７１と、認識語彙記録部７２と、音声判定部
７３とを備える。すなわち、実施例２の音声情報制御部７０は、実施例１の音声情報制御
部３０に、音声認識部７１と、認識語彙記録部７２と、音声判定部７３とが加えられた構
成である。マイク４３はヘルメット３８に備えられている。マイク４３は本願発明におけ
る音声検出部に相当する。
【００７８】
　マイク４３は、操縦者が発生する音声を電気信号に変換して検出する。認識語彙記録部
７２には複数の音声認識候補となる語彙が記録されている。音声認識部７１は、マイク４
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３から出力された電気信号を基に認識語彙記録部７２に記録されている音声認識候補を図
１０に示すようにリストアップする。図１０は、リストアップされた認識語彙の候補を示
す説明図である。音声認識候補となる各語彙には、その語彙のカテゴリを示す属性データ
が付属されている。たとえば、「仙台」であれば位置情報を示す（Ｌ）の属性であり、「
旋回」であれば走行情報を示す（Ｄ）の属性である。
【００７９】
　音声判定部７３は、音声認識部７１がリストアップした音声認識候補から、車両の走行
状態に応じて認識候補の優先順位を変更して音声認識を決定する。すなわち、音声判定部
７３に、音声認識候補の語彙の属性に関する情報が入力されると、その属性を有する語彙
を優先的に操縦者が発生した音声として判定する。図１０に示すリストアップされた音声
認識候補が音声判定部７３に入力された場合を例に説明する。
【００８０】
　音声判定部７３は、リストアップされた音声認識候補が入力された場合、既に予め定め
られた時間内に、自動二輪車１の走行に関する信号が入力されていると、認識候補として
リストアップされた走行情報を示す（Ｄ）の属性の語彙の優先順位を上げる。すなわち、
旋回判定部５２から旋回中であるという信号が入力された場合、また、操縦技量評価部３
２から車両安定性得点Ｓv、旋回性得点Ｔv、または、総合特性得点Ｇが算出されたという
信号が入力された場合、また、走行状態判定部５８から走行状態が不安定であると判定さ
れた信号が入力された場合、（Ｄ）の属性の語彙の優先順位を最上位に上げる（図１１）
。また、音声判定部７３は、既に予め定められた時間内に、走行に関する信号が入力され
ていない場合、認識候補としてリストアップされた最上位の語彙を操縦者の発生した語彙
として判定する。走行情報を示す属性の語彙として、他にも、「安定」、「総合」が挙げ
られるが、他の語彙を含めてもよい。
【００８１】
　音声判定部７３は判定した音声語彙を音声案内選択部６９へ出力する。音声案内選択部
６９は、実施例１の音声案内選択部５９の機能に加えて、音声判定部７３から入力された
音声認識に対応する音声データを案内記録部６０に記録されている音声データの中から選
択する機能を有する。選択された音声データは音声出力タイミング部６１へ出力される。
【００８２】
　次に、操縦者の音声に応じて音声案内を実施する動作について図１２を参照して説明す
る。実施例２における音声案内において、操縦技量の技量評価のステップＳ０１および旋
回検出のステップＳ１１、１２は実施例１と同様であるので、ここでの説明は省略する。
自動二輪車１が旋回中に、操縦者が、たとえば旋回得点を知りたくて「旋回」（日本語表
音「ＳＥＮＫＡＩ」）と発声すると、技量評価および旋回検出の処理と並行して、マイク
４３に操縦者の音声が検出される（ステップＳ３１）。
【００８３】
　マイク４３に検出された操縦者の「旋回」（日本語表音「ＳＥＮＫＡＩ」）という音声
データは電気信号にて、無線通信機３９、４０を介して音声認識部７１へ入力される。こ
の過程において、騒音や風切音などのノイズが混入する。音声認識部７１は、入力された
電気信号を基に、認識語彙記録部に予め登録されている音声認識候補となる語彙を抽出し
てリストアップする（ステップＳ３２）。リストアップされた音声認識候補は音声判定部
７３へ出力される。図１０では、音声認識部７１は、混入されたノイズのために、地名で
ある「仙台」（日本語表音「ＳＥＮＤＡＩ」）を一番目に、「旋回」（日本語表音「ＳＥ
ＮＫＡＩ」）を二番目に抽出した音声認識候補のリストを出力している。
【００８４】
　音声判定部７３は、リストアップされた音声認識候補の中で最上位の語彙を操縦者が発
声した音声語彙として判定する。しかしながら、リストアップされた音声認識候補が入力
された時点から過去に予め定められた時間内に、旋回判定部５２から旋回中であるという
信号が入力された場合、また、操縦技量評価部３２から車両安定性得点Ｓv、旋回性得点
Ｔv、または、総合特性得点Ｇが算出されたという信号が入力された場合、また、走行状
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態判定部５８から走行状態が不安定であると判定された信号が入力された場合、走行情報
を示す属性を有する語彙を最上位に優先順位を繰り上げ変更して、この語彙を操縦者が発
声した音声語彙として判定する（ステップＳ３３）。図１１では、「旋回」（日本語表音
「ＳＥＮＫＡＩ」）を一番目に、「仙台」（日本語表音「ＳＥＮＤＡＩ」）を二番目に優
先順位を変更して、「旋回」（日本語表音「ＳＥＮＫＡＩ」）を操縦者が発生した音声と
して判定する。判定された音声は、音声案内選択部６９へ出力される。
【００８５】
　音声案内選択部６９は、音声判定部７３から判定された音声が入力されると、この音声
に対応する技量評価が入力されるのを待機する。対応する技量評価の結果が入力されると
、その評価結果と対応する音声データを音声案内記録部６０に記録されている音声データ
の中から選択して取り出す。取り出された音声データは音声出力タイミング判定部６１へ
出力される。音声案内選択部６９は、音声判定部７３から判定された音声が入力されない
場合は、実施例１と同様に、予め設定された技量評価の結果が入力されるのを待機し、入
力されると、その評価結果と対応する音声データを音声案内記録部６０に記録されている
音声データの中から選択して取り出す。
【００８６】
　音声出力タイミング判定部６１は、音声案内選択部５９から入力された音声データを、
旋回判定部５２から出力許可信号が入力された場合に、スピーカ４２へ出力する（ステッ
プＳ０３）。たとえば、操縦者の旋回得点Ｔvが６０点と評価された場合、自動二輪車１
が旋回走行した後に、操縦者はその旋回中の操縦技量の評価結果を音声で「旋回得点は６
０点でした」というように聞くことができる。操縦者が旋回中に、「旋回」と音声で指示
しても、操縦者は自身の操縦評価結果を旋回中に聞くことが無いので、旋回中は自動二輪
車１の操縦に集中することができる。また、操縦者の発声内容に対して音声認識対象を絞
り込むことで高い認識率で認識されるので、操縦者の知りたい技量情報を効率良く得るこ
とができ、操縦者は快適性が増す。
【００８７】
　また、音声案内の出力タイミングを旋回判定だけでなく走行状態にも応じて変更し、操
縦者の音声に応じて音声案内を実施してもよい（図１３）。図１３において、技量評価ス
テップＳ０１、旋回検出ステップＳ１１、旋回判定ステップＳ１２、走行状態検出ステッ
プＳ２１、走行状態判定ステップＳ２２、音声案内出力ステップＳ０４は、実施例１の３
．２と同様である。また。音声検出ステップＳ３１、音声認識候補抽出ステップＳ３２、
音声判定ステップＳ３３、音声案内選択ステップＳ０２’も上述したのと同様である。
【００８８】
　これにより、たとえば、操縦者が「旋回」と発声し、操縦者の旋回得点Ｔvが６０点と
評価された場合、自動二輪車１が旋回走行して加速度が安定した後に、操縦者はその旋回
中の操縦技量の評価結果を音声で「旋回得点は６０点でした」というように聞くことがで
きる。操縦者が旋回中または急加速度中に、「旋回」と音声で指示しても、操縦者は自身
の操縦評価結果を旋回中または急加速度中に聞くことが無いので、旋回中または急加速度
中は自動二輪車１の操縦に集中することができる。また、操縦者の発声内容に対して高い
認識率で認識されるので、操縦者の知りたい技量情報を効率良く得ることができ、操縦者
は快適性が増す。
【００８９】
　また、実施例２においても、実施例１の３．３および３．４の音声案内を実施してもよ
い。すなわち、実施例１の旋回判定および技量判定に応じての音声案内に実施例２の音声
認識機能を加えてもよいし、実施例１の旋回判定、技量判定および走行状態に応じての音
声案内に実施例２の音声認識機能を加えてもよい。
【００９０】
　本発明は、上記実施例のものに限らず、次のように変形実施することができる。
【００９１】
　（１）上記実施例において、車両として自動二輪車１を例に挙げたがこれに限らず、四
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【００９２】
　（２）上記実施例において、状態量検出部２９は、ヨー角度、ヨーレート、ロール角度
、ロールレート、ピッチ角度、ピッチレート、キャスタ角度、ステアリング角度、車速お
よび位置情報以外の車両状態を表す検出値を取得してもよいし、上記車両状態量の中から
任意の検出値だけを検出してもよい。
【００９３】
　（３）上記実施例において、評価される操縦技量は、旋回特性、車両安定特性、および
、総合特性であったがこれに限られない。他にも、たとえば、制動特性を評価して、制動
特性に応じて音声情報の出力タイミング制御してもよい。制動特性を評価する場合、状態
量検出部２９に、ブレーキ圧センサを備えることが好ましい。また、実施例２の場合、「
ブレーキ」または「制動」という操縦者の音声に対応して制動特性の評価結果が出力され
る。
【００９４】
　（４）上記実施例２において、操縦者が、例えば、「ターニング」と英語で発声した場
合、地名である「ターキー」がリストアップされる可能性がある。この場合も、走行情報
を示す属性を有する語彙を最上位に優先順位を繰り上げ変更することで、操縦者の発声内
容に対して高い認識率で認識される。
【符号の説明】
【００９５】
　１　…　自動二輪車
　２８、６８　…　音声情報提供装置
　２９　…　状態量検出部
　３２　…　操縦技量評価部
　４３　…　マイク
　５２　…　旋回判定部
　５８　…　走行状態判定部
　５９、６９　…　音声案内選択部
　６０　…　音声案内記録部
　６１　…　音声出力タイミング判定部
　７１　…　音声認識部
　７２　…　認識語彙記録部
　７３　…　音声判定部
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