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(57)【要約】
【課題】運転者の意識レベルが低下した場合に車両を路
肩等に退避させる緊急退避システムにおいて、緊急状態
であることを外部から認識可能な緊急退避システム等を
提供すること。
【解決手段】運転者の意識レベルの低下を検出して自車
両を退避させる緊急退避システム１００であって、運転
者の状態を検出する運転者状態検出センサ２１と、運転
者の状態に基づき意識レベルが所定値以下に低下したか
否かを判定する意識レベル判定手段４１と、意識レベル
が所定以下に低下したと判定された場合、自車両の前方
の所定距離内に交差点があるか否かを判定する交差点有
無判定手段４２と、前方の所定距離内に交差点がある場
合、交差点が通行可能な否かを判定する通行可否判定手
段４３と、交差点が通行可能な場合、交差点内に目標停
止位置を決定する目標停止位置決定手段４４と、目標停
止位置に自車両を停止させる制動力制御手段４４、４５
、３２と、を有することを特徴とする。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　運転者の意識レベルの低下を検出して自車両を退避させる緊急退避システムであって、
　運転者の状態を検出する運転者状態検出センサと、
　運転者の前記状態に基づき前記意識レベルが所定値以下に低下したか否かを判定する意
識レベル判定手段と、
　意識レベルが所定以下に低下したと判定された場合、自車両の前方の所定距離内に交差
点があるか否かを判定する交差点有無判定手段と、
　前方の所定距離内に交差点がある場合、交差点が通行可能か否かを判定する通行可否判
定手段と、
　交差点が通行可能な場合、交差点内に目標停止位置を決定する目標停止位置決定手段と
、
　前記目標停止位置に自車両を停止させる制動力制御手段と、
　を有することを特徴とする緊急退避システム。
【請求項２】
　交差点が通行可能でない場合、前記目標停止位置決定手段は交差点手前に目標停止位置
を決定する、
　ことを特徴とする請求項１記載の緊急退避システム。
【請求項３】
　運転者の意識レベルの低下を検出して自車両を退避させる緊急退避方法であって、
　運転者状態検出センサが検出した運転者の状態に基づき、意識レベル低下検知手段が、
前記意識レベルが所定値以下に低下したか否かを判定するステップと、
　意識レベルが所定以下に低下したと判定された場合、交差点有無判定手段が、自車両の
前方の所定距離内に交差点があるか否かを判定するステップと、
　前方の所定距離内に交差点がある場合、通行可否判定手段が、交差点が通行可能か否か
を判定するステップと、
　目標停止位置決定手段が、交差点が通行可能な場合、交差点内に目標停止位置を決定す
るステップと、
　制動力制御手段が、前記目標停止位置に自車両を停止させるステップと、
　を有することを特徴とする緊急退避方法。
 
 
 
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、運転者の意識レベルの低下を検出して自車両を退避させる緊急退避システム
及び緊急退避方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　車両を運転中の運転者が強い眠気が感じたり意識を失うなど意識レベルが低下し、運転
上の支障が生じる場合がある。このような場合に自車両や他車両の安全を確保するため、
車両を路肩等に退避して停車させる緊急退避システムが検討されている。
【０００３】
　例えば、運転者に眠気があると検知された場合に自動的に減速させる自動停止装置にお
いて、運転者のアクセル操作が検出された場合は減速を禁止する自動停止装置が提案され
ている（例えば、特許文献１参照。）。また、運転者の眠気を検知した場合に、自車両の
ブレーキランプを点灯又は点滅させ、後続の車両に先行車が普通の状態でないことを知ら
せる走行制御装置が提案されている（例えば、特許文献２参照。）。また、運転者の眠気
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を検知した場合に、周囲の車両に位置情報と警告信号を送信する居眠り運転警告装置が提
案されている（例えば、特許文献３参照。）。
【特許文献１】特開平３－１６０１２７号公報
【特許文献２】特開２００４－２１６９５５号公報
【特許文献３】特開２００５－１９００８２号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　ところで、緊急退避システムが作動して車両を停車させる場合、運転者の意識レベルが
低下し至急の対処が必要であることが多い。しかしながら、特許文献１に記載されている
ように、単に車両を停車させるだけでは外部から運転者の意志で停車している場合と見分
けがつかないので、周囲の歩行者等に認識されず放置されてしまうおそれがある。また、
路肩に単に停車しているだけでは、特許文献２に記載されているようにブレーキランプを
点灯等しても、周囲に認識されずに停車時間が長くなると後続車両に追突されるおそれが
高まる。また、走行中の車両の運転者は周囲の停車車両に注意を払うことが困難なので、
特許文献３のように車両が位置情報を発信して緊急停止しても、近くを走行した他車両が
、緊急状態の車両を認識することは困難である。
【０００５】
　本発明は、上記課題に鑑み、運転者の意識レベルが低下した場合に車両を路肩等に退避
させる緊急退避システムにおいて、緊急状態であることを外部から認識可能な緊急退避シ
ステム及び緊急退避方法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】
【０００６】
　上記課題に鑑み、本発明は、運転者の意識レベルの低下を検出して自車両を退避させる
緊急退避システムであって、運転者の状態を検出する運転者状態検出センサと、運転者の
状態に基づき意識レベルが所定値以下に低下したか否かを判定する意識レベル判定手段と
、意識レベルが所定以下に低下したと判定された場合、自車両の前方の所定距離内に交差
点があるか否かを判定する交差点有無判定手段と、前方の所定距離内に交差点がある場合
、交差点が通行可能か否かを判定する通行可否判定手段と、交差点が通行可能な場合、交
差点内に目標停止位置を決定する目標停止位置決定手段と、目標停止位置に自車両を停止
させる制動力制御手段と、を有することを特徴とする。
【０００７】
　本発明によれば、交差点内に自車両を停止させるので、周囲の歩行者や他車両の乗員に
、自車両が緊急状態であることを早期に認識させることができる。
【０００８】
　また、本発明の一形態において、交差点が通行可能でない場合、目標停止位置決定手段
は交差点手前に目標停止位置を決定する、ことを特徴とする。
【０００９】
　本発明によれば、交差点が通行可能でない場合、交差点の手前に停止させるので、交差
する道路を走行する他車両との接触を防止できる。
【発明の効果】
【００１０】
　運転者の意識レベルが低下した場合に車両を路肩等に退避させる緊急退避システムにお
いて、緊急状態であることを外部から認識可能な緊急退避システム及び緊急退避方法を提
供することができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１１】
　以下、本発明を実施するための最良の形態について図面を参照しながら、実施例を挙げ
て説明する。
【実施例１】
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【００１２】
　図１は、本実施例の緊急退避システム１００の退避手順の概略を示す図である。自車両
１１の緊急退避システム１００は走行中に運転者の意識レベルが所定以下に低下したこと
を検出した場合、前方に交差点があるか否かを判定する。そして、交差点がある場合、交
差点の信号が青か否かを判定し、青であれば交差点内に自車両１１を停止させる。交差点
内は法令で車両の停止が禁止されていることが多いので、交差点内で自車両１１を停止さ
せることで、周囲の歩行者や他車両の乗員に、自車両１１が緊急状態であることを早期に
認識させることができる。
【００１３】
　図２は本実施例の緊急退避システム１００のブロック図を示す。緊急退避システム１０
０は走行制御部３０により制御される。走行制御部３０は、走行（加速・減速）、制動（
減速）及び操舵という車両走行の基本的な制御を実行するもので、例えば、エンジンＥＣ
Ｕ（electronic　control　unit）、ブレーキＥＣＵ及びパワーステアリングＥＣＵの機
能を備える。
【００１４】
　走行制御部３０は、ＣＰＵ、ＲＡＭ、ＲＯＭ、不揮発メモリ及び入出力インターフェイ
スがバスを介して接続されたコンピュータであって、ＣＰＵがプログラムを実行すること
で実現される、運転車が意識レベルが所定以下に低下したか否かを判定する意識レベル判
定部４１、自車両１１の前方に交差点があるか否かを判定する交差点有無判定部４２、交
差点が通行可能な否かを判定する通行可否判定部４３、自車両１１を停止させる目標停止
位置を決定する目標停止位置決定部４４、目標停止位置に停止するようブレーキＡＣＴ３
２を制御する制動力制御部４５、路肩等に自車両１１を移動するための操舵量を決定する
操舵量決定部４６、を有する。
【００１５】
　ドライバ状態検出センサ２１は、運転者の状態を検知する種々のセンサを有する。運転
者の意識レベルが低下したことを検出する方法は、監視カメラにより運転者に動きがない
ことを直接に検出する方法や、ドライバの状態から推定する方法がある。運転者に動きが
ないことは、例えば、後述の眠気を検知する顔カメラにより運転者を撮影し、運転者がう
つむき頭部に動きがないことから検出できる。赤外線センサ等により運転者の身体に動き
がないことを検知してもよい。
【００１６】
　ドライバの状態とは例えば、眠気の強さ、体温、脳波、脈拍数、心拍数、呼吸数等であ
る。これらのうち一以上の状態が異常になると、運転者の運動機能や判断機能が運転に必
要な水準より低下する。したがって、本実施例において意識レベルが所定以下になるとは
、意識不明などの医学上の状態に限るものでなく、正常な車両操作が困難な状態をいうも
のとする。例えば、強い眠気、高熱、脈拍数の異常増大又は停止、心拍数の異常増大又は
停止、血圧値の異常増大、呼吸数の異常増大又は停止、等が検出されると、運転者の意識
レベルが所定以下に低下したと判定される。
【００１７】
　運転者の眠気を検知するため、ドライバ状態検出センサ２１はステアリングコラムのア
ッパーカバー又はメータパネルに運転者の顔を撮影する車両後方かつ斜め上方に光軸を向
けた顔カメラ及び近赤外線を照射するＬＥＤを有し、車両運転者の顔の全体をほぼ正面か
ら撮影する。そして顔カメラを制御する画像処理コンピュータは、ＬＥＤを毎秒６０回発
光させて運転者の顔に向けて近赤外光を照射し、顔カメラは近赤外光で照射された運転者
の顔画像を毎秒３０フレームで取得する。画像処理コンピュータは、顔画像からエッジ情
報を抽出し、このエッジ点を垂直下方向に投影するヒストグラムを作成し、ヒストグラム
がピークを示す顔の両端及びエッジ点の数が左右均等になるように顔の中心線を検出する
。そして、顔の中心線を監視することで顔向き度を検出する。また、画像処理コンピュー
タは、顔画像から比較的検出しやすい鼻孔位置を検出し、鼻孔位置と眼の位置の相対関係
の統計情報を用いて鼻孔位置から眼球追跡領域を設定する。眼球追跡領域のエッジ点を上
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から下及び下から上に走査し瞼位置を検出することで眼の開度を求め、顔画像毎に眼の開
閉を検知する。閉眼が検知される度に閉眼計測時間に所定時間を計上し、開眼が検知され
る度に閉眼計測時間を所定時間削減する。この閉眼計測時間が所定時間以上になると、画
像処理コンピュータは運転者が居眠りしていることや眠気が強いことを検出する。
【００１８】
　また、例えば、ドライバ状態検出センサ２１は体温に応じて運転者が発する赤外線の波
長が異なることを利用した赤外線センサを有し、非接触で運転者の体温を検出する。ステ
アリングホイールや運転席シート等、運転者が直接触れる部位に接触型の温度センサを配
置してもよい。
【００１９】
　また、ドライバ状態検出センサ２１は例えばインストルメントパネルやクラスタパネル
にカフ式の血圧センサを配置して直接脈拍数、心拍数及び血圧値を検出する。または、心
電図や脈波などの生理情報から間接的に実測血圧を検出してもよい。間接的に実測血圧を
検出する場合、ステアリングホイールの中立状態で左右の掌が掌握する部位にそれぞれ電
極を形成し、運転者の左右の掌が電極を触れると生じる電位差に基づき心電図を測定する
。また、所定の波長の光を運転者の指先などに透過させ、血液中のヘモグロビン濃度を測
定することで、血液量の増減すなわち心臓の拍動を検出し脈波を検出する。心電のピーク
とそれに直近の脈波のピークとの時間差は、血圧が上昇すると短縮し血圧が低下すると延
長することが知られているので、所定の計算式を用いてこの時間差から血圧を算出するこ
とができる。
【００２０】
　ナビゲーションシステム（以下、ナビシステムという）２２は、ＧＰＳ（Global　Posi
tioning　System）衛星から受信した電波の到達時間を利用して自車両１１の位置情報を
取得する。また、ナビシステム２２は緯度や経度などの位置情報に対応づけて道路地図情
報を記憶した地図ＤＢ（Data　Base）を有する。道路地図情報は、道路を構成するリンク
のリンク情報と、リンクとリンクを接続するノード（交差点）のノード情報とを対応づけ
たテーブル状のデータベースである。リンク情報にはリンク長、幅員、接続ノード、接続
方向、カーブ情報等が含まれるため、道路地図情報により道路形状を検出することができ
る。また、地図ＤＢには、自動車専用道路や一般道などの道路種別、優先道路か否か、ガ
ソリンスタンド等の施設情報、等を記憶している。
【００２１】
　ナビシステム２２は、ＧＰＳにより検出した位置情報に、ジャイロセンサが検出する走
行方向と車速センサ２４が検出する走行距離を累積して、自車両１１の現在位置を高精度
に検出する。したがって、ナビシステム２２により自車両１１が走行しているリンク、リ
ンク上の位置が分かるので、前方の交差点（ノード）まで距離を検出することができる。
【００２２】
　また、ナビシステム２２は、現在位置に基づき地図ＤＢから道路地図情報を抽出して、
道路地図情報に基づき描画情報を生成し、これに自車位置を示すマーク、ガソリンスタン
ドなどの示すアイコン等を重畳してディスプレイに表示する。また、操作部から目的地が
入力された場合、ナビシステム２２は現在位置から目的地までの経路を探索し、描画情報
の経路を強調表示したり、右左折の手前でスピーカから出力する音声情報を生成する等に
より、目的地まで乗員を案内する。
【００２３】
　路車間通信装置２３は、路側に設置された通信装置と通信し、前方の交差点までの距離
、信号の状態、前方の渋滞情報等を受信する。路側装置は、例えば５．８ＧＨｚ帯の電波
を前後の１０ｍ程度に送信し，ＤＳＲＣ(Dedicated　Short-Range　Communication：狭域
通信)方式で情報を無線送信する。狭域通信であるので通信した位置と前方の交差点まで
の距離は一致するとしてよく、路車間通信装置２３は、前方に交差点が存在すること、交
差点までの距離及び信号の状態を検出することができる。ブルートゥース、ワイヤレスＵ
ＳＢ等の通信規格に基づき通信してもよい。
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【００２４】
　車速センサ２４は、車輪と一体に回転するロータの外周上に等間隔に設けた凸部と、永
久磁石とコイルを設けたピックアップとを有し、車輪が回転することでピックアップと凸
部との距離が変化する際に、ピックアップに生じる磁束を交流電圧として検出する。交流
電圧をパルスに整形しパルスの数をカウントすれば、累積されたパルス数は走行距離に比
例した情報となる。また、車輪の回転速度が速いほど単位時間当たりのパルス数が多くな
るので、単位時間当たりのパルス数に基づき車速を算出することができる。
【００２５】
　加速度センサ２５は、例えば、ＭＥＭＳ（Micro　Electro　Mechanical　Systems）で
形成された振動型のジャイロセンサであって、加速度の変化により生じる電極間の距離の
変化を電圧信号として取り出し、好ましくは前後方向、車幅方向、及び上下方向の３軸の
加速度を検出する。
【００２６】
　ミリ波センサ２６について説明する。ミリ波センサ２６は、車両の例えばフロントグリ
ル内に設置され車両前方に向けてミリ波を送信すると共に前方車両に反射したミリ波を受
信し、送信したミリ波が受信されるまでの時間により前方車両との相対距離を、送信波と
受信波の周波数との差に基づき相対速度を検出する。具体的は、三角波でＦＭ変調した送
信波をアンテナから出力し、前方車両から反射した反射波をアンテナで受信してミキシン
グすることでビート信号を取得する。ビート信号は、前方車両までの距離及び相対速度に
応じて生じる干渉により波形が変化するので、波形から相対距離と相対速度が演算される
。
【００２７】
　ミリ波センサ２６は、例えば、自車両１１の正面方向を中心に左右方向の所定角度範囲
を走査しながらレーザパルスを照射する。照射方向に前方車両が存在すれば反射波が受信
されるので、自車両１１の前方に存在する前方車両の方向や横幅を検出することができる
。例えば、障害物が前方車両の場合、前方車両の後部左右端のリフレクタやボディから反
射波を受信する。また、路肩のさらに左側にガードレール、防音壁、縁石等がある場合、
ミリ波センサ２６はこれらの立体物までの距離及び方向を検出する。
【００２８】
　前方カメラセンサ２７は、例えばＣＭＯＳ（Complementary　Metal　Oxide　Semicondu
ctor）やＣＣＤ（Charge　Coupled　Device）の撮像素子を有し、車両前方へ向けてやや
水平下向きに光軸を有し所定角範囲で広がる領域を撮影する。車両前方から入射した光は
撮像素子により光電変換され、蓄積された電荷の電圧として読み出された後増幅され、Ａ
／Ｄ変換により所定の輝度階調（例えば、２５６階調）のデジタル画像（以下、前方画像
という）に変換される。前方カメラセンサ２７は例えば３０～６０回／秒程度のフレーム
レートで前方画像を撮影し、順次、メモリに前方車両を記憶する。なお、前方カメラセン
サ２７はステレオカメラであってもよいし、車両後方を撮影するカメラを別に備えてもよ
い。
【００２９】
　前方カメラセンサ２７は、撮影した前方画像から走行レーンを区切る左右の車線区分線
（以下、白線という）を検出する。例えば、画像データの輝度に基づき、所定の閾値以上
の輝度を有する領域をフレームの底部から上方に向けて探索しエッジを検出する。白線は
両端に高周波成分たるエッジを有するので、画像データの輝度値を水平方向に微分すると
（例えば、Sobelのオペレータを輝度値に施す）、白線の両端にピークが得られる。水平
方向の輝度の勾配又は差分が所定値（輝度や路面とのコントラストから定められる閾値）
以上の画素がエッジである。このエッジを前方画像の上下方向に結ぶと白線部分が推定で
き、推定した白線部分について、白線幅の閾値、線状の形状である等の特徴からマッチン
グなどの手法を適用して白線を決定する。
【００３０】
　決定した白線が有する複数エッジを抽出しハフ変換することで左右の白線の直線式が得
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られ、この直線をそれぞれモデル式に表現する。モデル式はその係数に、左右の白線の消
失点、道路曲率、ヨー角、幅員、オフセット量等の情報を含むので、これから、道路曲率
、ヨー角、幅員ダブリュー、オフセット量Ｄ、ヨー角、目標走行線（例えば中央線）Ｏ等
の白線情報が得られる。
【００３１】
　また、前方カメラセンサ２７は、前方画像から信号機を検出し信号機の状態（赤、青、
黄）を判定する。前方カメラセンサ２７は、例えば、標準の信号機の画像をテンプレート
として用い、それを１画素ずつずらしながら前方画像の上部又は全体を走査し、輝度の分
布の相関を計算する。そして、相関が閾値以上となった場合にテンプレートがある前方画
像上の位置に信号機があることを検出する。赤、青又は黄の状態は、信号機の３つの円の
うち、最も輝度レベルの高い位置が点灯しているとして識別する。前方カメラがカラー画
像を撮影する場合、信号機の点灯色から信号機の状態を判定してもよい。
【００３２】
　操舵角センサ２８は、自車両１１のステアリングホイールが回動操作された回転角を操
舵角として検出するセンサであって、検出信号に基づき、例えば自車両１１が直進走行し
ているのか旋回走行しているのか等が判定できる。
【００３３】
　〔走行制御〕
　走行を制御するスロットルＡＣＴ（アクチュエータ）３１、ブレーキＡＣＴ３２、ステ
アリングＡＣＴ３３について説明する。運転者が運転してアクセルペダルを操作した場合
、走行制御部３０はアクセル開度に応じてスロットルＡＣＴ３１にスロットルバルブ駆動
量を送信し、追従走行など自動的に加速又は定速走行させる場合、車間距離及び車速に応
じて決定された加速度又は減速度に対応したスロットルバルブ駆動量をスロットルＡＣＴ
３１に送信する。
【００３４】
　また、運転者がブレーキペダルを操作した場合、マスタシリンダは運転者によるブレー
キ操作に応じたブレーキ液圧を発生させ、マスタシリンダと連結されたブレーキＡＣＴ３
２の油圧回路を介して各輪のホイルシリンダにブレーキ液を供給して各輪を制動する。ま
た、ブレーキＡＣＴ３２は油送ポンプを有すると共に、ホイルシリンダとマスタシリンダ
との間に、マスタシリンダとホイルシリンダとを連通又は遮断する増圧弁、及び、リザー
バとホイルシリンダとを連通又は遮断する減圧弁を有する。例えば、制動する場合には増
圧弁を開弁し減圧弁を閉弁し、制動を解除する場合には増圧弁を閉弁し減圧弁を開弁する
ことで、各車輪のホイルシリンダ圧を独立に増圧・保持・減圧することができるようにな
っている。
【００３５】
　本実施例の走行制御部３０は、交差点内又は交差点の手前に自車両１１を停止させるた
め、現在位置から目標とする目標停止位置までの距離に基づき、減速開始位置、減速開始
位置に応じた目標減速度及び目標減速度勾配を決定し、目標減速度及び目標減速度勾配が
得られるようにブレーキＡＣＴ３２を制御する。なお、走行制御部３０は、スロットル開
度の制御やシフトダウンでは十分な目標減速度が得られない場合、ブレーキＡＣＴ３２を
制御して車両を減速する。
【００３６】
　また、ステアリングＡＣＴ３３は、ステアリングシャフトを回転駆動する電気モータで
あり、走行制御部３０は白線情報に基づき、目標走行線Ｏからの乖離量に応じた操舵トル
クをステアリングＡＣＴ３３に送出する。したがって、ステアリングＡＣＴ３３は白線を
逸脱せずに走行レーンを走行するように操舵する車線維持制御を実現する。
【００３７】
　〔路肩への緊急停止〕
　交差点がない場合、緊急退避システム１００は自車両１１を路肩に退避させる。
図３は自車両１１を路肩に退避させるまでの手順を説明する図である。まず、操舵量決定
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部４６は路肩へ移動するための操舵量を決定する。車幅方向における自車両１１の中心か
ら路肩までの移動量は、「路肩の端から左白線までの距離　＋　幅員Ｗ／２　＋　オフセ
ット量Ｄ（目標走行線より右側が正）」である。路肩までの距離はミリ波センサ２６によ
り検出されている。操舵が急激にならないように、操舵量決定部４６は操舵角（右側正・
左側負）及び操舵角の変化速度に上限を設け、時間と共に徐々に操舵角を大きくしまた序
々に操舵角を小さくする操舵角の時間的な遷移情報を決定する。移動量が同じであっても
操舵角の遷移情報は車速に応じて異なる。操舵量決定部４６は操舵角の遷移情報に基づき
操舵トルク情報を決定しステアリングＡＣＴ３３に送出する。超音波センサ等のクリアラ
ンスセンサにより路肩とのクリアランスを検出しながら路肩に移動してもよい。なお、自
車両１１は操舵開始の前に、左のウィンカを点滅させる。
【００３８】
　ついで、制動力制御部４５は停止するため、予め定めた目標減速度及び目標減速度勾配
が得られるようにブレーキＡＣＴ３２を制御する。速度（減速度）は図示するように緩や
かに低下してもよいし一定速度で低下してもよい。これにより、自車両１１は減速し路肩
に退避して停止することができる。なお、路肩への移動を開始した時からスロットル開度
を低減し減速してもよい。目標停止位置を決定し、目標停止位置に停止するよう目標減速
度及び目標減速度勾配を決定してもよい。
【００３９】
　停止後は、走行制御部３０はハザードランプを点滅させ、また、携帯電話網等を介して
緊急サービスセンタに接続しオペレータとの会話を可能とする。運転者がオペレータの問
いかけに返答しない場合にはオペレータは運転者が昏睡状態であることを確認して、救急
車等の派遣を要請する。
【００４０】
　なお、路肩に他車両が停止している場合や工事箇所がある場合、そこを通過して路肩に
停止するまで、走行制御部３０は定速走行（先行車両が検出されない場合）又は追従走行
（先行車両が検出された場合）すると共に、白線情報に基づき自車レーンの目標走行線Ｏ
からのオフセット量Ｄに応じて決定された操舵トルク情報をステアリングＡＣＴ３３に送
出する。これにより、自車レーンから逸脱しないよう自動操舵されるので、路肩に退避す
るまで適切な車速で走行レーン内を走行できる。
【００４１】
　〔交差点内又は交差点手前への緊急停止〕
　交差点がある場合、緊急退避システム１００は自車両１１を交差点内又は交差点の手前
に停止させる。図４（ａ）は自車両１１を交差点内に停止させる手順を、図４（ｂ）は交
差点の手前に停止させる手順を、それぞれ説明する図である。交差点が青信号の場合、目
標停止位置決定部４４は交差点内に目標停止位置を決定する。目標停止位置は例えば交差
する道路の幅員の略中央である。これにより、自車レーンを走行する後続車両１２の左折
を阻害すること防止でき、直進する後続車両１２は自車両１１を迂回しやすくなる。また
、交差する道路の他車両１３、１４は直進でき、自車両１１を迂回して右左折することが
できる。なお、走行レーンが複数ある場合、車線変更せずに直進してもよいし、左車線に
車線変更してもよい。
【００４２】
　目標停止位置決定部４４は、自車両１１の現在位置（例えば、意識レベルが所定以下に
低下してから前方の交差点が青信号であることを検出した位置）から目標停止位置まで十
分に距離があれば減速を開始する減速開始位置を決定し、制動力制御部４５は減速開始位
置から目標停止位置までの相対距離に基づき目標減速度及び目標減速度勾配を決定する。
【００４３】
　また、現在位置が目標停止位置から所定値内であれば、制動力制御部４５は、現在位置
から目標停止位置までの相対距離に基づき目標減速度及び目標減速度勾配を決定する。そ
して、加速度センサ２５が検出する減速度や車速センサ２４が検出する車速情報から実際
の減速度や減速度勾配を算出し、例えばフィードバック制御しながらブレーキＡＣＴ３２
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を制御する。
【００４４】
　また、交差点が青信号でない場合、目標停止位置決定部４４は交差点前の例えば停止線
を目標停止位置に決定する。これにより、交差する道路を走行している他車両１３、１４
と接触することを防止できる。制動力の決定方法は、青信号の場合と同様である。なお、
自車両１１の前方に他車両が存在し赤信号で停止する場合、前方の他車両と車速に応じた
車間距離を保ち、他車両の減速に合わせ停止する。なお、走行レーンが複数ある場合、好
ましくは左車線に車線変更する。
【００４５】
　停止後、緊急退避システム１００は、路肩に退避する場合と同様、ハザードランプを点
滅させ、緊急サービスセンタに接続する。
【００４６】
　〔緊急退避システムの作動手順〕
　図５は、緊急退避システム１００が自車両１１を停止させる手順を示すフローチャート
図である。図５のフローチャート図は例えばイグニッションがオンになるとスタートする
。
【００４７】
　自車両１１が走行中、ドライバ状態検出センサ２１はサイクル時間毎にドライバ状態情
報を検出する（Ｓ１０）。意識レベル判定部４１はこのドライバ状態情報に基づき運転者
の意識レベルが所定以下か否かを判定する（Ｓ２０）。例えば、運転者を撮影した複数の
画像データから運転者の動きが検出されない場合には意識レベルが所定以下と判定される
。また、例えば、閉眼計測時間、体温、血圧値、脈拍数、心拍数、若しくは、呼吸数、を
それぞれ重み付けして演算し意識レベルを算出する。また、ドライバ状態情報のいずれか
１つでもそれぞれに定められた閾値Ａを超えた場合、又は、これらのうち複数が閾値Ａよ
りも小さい閾値Ｂを超えた場合、意識レベルが所定以下と判定してもよい。
【００４８】
　運転者の意識レベルが所定値以下でない場合（Ｓ２０のＮｏ）、自車両１１を退避させ
る必要はないので処理を終了し、以降は図５の処理を繰り返す。
【００４９】
　運転者の意識レベルが所定値以下である場合（Ｓ２０のＹｅｓ）、交差点有無判定部４
２は、ナビシステム２２から現在位置の位置情報を取得する（Ｓ３０）。この位置情報は
、緯度・経度・標高から成る座標でもよいし、走行しているリンクの情報とリンク上の位
置であってもよい。
【００５０】
　そして、交差点有無判定部４２は、自車両１１の前方に交差点があるか否かを判定する
（Ｓ４０）。自動車専用道路でない一般道路には交差点がある場合が多く、自動車専用道
路でも有限の距離内に交差点があるとしてよいので、交差点があるとは自車両１１の前方
所定距離内に交差点がある場合である。また、前方所定距離内に交差点があっても十分な
距離がないと停止できない。したがって、ステップＳ４０でいう自車両１１の前方に交差
点があるか否かとは、自車両１１から所定距離Ａ～Ｂの範囲に交差点があるか否かをいう
（Ｂ＞Ａ）。
【００５１】
　自車両１１の前方に交差点がない場合（Ｓ４０のＮｏ）、制動力制御部４５は自車両１
１を例えば路肩に緊急停止させる（Ｓ１００）。
【００５２】
　自車両１１の前方に交差点がある場合（Ｓ４０のＹｅｓ）、通行可否判定部４３は路車
間通信装置２３や前方カメラセンサ２７から前方の信号の状態を取得する（Ｓ５０）。な
お、交差点があっても信号機が敷設されていない場合があるが、この場合、自車両１１が
走行している道路が優先道路であれば青信号と同等とみなし、非優先道路（すなわち、一
旦停止有り）の場合は赤信号と同等であるとみなす。
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　通行可否判定部４３は、以上の情報から前方の青信号か否か、すなわち交差点を通行し
てよいか否かを判定する（Ｓ６０）。そして、青信号の場合は（Ｓ６０のＹｅｓ）、目標
停止位置決定部４４は交差点内に目標停止位置を決定し、制動力制御部４５は自車両１１
が交差点内の目標停止位置に停止するようブレーキＡＣＴ３２を制御する（Ｓ７０）。青
信号でない場合（Ｓ６０のＮｏ）、目標停止位置決定部４４は交差点の手前に目標停止位
置を決定し、制動力制御部４５は目標停止位置に自車両１１が停止するようブレーキＡＣ
Ｔ３２を制御する（Ｓ８０）。
【００５４】
　本実施例によれば、交差点内に停止した自車両１１は、周囲の歩行者や自車両１１の近
くを通過する他車両に注目され得るので、緊急状態であることを早期に認識させることが
できる。
【図面の簡単な説明】
【００５５】
【図１】緊急退避システムの退避手順の概略を示す図である。
【図２】緊急退避システムのブロック図の一例である。
【図３】自車両を路肩に退避させるまでの手順を説明する図である。
【図４】自車両を交差点内又は交差点の手前に停止させる手順を示す図である。
【図５】緊急退避システムが自車両を停止させる手順を示すフローチャート図である。
【符号の説明】
【００５６】
　１１　　自車両
　３０　　走行制御部
　４１　　意識レベル判定部
　４２　　交差点有無判定部
　４３　　通行可否判定部
　４４　　目標停止位置決定部
　４５　　制動力制御部
　４６　　操舵量決定部
　１００　緊急退避システム
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【図４】 【図５】
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