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(57)【要約】
【課題】車両の走行状態を制御するように構成された車
両制御装置において、自動運転を極力維持できるように
する。
【解決手段】自動運転システムにおいては、複数の機能
毎に１または複数の車両周辺情報が予め対応付けられて
おり、Ｓ１２０で、複数の機能毎に１または複数の車両
周辺情報が認識できるか否かを判定するように構成され
る。また、Ｓ４３０で、自動運転制御部１３に対して、
複数の機能のうちの、Ｓ１３０で認識された車両周辺情
報が対応する機能を用いた自動運転を維持させ、Ｓ１３
０で認識されない車両周辺情報が対応する機能を用いた
自動運転を手動運転に切り替えさせるように構成される
。
【選択図】図５
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両に搭載され、当該車両の走行状態を制御するように構成された車両制御装置（１０
）であって、
　車両を自動運転するための複数の機能についての制御内容をそれぞれ設定し、該制御内
容に従って前記車両を制御するように構成された走行制御部（１３）と、　
　前記複数の機能毎に１または複数の車両周辺情報が予め対応付けられており、前記複数
の機能毎に前記１または複数の車両周辺情報が認識できるか否かを判定するように構成さ
れた認識判定部（１６：Ｓ１３０）と、
　前記走行制御部に対して、前記複数の機能のうちの、前記認識判定部により認識された
車両周辺情報が対応する機能を用いた自動運転を維持させ、前記認識判定部により認識さ
れない車両周辺情報が対応する機能を用いた自動運転を手動運転に切り替えさせるように
構成された手動切替部（１６：Ｓ４３０）と、
　を備える車両制御装置。
【請求項２】
　請求項１に記載の車両制御装置であって、
　前記手動運転に切り替えた機能を前記自動運転に復帰させることができるか否かを判定
するように構成された復帰判定部（１６：Ｓ３１０）と、
　前記自動運転に復帰させることができると判定された機能を自動運転に復帰させるよう
に構成された自動復帰部（１６：Ｓ４２０）と、
　をさらに備える車両制御装置。
【請求項３】
　請求項２に記載の車両制御装置であって、
　自動運転に復帰させる機能、或いは自動運転に復帰させた機能を、当該車両の運転者に
通知するように構成された復帰通知部（１６：Ｓ１５０）、
　をさらに備える車両制御装置。
【請求項４】
　請求項１から請求項３までのいずれか１項に記載の車両制御装置であって、
　前記走行制御部は、前記複数の機能として、少なくとも当該車両を操舵する機能を備え
、
　前記認識判定部は、前記車両を操舵する機能に対応する１または複数の車両周辺情報と
して、少なくとも前記車両が走行する車線を認識できるか否かを判定するように構成され
、
　前記手動切替部は、前記車両が走行する車線が認識できない場合に、前記車両を操舵す
る機能を自動運転から手動運転に切り替えさせる
　ように構成された車両制御装置。
【請求項５】
　請求項１から請求項４までのいずれか１項に記載の車両制御装置であって、
　前記走行制御部は、前記複数の機能として、少なくとも当該車両を加減速させる機能を
備え、
　前記認識判定部は、前記車両を加減速させる機能に対応する１または複数の車両周辺情
報として、少なくとも当該車両の周囲に位置する障害物を認識できるか否かを判定するよ
うに構成され、
　前記手動切替部は、当該車両の周囲に位置する障害物を認識できない場合に、前記車両
を加減速させる機能を自動運転から手動運転に切り替えさせる
　ように構成された車両制御装置。
【請求項６】
　請求項１から請求項５までのいずれか１項に記載の車両制御装置であって、
　前記手動運転に切り替えた機能に予め対応付けられた運転者の操作が実施されたか否か
を判定し、予め設定された操作受付時間内に前記運転者の操作がない場合に、当該車両の
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移動を制限するように構成された移動制限部（１６：Ｓ２５０、Ｓ３５０、Ｓ４１０）、
　をさらに備える車両制御装置。
【請求項７】
　請求項６に記載の車両制御装置であって、
　前記操作受付時間を、当該車両の周囲の環境に応じて設定するように構成された時間設
定部（１６：Ｓ２３０、Ｓ３３０）、
　をさらに備える車両制御装置。
                     
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本開示は、車両の走行状態を制御するように構成された車両制御装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　下記の特許文献１に記載には、車両の自動運転中に、自動運転を中止する事象が発生す
ると、自動運転のための複数の機能を、異なるタイミングで手動運転に切り替える技術が
提案されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２０１７－０１１９５９５号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかしながら、発明者の詳細な検討の結果、特許文献１の技術では、自動運転を中止す
べき何らかの事象が１つでも発生すれば自動運転が中止されるため、自動運転を継続させ
ることが難しいという課題が見出された。
【０００５】
　本開示の１つの局面は、車両の走行状態を制御するように構成された車両制御装置にお
いて、自動運転を極力維持できるようにするための技術を提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　本開示の一態様による車両制御装置（１０）は、走行制御部（１３）と、認識判定部（
１６：Ｓ１３０）と、手動切替部（１６：Ｓ４３０）と、を備える。
　走行制御部は、車両を自動運転するための複数の機能についての制御内容をそれぞれ設
定し、該制御内容に従って車両を制御するように構成される。認識判定部は、複数の機能
毎に１または複数の車両周辺情報が予め対応付けられており、複数の機能毎に１または複
数の車両周辺情報が認識できるか否かを判定するように構成される。
【０００７】
　手動切替部は、走行制御部に対して、複数の機能のうちの、認識判定部により認識され
た車両周辺情報が対応する機能を用いた自動運転を維持させ、認識判定部により認識され
ない車両周辺情報が対応する機能を用いた自動運転を手動運転に切り替えさせるように構
成される。
【０００８】
　このような構成によれば、自動運転のための複数の機能毎に１または複数の車両周辺情
報を対応付けておき、認識できない車両周辺情報に対応する自動運転の機能だけを自動運
転から手動運転に切り替えるので、自動運転の機能を極力維持することができる。
【０００９】
　なお、この欄及び特許請求の範囲に記載した括弧内の符号は、一つの態様として後述す
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る実施形態に記載の具体的手段との対応関係を示すものであって、本開示の技術的範囲を
限定するものではない。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】自動運転システムの構成の一例を示すブロック図である。
【図２】出力装置及び入力装置の設置場所の一例を示す図である。
【図３】状態画像の一例を示す画像図である。
【図４】周辺検知画像の一例を示す画像図である。
【図５】自動運転モード判定処理を示すフローチャートである。
【図６】自動運転を一部自動運転等に変更する際のタイミングチャートの一例である。
【図７】加減速制御を手動運転に変更する際に表示させる状態画像の一例を示す画像図で
ある。
【図８】加減速制御を手動運転に変更する際に表示させる周辺検知画像の一例を示す画像
図である。
【図９】操舵制御を手動運転に変更する際に表示させる状態画像の一例を示す画像図であ
る。
【図１０】操舵制御を手動運転に変更する際に表示させる周辺検知画像の一例を示す画像
図である。
【図１１】一部自動運転を自動運転に復帰させる際のタイミングチャートの一例である。
【図１２】加減速制御を自動運転に復帰させる際に表示させる状態画像の一例を示す画像
図である。
【図１３】加減速制御を自動運転に復帰させる際に表示させる周辺検知画像の一例を示す
画像図である。
【図１４】操舵制御を自動運転に復帰させる際に表示させる状態画像の一例を示す画像図
である。
【図１５】操舵制御を自動運転に復帰させる際に表示させる周辺検知画像の一例を示す画
像図である。
【発明を実施するための形態】
【００１１】
　［１．実施形態］
　［１－１．構成］
　図１に示す自動運転システム１Ａは、例えば乗用車等の車両に搭載され、この車両を自
動運転する機能を有する。自動運転システム１Ａを搭載した車両を搭載車両ともいう。自
動運転システム１Ａは、自動運転制御ＥＣＵ（Electronic Control Unit）１０、周辺物
体センサ２１、周辺認識カメラ２２、自車位置センサ２３、道路情報記憶部２４、通信部
２５、出力装置２６、入力装置２７、ナビゲーションシステム３１、駆動力制御ＥＣＵ３
２、制動力制御ＥＣＵ３３、操舵制御ＥＣＵ３４、を備える。自動運転制御ＥＣＵ１０、
駆動力制御ＥＣＵ３２、制動力制御ＥＣＵ３３、操舵制御ＥＣＵ３４、およびナビゲーシ
ョンシステム３１は、車載ネットワーク５を介して互いに通信可能に接続される。
【００１２】
　周辺物体センサ２１は、自動運転制御に用いるための車両周囲の状況を検出する周知の
センサである。本実施形態においては、周辺物体センサ２１は、先行車、隣接レーン走行
車、対向車、進入車など周辺の走行車両、停止車両、落下物、停止物、歩行者等の走行の
障害となる障害物について、存在、位置、大きさ、距離等を検出する。周辺物体センサ２
１は、具体的にはレーザーレーダーセンサ、ミリ波センサ、超音波センサ等が該当する。
【００１３】
　周辺認識カメラ２２は、車両周囲を撮像して画像を取得する。そして、周辺認識カメラ
２２は、撮像した画像から走行しているレーンの左右の白線の存在とその位置等を検出す
る。
【００１４】
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　自車位置センサ２３は、現在の搭載車両の位置を検出するためのセンサで、具体的には
グローバル・ポジショニング・システム（ＧＰＳ）やジャイロセンサ等が該当する。なお
、自動運転制御ＥＣＵ１０は、これらの測位信号、白線位置、道路情報記憶部２４から読
み出した道路情報等から、どのレーンを走行しているかも含めた詳細かつ正確な搭載車両
の位置を検出する。
【００１５】
　道路情報記憶部２４は、搭載車両が走行予定の道路に関する詳細な道路情報等を記憶す
る。道路情報は、例えば、レーン数、レーン幅、各レーンの中心座標、カーブ曲率、車線
数、車線幅、停止線位置、信号機位置等を含む。なお、車線とは、白線や縁石等によって
区分される車両の走行領域を表す。
【００１６】
　通信部２５は、搭載車両の外部と通信を行う周知の通信モジュールとして構成される。
通信部２５は、搭載車両の外部の所定のサーバとの通信を行い、交通や天気に関する各種
情報を取得する際に用いられる。
【００１７】
　出力装置２６は、周知のディスプレイ等の表示装置が該当する。出力装置２６は、例え
ば、図２に示すように、表示部３０１を備える。表示部３０１は、搭載車両の運転席３０
０の前方に位置するメータ部分に配置され、例えば液晶ディスプレイとして構成される。
【００１８】
　入力装置２７は、運転者が操作するスイッチである。入力装置２７には、周知のステア
リング、アクセルペダル、ブレーキペダルが該当する。また、入力装置２７には、図２に
示すスイッチレバー３０５を適用してもよい。スイッチレバー３０５はニュートラルの状
態から手前と奥に動作する３ウェイのモーメンタリスイッチであり、操作により自動運転
を開始したり、解除したりする運転者の意思を受け付ける際に利用される。
【００１９】
　駆動力制御ＥＣＵ３２は、エンジンやモータなど車両の駆動力を発生する駆動アクチュ
エータを制御する電子制御装置である。運転者が手動運転を行うときには、運転者のアク
セルペダルの操作量に応じて駆動力制御ＥＣＵ３２が駆動アクチュエータを制御し、所望
の駆動力が発生する。一方、駆動力制御ＥＣＵ３２は、自動運転を行う場合は、自動運転
制御ＥＣＵ１０で演算された要求駆動力が車載ネットワーク５を介して駆動力制御ＥＣＵ
３２に送信され、駆動力制御ＥＣＵ３２は受信した要求駆動力を達成するよう駆動アクチ
ュエータ制御する。
【００２０】
　なお、手動運転とは、自動運転制御部１３による制御内容によらず運転者の操作によっ
て車両への制御内容を設定する状態を表し、自動運転とは、運転者の操作によらず自動運
転制御部１３による制御内容で車両を制御する状態を表す。
【００２１】
　制動力制御ＥＣＵ３３は、車両の制動力を発生するブレーキアクチュエータを制御する
電子制御装置である。運転者が手動運転を行うときには、運転者のブレーキペダルの操作
量に応じて制動力制御ＥＣＵ３３はブレーキアクチュエータを制御し、所望の制動力が発
生する。一方、自動運転を行う場合は、自動運転制御ＥＣＵ１０で演算された要求制動力
が車載ネットワーク５を介して制動力制御ＥＣＵ３３に送信され、制動力制御ＥＣＵ３３
は受信した要求制動力を達成するよう駆動アクチュエータを制御する。
【００２２】
　操舵制御ＥＣＵ３４は、車両の操舵トルクを発生するモータを制御する電子制御装置で
ある。運転者が手動運転を行うときには、運転者のステアリングハンドルの操作に応じて
操舵制御ＥＣＵ３４はモータを制御して、ステアリング操作に対するアシストトルクを発
生させることで、運転者が少量の力でステアリングを操作できるような操舵を実現する。
一方、自動運転を行う場合は、自動運転制御ＥＣＵ１０で演算された要求操舵角が車載ネ
ットワーク５を介して操舵制御ＥＣＵ３４に送信され、操舵制御ＥＣＵ３４は受信した要
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求操舵角を達成するよう、運転者のステアリング操作に対してアシストトルクを発生させ
るモータを制御することで操舵を行う。
【００２３】
　ナビゲーションシステム３１は、運転者が目的地を設定することで現在地から目的地ま
での経路を地図上で示し、この経路情報に従って走行するための運転予告をディスプレイ
などの画面や音声で行うシステム装置である。運転予告としては、例えば、次の交差点を
右折あるいは左折せよとの提案を運転者に対し提示する処理が含まれる。
【００２４】
　また、経路情報は、車載ネットワーク５を介して自動運転制御ＥＣＵ１０に送信され、
自動運転制御ＥＣＵ１０は、この経路情報に従って搭載車両が走行するよう制御を行う。
　自動運転制御ＥＣＵ１０は、ＣＰＵ１１と、例えば、ＲＡＭ又はＲＯＭ等の半導体メモ
リ（以下、メモリ１２）と、を有するマイクロコンピュータを備える。自動運転制御ＥＣ
Ｕ１０の各機能は、ＣＰＵ１１が非遷移的実体的記録媒体に格納されたプログラムを実行
することにより実現される。この例では、メモリ１２が、プログラムを格納した非遷移的
実体的記録媒体に該当する。また、このプログラムが実行されることで、プログラムに対
応する方法が実行される。なお、非遷移的実体的記録媒体とは、記録媒体のうちの電磁波
を除く意味である。また、自動運転制御ＥＣＵ１０は、１つのマイクロコンピュータを備
えてもよいし、複数のマイクロコンピュータを備えてもよい。
【００２５】
　自動運転制御ＥＣＵ１０は、図１に示すように、自動運転制御ＥＣＵ１０が実施する機
能として、自動運転制御部１３、出力処理部１４、入力処理部１５、およびモード判定部
１６を備える。自動運転制御ＥＣＵ１０に含まれる各部の機能を実現する手法はソフトウ
ェアに限るものではなく、その一部又は全部の機能は、一つあるいは複数のハードウェア
を用いて実現されてもよい。例えば、上記機能がハードウェアである電子回路によって実
現される場合、その電子回路は、デジタル回路、又はアナログ回路、あるいはこれらの組
合せによって実現されてもよい。
【００２６】
　自動運転制御部１３は、車両が自動で目的地に向けて走行することを実現する。詳細に
は、自動運転制御部１３は、周辺物体センサ２１、周辺認識カメラ２２、自車位置センサ
２３、道路情報記憶部２４、通信部２５、ナビゲーションシステム３１等を用いて得られ
る各情報を取得するとともに、車載ネットワーク５を介して他のＥＣＵから車両情報等を
取得する。そして、自動運転制御部１３は、目的地に向かって車両が走行するために、数
ｍ～数百ｍ程度の直近の経路と、その経路に沿って走行する目標車両運動を演算し、その
目標車両運動を実現するための目標駆動力、目標制動力、目標操舵角を演算する。
【００２７】
　さらに、自動運転制御部１３は、演算した目標駆動力、目標制動力、目標操舵角を要求
値として、車載ネットワーク５を介して、駆動力制御ＥＣＵ３２と制動力制御ＥＣＵ３３
と操舵制御ＥＣＵ３４とにそれぞれ要求値を送信し、駆動力制御ＥＣＵ３２と制動力制御
ＥＣＵ３３と操舵制御ＥＣＵ３４とは、それぞれ受信した要求値を達成するよう制御を実
施して、自動運転制御部１３で演算された目標車両運動を実現する。すなわち自動運転制
御部１３は、目的地に向かって車両が自動で走行するよう制御する。
【００２８】
　ここで、自動運転制御部１３は、自動運転を行うための複数の機能毎に制御内容につい
ての演算を行う。自動運転を行うための機能とは、例えば、搭載車両を加速させる機能、
減速させる機能、操舵する機能等のそれぞれを表す。これらの全ての機能が作動すると、
搭載車両は運転者の操作を不要とする自動運転となり、少なくとも１つの機能が作動しな
いときに、搭載車両は、一部自動運転、或いは手動運転となる。なお、一部自動運転とは
、運転者の操作を少なくとも一部必要とする状態を表す。具体的には、自動運転を行うた
めの機能のうちの一部が作動していない状態であり、本実施形態では、加速、減速、操舵
に関する自動運転の機能のうちの何れかが作動していない状態を表す。
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【００２９】
　出力処理部１４は、センサを用いて検知された先行車、周辺車両、白線等の認識内容と
、自動運転制御部１３で作動可能な自動運転を行うための機能について、表示部３０１に
表示させる処理を行う。
【００３０】
　具体的には、例えば、図３に示すように、状態画像４０を表示させるとよい。状態画像
４０では、認識内容として、先行車絵柄４１、車間絵柄４２、左白線絵柄４３、右白線絵
柄４４を表示させ、支援状態可能表示として、ステア絵柄４６、アクセルペダル絵柄４７
、およびブレーキペダル絵柄４８を表示させる。
【００３１】
　先行車絵柄４１は、他車両のうちの搭載車両の直前を走行する先行車が検知されたとき
に点灯または点滅させる画像である。車間絵柄４２は、先行車がある場合には車間距離、
先行車がない場合には路面の位置、が認識したときに点灯または点滅させる画像である。
【００３２】
　左白線絵柄４３は、車線の境界となる白線のうちの、搭載車両の左側に位置する白線を
認識できたときに点灯または点滅させる画像である。右白線絵柄４４は、車線の境界とな
る白線のうちの、搭載車両の右側に位置する白線を認識できたときに点灯または点滅させ
る画像である。
【００３３】
　ステア絵柄４６は、操舵についての自動運転を実施するとき、或いは実施しているとき
に、点灯または点滅させる画像である。アクセルペダル絵柄４７は、加速についての自動
運転を実施するとき、或いは実施しているときに、点灯または点滅させる画像である。ブ
レーキペダル絵柄４８は、制動についての自動運転を実施するとき、或いは実施している
ときに、点灯または点滅させる画像である。
【００３４】
　なお、本実施形態では、表示させることを、点灯させる、点滅させると表記し、非表示
とすることを、消灯すると表記する。また、状態画像４０とともに、或いは状態画像４０
に換えて、図４に示すように周辺検知画像５０を表示させてもよい。
【００３５】
　周辺検知画像５０は、搭載車両を示す搭載車両絵柄５１を中心に、認識内容として、搭
載車両の周辺の他車両を示す他車両絵柄５２、左白線絵柄５３、右白線絵柄５４を含む。
これらの絵柄５２，５３，５４は、他車両、左白線、右白線がそれぞれ認識された場合に
、点灯または点滅させられる。
【００３６】
　入力処理部１５は、運転者が入力装置２７を操作した結果を読み取り、それを自動運転
制御部１３に引き渡し、自動運転制御部１３は、その入力を自動走行制御に反映させる。
　モード判定部１６は、後述する自動運転モード判定処理を実施する。モード判定部１６
が自動運転モード判定処理を実施するに際して、自動運転を行うための複数の機能毎に１
または複数の車両周辺情報が予め対応付けられている。つまり、自動運転を行うための機
能と、対応する車両周辺情報との対応関係が、メモリ１２内に格納されている。車両周辺
情報とは、車両の周囲の状況を示す情報を表し、例えば、各種センサによる検知結果、画
像処理による他車両、白線、レーン等の認識状況、天気等が該当する。より具体的に述べ
ると、車両周辺情報には、落下物、周辺車両、縁石、中央分離帯等の有無及び位置、並び
に車線数や車線幅等の車線情報等が含まれうる。
【００３７】
　［１－２．処理］
　次に、自動運転制御ＥＣＵ１０が実行する自動運転モード判定処理について、図５のフ
ローチャートを用いて説明する。自動運転モード判定処理は、例えば、搭載車両において
自動運転を実施する旨が入力されると開始される処理である。
【００３８】
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　まず、Ｓ１１０で、自動運転制御ＥＣＵ１０は、センサ情報を取得する。自動運転制御
ＥＣＵ１０は、この処理で、入力処理部１５としての機能を用いて、周辺物体センサ２１
、周辺認識カメラ２２、自車位置センサ２３、道路情報記憶部２４、通信部２５、車載ネ
ットワーク５から得られた情報をセンサ情報として取得する。
【００３９】
　続いて、Ｓ１２０で、自動運転制御ＥＣＵ１０は、認識情報を生成する。認識情報とは
、センサ情報に基づいて得られる各物体の有無および位置を示し、具体的には、他車両の
有無および他車両との車間距離、車線の境界となる白線の有無および位置等を示す。
【００４０】
　続いて、Ｓ１３０で、自動運転制御ＥＣＵ１０は、車両制御方法を判断する。自動運転
制御ＥＣＵ１０は、モード判定部１６としての機能で、まず、自動運転を行うための複数
の機能毎に１または複数の車両周辺情報が認識できるか否かを判定する。
【００４１】
　詳細には、自動運転制御ＥＣＵ１０は、車両を操舵する機能に対応する１または複数の
車両周辺情報として、少なくとも車両が走行する車線を認識できるか否かを判定する。こ
の際、車線の境界となる白線のうちの搭載車両の左右の白線が認識できるか否かを左右そ
れぞれで判定する。
【００４２】
　また、自動運転制御ＥＣＵ１０は、車両を加減速させる機能に対応する１または複数の
車両周辺情報として、少なくとも当該車両の周囲に位置する障害物を認識できるか否かを
判定する。この処理では、例えば、周辺物体センサ２１による路面からの反射波が得られ
ない場合、或いは、周辺認識カメラ２２から画像そのものが得られないような場合に、障
害物を認識できないと判定する。
【００４３】
　続いて、Ｓ１４０で、自動運転制御ＥＣＵ１０は、支援可能部を決定する。つまり、自
動運転制御ＥＣＵ１０は、自動運転制御部１３に対して、複数の機能のうちの、Ｓ１３０
で認識された車両周辺情報が対応する機能については、支援可能部として自動運転を維持
させ、Ｓ１３０で認識されない車両周辺情報が対応する機能については、支援不可部とし
て自動運転を手動運転に切り替えさせるように設定する。この設定は、メモリ１２におい
て保持され、後述するＳ４３０等の処理の際に制御に反映される。
【００４４】
　より詳細には、自動運転制御ＥＣＵ１０は、搭載車両が走行する車線が認識できない場
合に、搭載車両を操舵する機能を自動運転から手動運転に切り替えさせるように設定する
。また、自動運転制御ＥＣＵ１０は、搭載車両の周囲に位置する障害物を認識できない場
合に、車両を加減速させる機能を自動運転から手動運転に切り替えさせるように設定する
。なお、左右の白線のうちの両方が認識できた場合に、車線が認識できたと判定してもよ
いし、左右の白線のうちの一方が認識できた場合に、車線が認識できたと判定してもよい
。
【００４５】
　続いて、Ｓ１５０で、自動運転制御ＥＣＵ１０は、支援可能部に対応する表示である支
援状態可能表示を実施する。自動運転制御ＥＣＵ１０は、出力処理部１４としての機能を
用いて、自動運転を実施可能な機能、および認識された車両周辺情報についての通知を行
う。
【００４６】
　詳細には、自動運転制御ＥＣＵ１０は、出力装置２６にて、認識された車両周辺情報、
および支援可能部に関する表示を点灯させる。この際、自動運転制御ＥＣＵ１０は、出力
装置２６にて、認識されなかった車両周辺情報、および支援不可部に関する表示を消灯さ
せる。
【００４７】
　また、自動運転制御ＥＣＵ１０は、出力処理部１４としての機能を用いて、自動運転に
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復帰させる機能、或いは自動運転に復帰させた機能を、当該車両の運転者に通知する。こ
の際、自動運転制御ＥＣＵ１０は、出力装置２６にて、自動運転に復帰させる機能、或い
は自動運転に復帰させた機能、認識されなかった状態から認識される状態になった車両周
辺情報を、点滅表示させる。なお、表示の態様については、後述する。
【００４８】
　続いて、Ｓ１６０で、自動運転制御ＥＣＵ１０は、自動運転を解除する運転者の操作が
されたか否かを判定する。自動運転を解除する運転者の操作とは、例えば、スイッチレバ
ー３０５による操作、ブレーキペダルの操作等が該当する。
【００４９】
　自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ１６０で自動運転を解除する運転者の操作がされたと判
定した場合には、Ｓ１７０へ移行し、手動運転モードに設定する。手動運転モードとは、
自動運転および一部自動運転を解除し、運転者による手動運転を受け付けるモードを示す
。
【００５０】
　続いて、Ｓ１８０で、自動運転制御ＥＣＵ１０は、自動運転を行う旨の表示をＯＦＦに
設定した後、図５の自動運転モード判定処理を終了する。Ｓ１８０の処理が実施されると
、ステア絵柄４６、アクセルペダル絵柄４７、およびブレーキペダル絵柄４８は、消灯さ
れる。
【００５１】
　一方、自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ１６０で自動運転を解除する運転者の操作がされ
てないと判定した場合には、Ｓ２１０に移行し、一部自動運転中であるか否かを判定する
。
【００５２】
　自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ２１０で一部自動運転中であると判定した場合には、Ｓ
３１０に移行する。一方、自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ２１０で一部自動運転中でない
と判定した場合には、Ｓ２２０へ移行し、支援不可部があるか否かを判定する。
【００５３】
　自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ２２０で支援不可部があると判定した場合には、Ｓ２３
０へ移行し、タイマ設定を実施する。この処理は、車両の環境に応じて運転者の操作を待
つことができる上限時間を設定する処理である。
【００５４】
　すなわち、搭載車両の周囲の環境によって、直ちに車両を停止させなければ危険な場合
と、しばらく成り行きで走行しても安全な場合とがある。このため、本処理では、センサ
情報から搭載車両の周囲の環境を認識し、周囲の環境の危険性に応じて上限時間を設定す
る。ここで、周囲の環境とは、天候、地理的条件、および他車両までの距離の少なくとも
１つを表す。
【００５５】
　本処理では、自動運転制御ＥＣＵ１０は、道路の曲率、および車間距離に応じて設定す
る。つまり、道路の曲率が大きく急カーブになるにつれて、また、車間距離が小さくなる
につれて、より危険性が高いものとして、上限時間を小さく設定する。
【００５６】
　続いて、Ｓ２４０で、自動運転制御ＥＣＵ１０は、支援不可部に対応する操作があるか
であるか否かを判定する。支援不可部に対応する操作とは、支援不可部に対応して予め設
定された運転者の操作を表す。例えば、支援不可部に操舵に関する機能が含まれる場合に
は、ステアリング操作を示し、支援不可部に加減速に関する機能が含まれる場合には、ア
クセルペダル或いはブレーキペダルの操作を表す。
【００５７】
　自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ２４０で支援不可部に対応する操作がないと判定した場
合には、Ｓ２５０へ移行し、タイマとして設定した上限時間が経過したか否かを判定する
。
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【００５８】
　一方、自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ２４０で支援不可部に対応する操作があると判定
した場合には、Ｓ４３０へ移行する。
　自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ２５０でタイマ時間が経過していないと判定した場合に
は、Ｓ２４０に戻る。一方、自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ２５０でタイマ時間が経過し
たと判定した場合には、Ｓ４１０へ移行し、車両停止モードに設定した後、図５の自動運
転モード判定処理を終了する。
【００５９】
　車両停止モードとは、運転者の操作によらず車両を停止させるモードを表す。この際、
搭載車両の移動を制限しつつ、最終的に車両を停止させる。移動を制限とは、例えば、追
い越し車線への移動の制限、走行速度の制限、加速の制限等が該当する。
【００６０】
　一方、自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ２２０で支援不可部がないと判定した場合には、
Ｓ４２０に移行する。
　一方、Ｓ３１０で、自動運転制御ＥＣＵ１０は、支援不可部があるか否かを判定する。
　
【００６１】
　つまり、手動運転に切り替えた機能を自動運転に復帰させることができるか否かを判定
する。
　自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ３１０で支援不可部がないと判定した場合には、Ｓ４２
０へ移行し、自動運転モードに設定する。すなわち、一部自動運転モードから自動運転モ
ードに遷移する場合には、自動運転に復帰させることができると判定された機能が自動運
転に復帰させられる。
【００６２】
　一方、自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ３１０で支援不可部があると判定した場合には、
Ｓ３２０へ移行し、支援不可部の変更があるか否かを判定する。自動運転制御ＥＣＵ１０
は、Ｓ３２０で支援不可部の変更があると判定した場合には、Ｓ３３０へ移行し、タイマ
設定を実施する。この処理は、前述のＳ２３０と同様の処理である。
【００６３】
　続いて、Ｓ３４０で、自動運転制御ＥＣＵ１０は、支援不可部に対応する操作があるか
であるか否かを判定する。この処理は、前述のＳ２４０と同様の処理である。
　自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ３４０で支援不可部に対応する操作があると判定した場
合には、Ｓ４３０へ移行し、一部自動運転モードに設定した後、Ｓ１１０に戻る。一方、
自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ３４０で支援不可部に対応する操作がないと判定した場合
には、Ｓ３５０へ移行し、タイマ時間として設定された上限時間が経過したか否かを判定
する。
【００６４】
　自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ３５０で上限時間が経過していないと判定した場合には
、Ｓ３４０に戻る。一方、自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ３５０でタイマ時間が経過した
かであると判定した場合には、Ｓ４１０に移行する。
【００６５】
　一方、自動運転制御ＥＣＵ１０は、Ｓ３２０で支援不可部の変更がないと判定した場合
には、Ｓ４３０へ移行し、一部自動運転モードに設定した後、Ｓ１１０に戻る。なお、一
部自動運転モードとは、Ｓ１３０で自動運転としての機能を作動させるように設定された
機能を実際に作動させる処理である。
【００６６】
　［１－３．作動の具体例］
　上記の自動運転モード判定処理による作動例を説明する。
　例えば、図６に示すように、自動運転モードが実施されているときに、時刻Ｔ１にて、
一部自動運転モードに切り替えようとする場合、タイマ設定された上限時間内である時刻
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Ｔ２に、運転者による対応する操作があると、図６の［Ａ］で示す状態に遷移する。すな
わち、一部自動運転に切り替える。
【００６７】
　なお、従来の一般的な構成では、全ての自動運転の機能を解除し、図６の［Ｂ］で示す
手動運転に切り替えていた点で本実施形態と相違する。本実施形態では、操舵に関する制
御を手動に切り替える場合には、ステアリングの握持を検知した場合に、対応する操作が
あったものと判断し、加減速に関する制御を手動に切り替える場合には、アクセルペダル
、ブレーキペダルの操作を検知した場合に、対応する操作があったものと判断する。ただ
し、対応する操作は任意に設定することができ、例えば、運転者の視線方向を認識し、視
線方向が搭載車両の前方方向であれば、対応する操作があったものと判断してもよい。
【００６８】
　一方、自動運転制御ＥＣＵ１０は、対応する操作が上限時間内にない場合、時刻Ｔ３に
て、車両停止モードに移行する。
　また、他車両等の障害物を認識できない場合には、自動運転制御ＥＣＵ１０は、例えば
、図７に示すような状態画像４０Ａまたは図８に示すような周辺検知画像５０Ａを表示部
３０１に表示させる。状態画像４０Ａでは、図７に示すように、認識できていない障害物
に関する絵柄である、先行車絵柄４１、車間絵柄４２については、消灯させ、認識できて
いる白線に関する絵柄である、左白線絵柄４３、右白線絵柄４４について点灯させる。ま
た、状態画像４０Ａでは、自動運転の機能を維持する操舵に関するステア絵柄４６を点灯
させ、手動に切り替える加減速に関するアクセルペダル絵柄４７、ブレーキペダル絵柄４
８を消灯させる。
【００６９】
　なお、周辺検知画像５０Ａでは、図８に示すように、他車両絵柄５２のうちの先行車に
ついては消灯させ、先行車以外の他車両が認識できている場合には、先行車以外の他車両
絵柄５２については点灯させる。また、周辺検知画像５０Ａでは、左白線絵柄５３、右白
線絵柄５４を点灯させる。
【００７０】
　また、搭載車両が走行する車線を認識できない場合には、自動運転制御ＥＣＵ１０は、
例えば、図９に示すような状態画像４０Ｂまたは図１０に示すような周辺検知画像５０Ｂ
を表示部３０１に表示させる。状態画像４０Ｂでは、図９に示すように、認識できている
障害物に関する絵柄である、先行車絵柄４１、車間絵柄４２については、点灯させ、認識
できていない白線に関する絵柄である、左白線絵柄４３、右白線絵柄４４について消灯さ
せる。また、状態画像４０Ｂでは、手動に切り替える操舵に関するステア絵柄４６を消灯
させ、自動運転の機能を維持する加減速に関するアクセルペダル絵柄４７、ブレーキペダ
ル絵柄４８を点灯させる。
【００７１】
　なお、周辺検知画像５０Ｂでは、図１０に示すように、他車両絵柄５２を点灯させる。
また、周辺検知画像５０Ｂでは、左白線絵柄５３、右白線絵柄５４を消灯させる。
　次に、一部自動運転モードから自動運転モードに復帰する場合の作動を図１１以下の図
面を用いて説明する。図１１に示すように、時刻Ｔ４にて、一部自動運転モードから自動
運転モードに復帰された際に、運転者による操作があると、自動運転制御ＥＣＵ１０は、
運転者による操作を優先し、運転者による操作に基づく制御量を設定する。
【００７２】
　このように、自動運転制御ＥＣＵ１０が加減速に関する機能を自動運転に復帰させる場
合、自動運転制御ＥＣＵ１０は、例えば、図１２に示すような状態画像４０Ｃまたは図１
３に示すような周辺検知画像５０Ｃを表示部３０１に表示させる。状態画像４０Ｃでは、
図１２に示すように、認識できるようになった障害物に関する絵柄である、先行車絵柄４
１、車間絵柄４２を点滅させ、既に認識できていた車線に関する左白線絵柄４３、右白線
絵柄４４を点灯させる。
【００７３】
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　また、状態画像４０Ｃでは、既に自動運転されている操舵に関するステア絵柄４６を点
灯させ、自動運転に復帰した加減速に関するアクセルペダル絵柄４７、ブレーキペダル絵
柄４８を点滅させる。
【００７４】
　なお、周辺検知画像５０Ｃでは、図１３に示すように、他車両絵柄５２を点灯させる。
また、周辺検知画像５０Ｂでは、左白線絵柄５３、右白線絵柄５４を消灯させる。
　また、自動運転制御ＥＣＵ１０が操舵に関する機能を自動運転に復帰させる場合、自動
運転制御ＥＣＵ１０は、例えば、図１４に示すような状態画像４０Ｄまたは図１５に示す
ような周辺検知画像５０Ｄを表示部３０１に表示させる。状態画像４０Ｄでは、図１３に
示すように、既に認識できていた障害物に関する絵柄である、先行車絵柄４１、車間絵柄
４２を点灯させ、認識できるようになった車線に関する左白線絵柄４３、右白線絵柄４４
を点滅させる。
【００７５】
　また、状態画像４０Ｄでは、自動運転に復帰した操舵に関するステア絵柄４６を点滅さ
せ、既に自動運転されている加減速に関するアクセルペダル絵柄４７、ブレーキペダル絵
柄４８を点灯させる。なお、周辺検知画像５０Ｄでは、図１５に示すように、他車両絵柄
５２を点滅させる。また、周辺検知画像５０Ｄでは、左白線絵柄５３、右白線絵柄５４を
点灯させる。
【００７６】
　また、図１１に示す時刻Ｔ５にて、ドライバ操作がなくなると、自動運転制御ＥＣＵ１
０は、自動運転モードで搭載車両を制御する。この際、自動運転制御ＥＣＵ１０は、各絵
柄の点滅を点灯に変更し、図３、図４にて示す状態画像４０、または周辺検知画像５０を
表示部３０１に表示させる。
【００７７】
　［１－４．効果］
　以上詳述した実施形態によれば、以下の効果を奏する。
　（１ａ）上記の自動運転システム１Ａは、自動運転制御ＥＣＵ１０を備え、自動運転制
御ＥＣＵ１０は、自動運転制御部１３と、モード判定部１６と、を備える。自動運転制御
部１３は、車両を自動運転するための複数の機能についての制御内容をそれぞれ設定し、
該制御内容に従って車両を制御するように構成される。
【００７８】
　複数の機能毎に１または複数の車両周辺情報が予め対応付けられており、モード判定部
１６は、複数の機能毎に１または複数の車両周辺情報が認識できるか否かを判定するよう
に構成される。
【００７９】
　モード判定部１６は、自動運転制御部１３に対して、複数の機能のうちの、認識された
車両周辺情報が対応する機能を用いた自動運転を維持させ、認識されない車両周辺情報が
対応する機能を用いた自動運転を手動運転に切り替えさせるように構成される。
【００８０】
　このような構成によれば、自動運転のための複数の機能毎に１または複数の車両周辺情
報を対応付けておき、認識できない車両周辺情報に対応する自動運転の機能だけを自動運
転から手動運転に切り替えるので、自動運転の機能を極力維持することができる。
【００８１】
　（１ｂ）上記の自動運転システム１Ａにおいて、モード判定部１６は、手動運転に切り
替えた機能を自動運転に復帰させることができるか否かを判定するように構成され、自動
運転に復帰させることができると判定された機能を自動運転に復帰させるように構成され
る。
【００８２】
　このような構成によれば、手動運転に切り替えた機能を自動運転に復帰させることがで
きる。
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　（１ｃ）上記の自動運転システム１Ａにおいて、モード判定部１６は、自動運転に復帰
させる機能、或いは自動運転に復帰させた機能を、当該車両の運転者に通知するように構
成される。
【００８３】
　このような構成によれば、手動運転に切り替えた機能を自動運転に復帰させる際に、復
帰させた機能を運転者に通知するので、自動運転に復帰した機能がどのような機能である
かを運転に認識させることができる。
【００８４】
　（１ｄ）上記の自動運転システム１Ａにおいて自動運転制御部１３は、車両を自動運転
するための複数の機能として、少なくとも当該車両を操舵する機能を備え、モード判定部
１６は、車両を操舵する機能に対応する１または複数の車両周辺情報として、少なくとも
車両が走行する車線を認識できるか否かを判定し、車両が走行する車線が認識できない場
合に、車両を操舵する機能を自動運転から手動運転に切り替えさせるように構成される。
【００８５】
　このような構成によれば、車両が走行する車線が認識できない場合に、車両を操舵する
機能を自動運転から手動運転に切り替えることができ、他の機能については自動運転を維
持することができる。
【００８６】
　（１ｅ）上記の自動運転システム１Ａにおいて自動運転制御部１３は、車両を自動運転
するための複数の機能として、少なくとも当該車両を加減速させる機能を備え、モード判
定部１６は、車両を加減速させる機能に対応する１または複数の車両周辺情報として、少
なくとも当該車両の周囲に位置する障害物を認識できるか否かを判定し、当該車両の周囲
に位置する障害物を認識できない場合に、車両を加減速させる機能を自動運転から手動運
転に切り替えさせるように構成される。
【００８７】
　このような構成によれば、車両の周囲に位置する障害物を認識できない場合に、車両を
操舵する機能を自動運転から手動運転に切り替えることができ、他の機能については自動
運転を維持することができる。
【００８８】
　（１ｆ）上記の自動運転システム１Ａにおいてモード判定部１６は、手動運転に切り替
えた機能に予め対応付けられた運転者の操作が実施されたか否かを判定し、予め設定され
た操作受付時間内に運転者の操作がない場合に、当該車両の移動を制限するように構成さ
れる。
【００８９】
　このような構成によれば、運転者が手動運転に切り替えた機能に対する操作を実施しな
い場合に車両の移動を制限するので、運転者が運転操作をしない場合にも車両を安全に制
御することができる。
【００９０】
　（１ｇ）上記の自動運転システム１Ａにおいてモード判定部１６は、操作受付時間を、
当該車両の周囲の環境に応じて設定するように構成される。
　このような構成によれば、手動運転に切り替えた機能に対応する運転者の操作を待つ際
の許容時間である操作受付時間を車両の周囲の環境に応じて設定するので、例えば、車両
の周囲の環境が安全であるほど操作受付時間を長くするなど、周囲の環境に応じて適切に
設定することができる。
【００９１】
　［２．他の実施形態］
　以上、本開示の実施形態について説明したが、本開示は上述の実施形態に限定されるこ
となく、種々変形して実施することができる。
【００９２】
　（２ａ）上記実施形態では、加減速に関する制御を同時に一部自動運転に切り替え、或
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加速に関する制御、或いは減速に関する制御のみを一部自動運転に切り替える、或いは自
動運転に復帰させてもよい。
【００９３】
　（２ｂ）上記実施形態における１つの構成要素が有する複数の機能を、複数の構成要素
によって実現したり、１つの構成要素が有する１つの機能を、複数の構成要素によって実
現したりしてもよい。また、複数の構成要素が有する複数の機能を、１つの構成要素によ
って実現したり、複数の構成要素によって実現される１つの機能を、１つの構成要素によ
って実現したりしてもよい。また、上記実施形態の構成の一部を省略してもよい。また、
上記実施形態の構成の少なくとも一部を、他の上記実施形態の構成に対して付加又は置換
してもよい。なお、特許請求の範囲に記載した文言から特定される技術思想に含まれるあ
らゆる態様が本開示の実施形態である。
【００９４】
　（２ｃ）上述した自動運転システム１Ａの他、当該自動運転システム１Ａの構成要素と
なる装置、当該自動運転システム１Ａとしてコンピュータを機能させるためのプログラム
、このプログラムを記録した半導体メモリ等の非遷移的実態的記録媒体、一部自動運転へ
の切り替え方法など、種々の形態で本開示を実現することもできる。
【００９５】
　［３．上記実施形態の構成と本開示の構成との関係］
　上記実施形態において、自動運転制御ＥＣＵ１０、自動運転制御部１３は、それぞれ、
本開示でいう車両制御装置、走行制御部に相当する。また、自動運転制御ＥＣＵ１０がモ
ード判定部１６の機能として実施する処理のうちの、Ｓ１３０の処理は、本開示でいう認
識判定部に相当し、Ｓ１５０の処理は、本開示でいう復帰通知部に相当する。
【００９６】
　また、上記実施形態においてＳ２３０、Ｓ３３０の処理は、本開示でいう時間設定部に
相当し、Ｓ２５０、Ｓ３５０、Ｓ４１０の処理は、本開示でいう移動制限部に相当する。
　また、上記実施形態においてＳ３１０の処理は、本開示でいう復帰判定部に相当し、Ｓ
４２０の処理は、本開示でいう自動復帰部に相当し、Ｓ４３０の処理は、本開示でいう手
動切替部に相当する。
【符号の説明】
【００９７】
　１Ａ…自動運転システム、５…車載ネットワーク、１０…自動運転制御ＥＣＵ、１１…
ＣＰＵ、１２…メモリ、１３…自動運転制御部、１４…出力処理部、１５…入力処理部、
１６…モード判定部、２１…周辺物体センサ、２２…周辺認識カメラ、２３…自車位置セ
ンサ、２４…道路情報記憶部、２５…通信部、２６…出力装置、２７…入力装置、３１…
ナビゲーションシステム、３２…駆動力制御ＥＣＵ、３３…制動力制御ＥＣＵ、３４…操
舵制御ＥＣＵ、４０，４０Ａ，４０Ｂ，４０Ｃ，４０Ｄ…状態画像、４１…先行車絵柄、
４２…車間絵柄、４３…左白線絵柄、４４…右白線絵柄、４６…ステア絵柄、４７…アク
セルペダル絵柄、４８…ブレーキペダル絵柄、５０，５０Ａ，５０Ｂ，５０Ｃ，５０Ｄ…
周辺検知画像、５１…搭載車両絵柄、５２…他車両絵柄、５３…左白線絵柄、５４…右白
線絵柄、３０１…表示部、３０５…スイッチレバー。
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