
(57)【要約】

【課題】運転者の意図しない制御を排し、運転者の負荷

を軽減可能な車速制御装置を提供する。

【解決手段】車両の操作状態を検出する操作状態検出手

段（２，５）と、操作状態に基づいて、車両の目標減速

度を設定する目標減速度設定手段（３１）と、車両が走

行している路面の勾配を検出する路面勾配検出手段（４

）と、車両の走行状態を検出する車両走行状態検出手段

（３，４）と、路面勾配が降坂路であって、車両操作状

態が制動操作頻度の高い状態のときには目標減速度が大

きくなるように補正するが、車両走行状態検出手段で検

出した車両の走行状態によっては目標減速度の補正を中

止する目標減速度補正手段（３０）と、目標減速度に基

づいて車速を制御する車速制御手段（４０～６０）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 】
　 車 両 の 操 作 状 態 を 検 出 す る 操 作 状 態 検 出 手 段 と 、
　 前 記 操 作 状 態 に 基 づ い て 、 車 両 の 目 標 減 速 度 を 設 定 す る 目 標 減 速 度 設 定 手 段 と 、
　 車 両 が 走 行 し て い る 路 面 の 勾 配 を 検 出 す る 路 面 勾 配 検 出 手 段 と 、
　 車 両 の 走 行 状 態 を 検 出 す る 車 両 走 行 状 態 検 出 手 段 と 、
　 前 記 路 面 勾 配 が 降 坂 路 で あ っ て 、 前 記 車 両 操 作 状 態 が 制 動 操 作 頻 度 の 高 い 状 態 の と き に
は 前 記 目 標 減 速 度 が 大 き く な る よ う に 補 正 す る が 、 前 記 車 両 走 行 状 態 検 出 手 段 で 検 出 し た
車 両 の 走 行 状 態 に よ っ て は 目 標 減 速 度 の 補 正 を 中 止 す る 目 標 減 速 度 補 正 手 段 と 、
　 前 記 目 標 減 速 度 に 基 づ い て 車 速 を 制 御 す る 車 速 制 御 手 段 と 、
を 有 す る 車 速 制 御 装 置 。
【 請 求 項 ２ 】
　 前 記 車 両 操 作 状 態 が 制 動 操 作 頻 度 の 高 い 状 態 と は 、 或 る 時 間 の う ち 、 半 分 以 上 の 時 間 に
お い て 制 動 操 作 が な さ れ て い る 状 態 で あ る 、
こ と を 特 徴 と す る 請 求 項 １ に 記 載 の 車 速 制 御 装 置 。
【 請 求 項 ３ 】
　 前 記 目 標 減 速 度 補 正 手 段 は 、 前 記 車 両 走 行 状 態 検 出 手 段 で 検 出 し た 車 両 の 走 行 状 態 が 、
前 方 を 走 行 す る 先 行 車 と の 車 間 距 離 が 所 定 距 離 未 満 で あ っ て 、 そ の 先 行 車 に 接 近 中 の 走 行
状 態 の と き に は 、 目 標 減 速 度 の 補 正 を 中 止 す る 、
こ と を 特 徴 と す る 請 求 項 １ 又 は 請 求 項 ２ に 記 載 の 車 速 制 御 装 置 。
【 請 求 項 ４ 】
　 前 記 目 標 減 速 度 補 正 手 段 は 、 前 記 車 両 走 行 状 態 検 出 手 段 で 検 出 し た 車 両 の 走 行 状 態 が 、
カ ー ブ 手 前 を 走 行 し て い る 走 行 状 態 で あ っ て 、 そ の カ ー ブ ま で の 距 離 が 所 定 距 離 未 満 で あ
る と き に は 、 目 標 減 速 度 の 補 正 を 中 止 す る 、
こ と を 特 徴 と す る 請 求 項 １ か ら 請 求 項 ３ ま で の い ず れ か １ 項 に 記 載 の 車 速 制 御 装 置 。
【 請 求 項 ５ 】
　 前 記 目 標 減 速 度 補 正 手 段 は 、 前 記 車 両 走 行 状 態 検 出 手 段 で 検 出 し た 車 両 の 走 行 状 態 が 、
信 号 機 の 手 前 を 走 行 し て い る 走 行 状 態 で あ っ て 、 そ の 信 号 機 ま で の 距 離 が 所 定 距 離 未 満 で
あ る と き に は 、 目 標 減 速 度 の 補 正 を 中 止 す る 、
こ と を 特 徴 と す る 請 求 項 １ か ら 請 求 項 ４ ま で の い ず れ か １ 項 に 記 載 の 車 速 制 御 装 置 。
【 請 求 項 ６ 】
　 前 記 目 標 減 速 度 補 正 手 段 は 、 前 記 車 両 走 行 状 態 検 出 手 段 で 検 出 し た 車 両 の 走 行 状 態 が 、
他 の 道 路 と の 合 流 ポ イ ン ト の 手 前 を 走 行 し て い る 走 行 状 態 で あ っ て 、 そ の 合 流 ポ イ ン ト ま
で の 距 離 が 所 定 距 離 未 満 で あ る と き に は 、 目 標 減 速 度 の 補 正 を 中 止 す る 、
こ と を 特 徴 と す る 請 求 項 １ か ら 請 求 項 ５ ま で の い ず れ か １ 項 に 記 載 の 車 速 制 御 装 置 。
【 請 求 項 ７ 】
　 前 記 目 標 減 速 度 補 正 手 段 は 、 前 記 路 面 勾 配 に 応 じ て 目 標 減 速 度 を 補 正 す る 、
こ と を 特 徴 と す る 請 求 項 １ か ら 請 求 項 ６ ま で の い ず れ か １ 項 に 記 載 の 車 速 制 御 装 置 。
【 発 明 の 詳 細 な 説 明 】
【 技 術 分 野 】
【 ０ ０ ０ １ 】
　 本 発 明 は 、 運 転 者 の 意 図 す る 車 速 に 車 両 を 制 御 す る 車 速 制 御 装 置 に 関 す る も の で あ る 。
【 背 景 技 術 】
【 ０ ０ ０ ２ 】
　 運 転 者 の 負 担 軽 減 を 目 的 と し て 、 車 速 指 令 信 号 に 基 づ い て ス ロ ッ ト ル 開 度 、 変 速 比 等 を
制 御 し て 車 速 を 制 御 す る 車 速 制 御 装 置 が 従 来 よ り 種 々 提 案 さ れ て い る 。
【 ０ ０ ０ ３ 】
　 例 え ば 、 特 許 文 献 １ で は 、 降 坂 路 走 行 時 の ア ク セ ル 操 作 及 び ブ レ ー キ 操 作 の 操 作 割 合 を
検 出 し て 、 ア ク セ ル 操 作 割 合 が 所 定 値 以 上 、 す な わ ち 、 降 坂 路 走 行 で あ る に も か か わ ら ず
ア ク セ ル ペ ダ ル を 踏 み 込 ん で い る 時 間 割 合 が 大 き い と き に は 、 エ ン ジ ン ブ レ ー キ が 過 剰 な
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状 態 で あ る と 判 定 し 、 学 習 補 正 手 段 に よ っ て 目 標 加 速 度 を 増 大 補 正 （ 減 速 度 が 小 さ く な る
方 向 に 補 正 ） す る 。 ま た ブ レ ー キ 操 作 割 合 が 所 定 値 以 上 、 す な わ ち 、 ア ク セ ル ペ ダ ル を 踏
み 込 ん で い る 時 間 割 合 が 小 さ く 、 ブ レ ー キ ペ ダ ル を 踏 ん で 減 速 し て い る 時 間 割 合 が 大 き い
と き に は 、 エ ン ジ ン ブ レ ー キ が 不 足 し て い る 状 態 で あ る と 判 定 し 、 学 習 補 正 手 段 に よ り 目
標 加 速 度 を 減 少 補 正 （ 減 速 度 が 大 き く な る 方 向 に 補 正 ） す る 。
【 特 許 文 献 １ 】 特 開 ２ ０ ０ １ － １ ４ １ ０ ４ ８ 号 公 報
【 発 明 の 開 示 】
【 発 明 が 解 決 し よ う と す る 課 題 】
【 ０ ０ ０ ４ 】
　 し か し 、 前 述 し た 従 来 の 車 速 制 御 装 置 は 、 降 坂 路 走 行 時 に ブ レ ー キ 操 作 割 合 が 所 定 値 以
上 と 判 断 さ れ た 場 合 に は 、 学 習 補 正 手 段 に よ っ て 目 標 駆 動 力 （ 目 標 加 減 速 度 ） を 減 少 側 に
補 正 す る と い う も の で あ る 。
【 ０ ０ ０ ５ 】
　 そ の た め 、 例 え ば 、 降 坂 路 走 行 時 に 先 行 車 が ブ レ ー キ 操 作 を 繰 り 返 し て 減 速 し た た め に
、 そ れ に 合 わ せ て ブ レ ー キ ペ ダ ル 踏 み 込 み 操 作 が 繰 り 返 さ れ た よ う な 場 合 で あ っ て も 、 従
来 の 車 速 制 御 装 置 で は 目 標 駆 動 力 が 減 少 側 に 補 正 さ れ て し ま っ て エ ン ジ ン ブ レ ー キ が 強 め
ら れ て し ま う 。 そ の 結 果 、 運 転 者 の 意 図 （ 好 み ） に 反 し て 制 御 さ れ て し ま う の で 、 か え っ
て 運 転 者 の 負 荷 が 増 加 し て し ま う 。
【 ０ ０ ０ ６ 】
　 ま た 、 カ ー ブ が 連 続 し て い る 降 坂 路 を 走 行 す る と き に 、 カ ー ブ の た び に ブ レ ー キ ペ ダ ル
踏 み 込 み 操 作 が 繰 り 返 さ れ た よ う な 場 合 で あ っ て も 、 従 来 の 車 速 制 御 装 置 で は 目 標 駆 動 力
が 減 少 側 に 補 正 さ れ て し ま っ て エ ン ジ ン ブ レ ー キ が 強 め ら れ て し ま う 。 そ の 結 果 、 運 転 者
の 意 図 に 反 し て 制 御 さ れ て し ま う の で 、 直 線 路 走 行 に 戻 っ た と き に 運 転 負 荷 が 増 え て し ま
う 。
【 ０ ０ ０ ７ 】
　 さ ら に 、 信 号 機 が 連 続 す る 降 坂 路 を 走 行 す る と き に 、 信 号 機 の た び に ブ レ ー キ ペ ダ ル 踏
み 込 み 操 作 が 繰 り 返 さ れ た よ う な 場 合 で あ っ て も 、 従 来 の 車 速 制 御 装 置 で は 目 標 駆 動 力 が
減 少 側 に 補 正 さ れ て し ま っ て エ ン ジ ン ブ レ ー キ が 強 め ら れ て し ま う 。 そ の 結 果 、 運 転 者 の
意 図 に 反 し て 制 御 さ れ て し ま う の で 、 か え っ て 運 転 者 の 負 荷 が 増 加 し て し ま う 。
【 ０ ０ ０ ８ 】
　 さ ら に ま た 、 隣 接 す る 車 線 と 合 流 す る 降 坂 路 を 走 行 す る と き に 、 ブ レ ー キ ペ ダ ル 踏 み 込
み 操 作 が 繰 り 返 さ れ た よ う な 場 合 で あ っ て も 、 従 来 の 車 速 制 御 装 置 で は 目 標 駆 動 力 が 減 少
側 に 補 正 さ れ て し ま っ て エ ン ジ ン ブ レ ー キ が 強 め ら れ て し ま う 。 そ の 結 果 、 運 転 者 の 意 図
に 反 し て 制 御 さ れ て し ま う の で 、 か え っ て 運 転 者 の 負 荷 が 増 加 し て し ま う 。
【 ０ ０ ０ ９ 】
　 こ の よ う に 、 さ ま ざ ま な 外 部 環 境 に 起 因 し て 、 運 転 者 が 望 ん で い な い に も か か わ ら ず 、
運 転 者 の 意 図 （ 好 み ） に 反 し て エ ン ジ ン ブ レ ー キ が 強 め ら れ て し ま う 場 合 が あ る 。 す る と
、 本 来 、 運 転 者 の 負 担 軽 減 を 目 的 と す る 車 速 制 御 装 置 の た め に か え っ て 運 転 者 の 疲 労 を 増
大 し て し ま う 可 能 性 が あ っ た の で あ る 。
【 ０ ０ １ ０ 】
　 本 発 明 は 、 こ の よ う な 従 来 の 問 題 点 に 着 目 し て な さ れ た も の で あ り 、 運 転 者 の 意 図 し な
い 制 御 を 排 し 、 運 転 者 の 負 荷 を 軽 減 可 能 な 車 速 制 御 装 置 を 提 供 す る こ と を 目 的 と し て い る
。
【 課 題 を 解 決 す る た め の 手 段 】
【 ０ ０ １ １ 】
　 本 発 明 は 以 下 の よ う な 解 決 手 段 に よ っ て 前 記 課 題 を 解 決 す る 。 な お 、 理 解 を 容 易 に す る
た め に 本 発 明 の 実 施 形 態 に 対 応 す る 符 号 を 付 す る が 、 こ れ に 限 定 さ れ る も の で は な い 。
【 ０ ０ １ ２ 】
　 本 発 明 は 、 車 両 の 操 作 状 態 を 検 出 す る 操 作 状 態 検 出 手 段 （ ２ ， ５ ） と 、 前 記 操 作 状 態 に
基 づ い て 、 車 両 の 目 標 減 速 度 を 設 定 す る 目 標 減 速 度 設 定 手 段 （ ３ １ ） と 、 車 両 が 走 行 し て
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い る 路 面 の 勾 配 を 検 出 す る 路 面 勾 配 検 出 手 段 （ ４ ） と 、 車 両 の 走 行 状 態 を 検 出 す る 車 両 走
行 状 態 検 出 手 段 （ ３ ， ４ ） と 、 前 記 路 面 勾 配 が 降 坂 路 で あ っ て 、 前 記 車 両 操 作 状 態 が 制 動
操 作 頻 度 の 高 い 状 態 の と き に は 前 記 目 標 減 速 度 が 大 き く な る よ う に 補 正 す る が 、 前 記 車 両
走 行 状 態 検 出 手 段 で 検 出 し た 車 両 の 走 行 状 態 に よ っ て は 目 標 減 速 度 の 補 正 を 中 止 す る 目 標
減 速 度 補 正 手 段 （ ３ ２ ， ３ ３ ） と 、 前 記 目 標 減 速 度 に 基 づ い て 車 速 を 制 御 す る 車 速 制 御 手
段 （ ４ ０ ～ ６ ０ ） と 、 を 有 す る こ と を 特 徴 と す る 。
【 発 明 の 効 果 】
【 ０ ０ １ ３ 】
　 本 発 明 に よ れ ば 、 路 面 勾 配 が 降 坂 路 で あ っ て 車 両 の 制 動 操 作 頻 度 の 高 い 状 態 の と き に は
、 目 標 減 速 度 が 大 き く な る よ う に 補 正 す る が 、 車 両 の 走 行 状 態 に よ っ て は 目 標 減 速 度 の 補
正 を 中 止 す る よ う に し た 。 路 面 勾 配 が 降 坂 路 で あ っ て 車 両 の 制 動 操 作 頻 度 の 高 い 状 態 の と
き は 、 エ ン ジ ン ブ レ ー キ が 不 足 し て い る 状 態 で あ る と 考 え ら れ る の で 、 そ の よ う な と き に
は 、 目 標 減 速 度 が 大 き く な る よ う に 補 正 し て エ ン ジ ン ブ レ ー キ を よ り 強 く 効 か せ る こ と が
で き る 。 し か し 、 一 定 の 走 行 状 態 の と き も 、 そ の よ う な 制 御 を 行 っ て は 運 転 者 の 意 図 に 反
し た 制 御 と な る こ と が あ る 。 そ こ で 、 そ の よ う な と き は 目 標 減 速 度 を 大 き く す る 補 正 を 中
止 し た の で あ る 。 こ の よ う に す る こ と で 、 運 転 者 の 意 図 に 反 し た 制 御 を 防 止 す る こ と が で
き 、 運 転 者 が 真 に エ ン ジ ン ブ レ ー キ に よ る 減 速 を 望 む と 考 え ら れ る と き に の み 、 エ ン ジ ン
ブ レ ー キ を 効 か せ る こ と が で き る の で あ る 。 こ の よ う に す る こ と で 運 転 性 の 向 上 を 図 る こ
と が で き た の で あ る 。
【 発 明 を 実 施 す る た め の 最 良 の 形 態 】
【 ０ ０ １ ４ 】
　 以 下 で は 図 面 等 を 参 照 し て 本 発 明 の 実 施 の 形 態 に つ い て さ ら に 詳 し く 説 明 す る 。
（ 第 １ 実 施 形 態 ）
　 図 １ は 本 発 明 に よ る 車 速 制 御 装 置 の 第 １ 実 施 形 態 を 示 す シ ス テ ム 構 成 を 示 す 図 で あ る 。
【 ０ ０ １ ５ 】
　 制 御 開 始 ス イ ッ チ １ は 、 車 速 制 御 を 実 行 す る か 否 か を 検 出 す る 。 ス イ ッ チ オ ン 状 態 の 場
合 は 、 車 速 制 御 実 行 と 判 断 す る 。 ス イ ッ チ オ フ の 場 合 は 、 車 速 制 御 を 停 止 す る 。
【 ０ ０ １ ６ 】
　 ブ レ ー キ ス イ ッ チ ２ は 、 ド ラ イ バ ー が ブ レ ー キ を 踏 ん で い る か 否 か を 検 出 す る 。 ブ レ ー
キ を 踏 ん で い る 場 合 は オ ン 状 態 と な る 。 ブ レ ー キ を 離 し て い る 場 合 は オ フ 状 態 と な る 。
【 ０ ０ １ ７ 】
　 車 間 距 離 セ ン サ ３ は 、 レ ー ザ や 電 波 を 利 用 し た も の で 、 反 射 波 よ り 先 行 車 と の 車 間 距 離
La、 相 対 速 度 検 出 値 Vt、 先 行 車 認 識 フ ラ グ fLOCKを 検 出 す る 。
【 ０ ０ １ ８ 】
　 ナ ビ ゲ ー シ ョ ン シ ス テ ム ４ は 、 取 込 ん で い る 地 図 情 報 の 内 、 道 路 情 報 （ 勾 配 情 報 、 カ ー
ブ 情 報 、 信 号 機 設 置 位 置 情 報 、 車 線 情 報 な ど ） を 車 速 制 御 Ｅ Ｃ Ｕ １ ０ へ 出 力 す る 。
【 ０ ０ １ ９ 】
　 ア ク セ ル 開 度 セ ン サ ５ は 、 ド ラ イ バ ー の ア ク セ ル 踏 込 み 量 APOを 検 出 す る 。
【 ０ ０ ２ ０ 】
　 車 速 セ ン サ ６ は 、 タ イ ヤ の 回 転 速 度 か ら 車 両 の 実 車 速 aVSPを 検 出 す る 。
【 ０ ０ ２ １ 】
　 エ ン ジ ン 回 転 速 度 セ ン サ ７ は 、 エ ン ジ ン の 点 火 信 号 か ら エ ン ジ ン 回 転 速 度 aNEを 検 出 す
る 。
【 ０ ０ ２ ２ 】
　 車 速 制 御 Ｅ Ｃ Ｕ １ ０ は 、 マ イ ク ロ コ ン ピ ュ ー タ ー と そ の 周 辺 部 品 に よ り 構 成 さ れ 、 制 御
周 期 （ 例 え ば １ ０ ｍ ｓ ） 毎 に 制 御 開 始 ス イ ッ チ １ 、 ブ レ ー キ ス イ ッ チ ２ 、 車 間 距 離 セ ン サ
３ 、 ナ ビ ゲ ー シ ョ ン シ ス テ ム ４ 、 ア ク セ ル 開 度 セ ン サ ５ 、 車 速 セ ン サ ６ 、 エ ン ジ ン 回 転 速
度 セ ン サ ７ か ら の 信 号 を 取 込 ん で 、 エ ン ジ ン Ｅ Ｃ Ｕ ８ 、 ト ラ ン ス ミ ッ シ ョ ン Ｅ Ｃ Ｕ ９ に 指
令 値 を 出 力 す る 。 車 速 制 御 Ｅ Ｃ Ｕ １ ０ は 、 図 １ に 示 す よ う に 、 マ イ ク ロ コ ン ピ ュ ー タ ー の
ソ フ ト ウ ェ ア 形 態 に よ り 構 成 さ れ る 制 御 開 始 判 定 部 ２ ０ 、 目 標 車 速 算 出 部 ３ ０ 、 車 速 制 御
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部 ４ ０ 、 実 変 速 比 算 出 部 ５ ０ 、 駆 動 力 分 配 部 ６ ０ を 備 え て い る 。
【 ０ ０ ２ ３ 】
　 車 速 制 御 Ｅ Ｃ Ｕ １ ０ は 、 ス ロ ッ ト ル と ト ラ ン ス ミ ッ シ ョ ン を 用 い る こ と に よ っ て 、 車 速
を 制 御 す る 。
【 ０ ０ ２ ４ 】
　 エ ン ジ ン Ｅ Ｃ Ｕ ８ は 、 車 速 制 御 Ｅ Ｃ Ｕ １ ０ か ら 出 力 さ れ た エ ン ジ ン ト ル ク 指 令 値 cTEを
も と に ス ロ ッ ト ル 開 度 を 算 出 し 、 ス ロ ッ ト ル ア ク チ ュ エ ー タ ８ １ に ス ロ ッ ト ル 開 度 信 号 を
出 力 す る 。 ス ロ ッ ト ル ア ク チ ュ エ ー タ ８ １ は 、 ス ロ ッ ト ル 開 度 信 号 に 従 っ て エ ン ジ ン の ス
ロ ッ ト ル バ ル ブ を 調 整 す る 。
【 ０ ０ ２ ５ 】
　 ト ラ ン ス ミ ッ シ ョ ン Ｅ Ｃ Ｕ ９ は 、 車 速 制 御 Ｅ Ｃ Ｕ １ ０ か ら 出 力 さ れ た 変 速 比 指 令 値 cRAT
IOを も と に 変 速 機 の 変 速 比 を 調 整 す る 。
【 ０ ０ ２ ６ 】
　 続 い て 車 速 制 御 Ｅ Ｃ Ｕ １ ０ の 各 構 成 部 に つ い て 詳 述 す る 。
【 ０ ０ ２ ７ 】
　 ≪ 制 御 開 始 判 定 部 ２ ０ ≫
　 制 御 開 始 判 定 部 ２ ０ の 動 作 を 図 ２ に 示 し た フ ロ ー チ ャ ー ト に 基 づ い て 説 明 す る 。
【 ０ ０ ２ ８ 】
　 ス テ ッ プ １ （ 図 で は 「 Ｓ １ 」 と 略 記 す る 。 以 下 同 様 ） で は 、 制 御 開 始 ス イ ッ チ １ か ら の
信 号 を 取 込 ん で ス イ ッ チ が オ ン 状 態 で あ る か 、 オ フ 状 態 で あ る か を 判 定 す る 。 オ ン 状 態 で
あ る 場 合 は ス テ ッ プ ２ へ 進 み 、 オ フ 状 態 で あ る 場 合 は ス テ ッ プ ４ へ 進 む 。
【 ０ ０ ２ ９ 】
　 ス テ ッ プ ２ で は 、 ブ レ ー キ ス イ ッ チ ２ か ら の 信 号 を 取 込 ん で ス イ ッ チ が オ ン 状 態 で あ る
か 、 オ フ 状 態 で あ る か を 判 定 す る 。 オ ン 状 態 で あ る 場 合 は ス テ ッ プ ４ へ 進 み 、 オ フ 状 態 で
あ る 場 合 は ス テ ッ プ ３ へ 進 む 。
【 ０ ０ ３ ０ 】
　 ス テ ッ プ ３ で は 制 御 実 行 フ ラ グ fSTARTを １ と し 、 以 下 の よ う に 車 速 制 御 を 実 行 す る 。
【 ０ ０ ３ １ 】
　 ス テ ッ プ ４ で は 制 御 実 行 フ ラ グ fSTARTを ０ と し 、 車 速 制 御 の 停 止 処 理 を 行 う 。 例 え ば 、
ド ラ イ バ ー が ブ レ ー キ を 踏 ん で い る 場 合 は 、 ス ロ ッ ト ル 開 度 と 変 速 比 で は 目 標 車 速 tVSPに
実 車 両 の 速 度 aVSPを 追 従 さ せ る こ と が で き な い の で フ ラ グ fSTARTを ０ と し て 車 速 制 御 の 停
止 処 理 を 行 う 。
【 ０ ０ ３ ２ 】
　 再 び 図 １ に 戻 る 。 制 御 開 始 判 定 部 ２ ０ か ら 出 力 さ れ た 制 御 実 行 フ ラ グ fSTARTは 、 エ ン ジ
ン Ｅ Ｃ Ｕ ８ 、 ト ラ ン ス ミ ッ シ ョ ン Ｅ Ｃ Ｕ ９ に 入 力 さ れ る 。
【 ０ ０ ３ ３ 】
　 エ ン ジ ン Ｅ Ｃ Ｕ ８ は 、 制 御 実 行 フ ラ グ fSTARTが １ の 場 合 に は 車 速 制 御 実 行 状 態 と 判 定 し
、 車 速 制 御 Ｅ Ｃ Ｕ １ ０ か ら 出 力 さ れ た エ ン ジ ン ト ル ク 指 令 値 cTEに 基 づ い た エ ン ジ ン ト ル
ク を 出 力 す る よ う に ス ロ ッ ト ル ア ク チ ュ エ ー タ ８ １ を 制 御 す る 。 一 方 、 制 御 実 行 フ ラ グ fS
TARTが ０ の 場 合 に は 車 速 制 御 停 止 状 態 と 判 定 し 、 ア ク セ ル 踏 込 み 量 APOに 応 じ た エ ン ジ ン
ト ル ク を 出 力 す る よ う に ス ロ ッ ト ル ア ク チ ュ エ ー タ ８ １ を 制 御 す る 。
【 ０ ０ ３ ４ 】
　 同 様 に ト ラ ン ス ミ ッ シ ョ ン Ｅ Ｃ Ｕ ９ は 、 制 御 実 行 フ ラ グ fSTARTが １ の 場 合 に は 車 速 制 御
実 行 状 態 と 判 定 し 、 車 速 制 御 Ｅ Ｃ Ｕ １ ０ か ら 出 力 さ れ た 変 速 比 指 令 値 cRATIOに 変 速 比 を 設
定 す る 。 一 方 、 制 御 実 行 フ ラ グ fSTARTが ０ の 場 合 に は 、 車 速 制 御 停 止 状 態 と 判 定 し 、 ア ク
セ ル 踏 込 み 量 APOと 実 車 速 aVSPに 応 じ た 変 速 比 を 設 定 す る 。
【 ０ ０ ３ ５ 】
　 ≪ 目 標 車 速 算 出 部 ３ ０ ≫
　 目 標 車 速 算 出 部 ３ ０ は 、 図 ３ に 示 す よ う に 目 標 加 速 度 決 定 部 ３ １ 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ
ン 算 出 部 ３ ２ 、 目 標 加 速 度 補 正 処 理 部 ３ ３ 、 積 分 処 理 部 ３ ４ よ り 構 成 さ れ 、 制 御 実 行 フ ラ
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グ fSTART、 実 車 速 aVSP、 ア ク セ ル 踏 込 み 量 APO、 ブ レ ー キ ス イ ッ チ 信 号 、 先 行 車 認 識 フ ラ
グ fLOCK、 車 間 距 離 検 出 値 La、 相 対 速 度 検 出 値 Vt、 道 路 情 報 を 取 込 み 、 目 標 車 速 tVSPを 算
出 す る 。
【 ０ ０ ３ ６ 】
　 目 標 加 速 度 決 定 部 ３ １ は 、 ア ク セ ル 踏 込 み 量 APOと 積 分 処 理 部 ３ ４ で 算 出 さ れ た 目 標 車
速 tVSPか ら 図 ４ に 示 す マ ッ プ を も と に 目 標 加 速 度 tACCを 決 定 す る 。 図 ４ に 示 さ れ る よ う に
目 標 加 速 度 tACCは 、 ア ク セ ル 踏 込 み 量 が 大 き い ほ ど 大 き く な る 。 ま た 車 速 が 高 く な る ほ ど
走 行 抵 抗 は 大 き く な り 、 実 現 可 能 な 加 速 度 は 小 さ く な る こ と に 対 応 す る た め 、 図 ４ で は 同
じ ア ク セ ル 踏 込 み 量 で あ れ ば 、 車 速 が 高 い ほ ど 、 目 標 加 速 度 は 小 さ く な る よ う に 設 定 さ れ
て い る 。
【 ０ ０ ３ ７ 】
　 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 算 出 部 ３ ２ で は 、 ア ク セ ル 踏 込 み 量 APO、 ブ レ ー キ SW信 号 、 先 行
車 認 識 フ ラ グ fLOCK、 車 間 距 離 検 出 値 La、 相 対 速 度 検 出 値 Vt、 道 路 情 報 を 入 力 と し て 、 目
標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1を 算 出 す る 。 動 作 の 詳 細 は 後 に 説 明 す る 。
【 ０ ０ ３ ８ 】
　 目 標 加 速 度 補 正 処 理 部 ３ ３ で は 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1を も と に 目
標 加 速 度 tACCを 補 正 し 、 目 標 加 速 度 補 正 値 tACC_hoseiを 算 出 す る 。 動 作 の 詳 細 は 後 に 説 明
す る 。
【 ０ ０ ３ ９ 】
　 積 分 処 理 部 ３ ４ は 、 制 御 実 行 フ ラ グ fSTART、 実 車 速 aVSP、 目 標 加 速 度 補 正 値 tACC_hosei
を も と に 目 標 車 速 tVSPを 算 出 す る 。 こ こ で 図 ５ を 参 照 し て 積 分 処 理 部 ３ ４ の 処 理 内 容 に つ
い て 説 明 す る 。 制 御 実 行 フ ラ グ fSTARTが ０ の 場 合 、 つ ま り 制 御 開 始 ス イ ッ チ １ が オ フ 状 態
、 ま た は ブ レ ー キ を 踏 ん で い る 場 合 は 、 目 標 車 速 tVSPと tVSP前 回 値 を 実 車 速 aVSPで 初 期 化
す る （ ス テ ッ プ ７ ） 。 制 御 実 行 フ ラ グ fSTARTが １ の 場 合 、 つ ま り 制 御 開 始 ス イ ッ チ １ オ ン
状 態 か つ ブ レ ー キ を 踏 ん で い な い 場 合 は 、 tVSP前 回 値 に 目 標 加 速 度 補 正 値 tACC_hoseiを 加
算 し て 目 標 車 速 tVSPと す る 。 目 標 車 速 tVSP算 出 後 、 tVSP前 回 値 を 目 標 車 速 tVSPで 更 新 す る
（ ス テ ッ プ ６ ） 。 目 標 車 速 tVSPは 車 速 制 御 部 ４ ０ に 出 力 さ れ る 。
【 ０ ０ ４ ０ 】
　 ≪ 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 算 出 部 ３ ２ ≫
　 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 算 出 部 ３ ２ は 、 ア ク セ ル 踏 込 み 量 APO、 ブ レ ー キ SW信 号 、 先 行 車
認 識 フ ラ グ fLOCK、 車 間 距 離 検 出 値 La、 相 対 速 度 検 出 値 Vt、 道 路 情 報 （ 勾 配 情 報 、 カ ー ブ
情 報 、 信 号 機 設 置 位 置 情 報 、 車 線 情 報 ） を 入 力 と し て 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain
_hosei1を 算 出 す る 。 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 算 出 部 ３ ２ の 処 理 の 流 れ を 図 ６ に 示 し た フ ロ
ー チ ャ ー ト に 基 づ い て 説 明 す る 。
【 ０ ０ ４ １ 】
　 ス テ ッ プ １ １ で は 、 降 坂 路 走 行 時 間 測 定 用 タ イ マ TIMERが 、 タ イ マ し き い 値 TIMER_TH以
下 で あ る か 否 か を 判 定 す る 。 降 坂 路 走 行 時 間 が 所 定 時 間 以 内 と 判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス テ ッ
プ １ ２ へ 進 む 。 こ の タ イ マ し き い 値 TIMER_THは 、 実 験 に よ っ て 予 め 決 め て お く が 、 例 え ば
３ ０ ～ ６ ０ 秒 程 度 の 一 定 値 を あ ら か じ め 実 験 に よ っ て 決 め て お く と よ い 。 ま た 下 り 勾 配 が
き つ い ほ ど 車 速 が 上 昇 し や す い の で 、 下 り 勾 配 が き つ い ほ ど タ イ マ し き い 値 TIMER_THを 小
さ く す る よ う に し て も よ い 。 所 定 時 間 TIMER_THを 越 え た と 判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス テ ッ プ ２
２ へ 進 む 。
【 ０ ０ ４ ２ 】
　 ス テ ッ プ １ ２ で は 、 ナ ビ ゲ ー シ ョ ン シ ス テ ム ４ か ら の 道 路 情 報 を も と に 現 在 降 坂 路 を 走
行 中 か 否 か を 判 定 す る 。 現 在 降 坂 路 を 走 行 中 と 判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス テ ッ プ １ ３ へ 進 む 。
登 坂 路 ま た は 平 坦 路 を 走 行 中 と 判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス テ ッ プ ２ ８ へ 進 む 。
【 ０ ０ ４ ３ 】
　 ス テ ッ プ １ ３ で は 、 降 坂 路 走 行 時 間 測 定 用 タ イ マ TIMERの カ ウ ン ト ア ッ プ （ 前 回 値 に １
を 加 算 ） を 行 い 、 ス テ ッ プ １ ４ へ 進 む 。
【 ０ ０ ４ ４ 】
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　 ス テ ッ プ １ ４ で は 、 ア ク セ ル 踏 込 み 量 APOが ア ク セ ル 踏 込 み 量 し き い 値 APO_TH以 上 で あ
る か 否 か を 判 定 す る 。 所 定 の ア ク セ ル 踏 込 み 量 以 上 で あ る と 判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス テ ッ プ
１ ５ へ 進 む 。 ア ク セ ル 踏 込 み 量 が 所 定 値 未 満 で あ る と 判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス テ ッ プ １ ６ へ
進 む 。
【 ０ ０ ４ ５ 】
　 ス テ ッ プ １ ５ で は 、 ア ク セ ル 踏 込 み 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ APO_CNTの カ ウ ン ト ア ッ プ （ 前
回 値 に １ を 加 算 ） を 行 い 、 ス テ ッ プ １ ６ へ 進 む 。
【 ０ ０ ４ ６ 】
　 ス テ ッ プ １ ６ で は 、 先 行 車 認 識 フ ラ グ fLOCKを も と に 先 行 車 の 有 無 を 判 定 す る 。 先 行 車
が 存 在 し な い と 判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス テ ッ プ １ ８ へ 進 む 。 先 行 車 が 存 在 す る と 判 定 さ れ た
場 合 は 、 ス テ ッ プ １ ７ へ 進 む 。
【 ０ ０ ４ ７ 】
　 ス テ ッ プ １ ７ で は 、 車 間 距 離 検 出 値 Laが 車 間 距 離 し き い 値 La_th以 上 で あ る か 相 対 速 度
検 出 値 Vtが ０ 以 上 で あ る か を 判 定 す る 。 車 間 距 離 が 所 定 値 以 上 で あ る か 先 行 車 が 離 れ て 行
っ て い る （ 相 対 速 度 Vtが 正 ） 場 合 は 、 ス テ ッ プ １ ８ へ 進 む 。 車 間 距 離 が 所 定 値 未 満 で か つ
先 行 車 に 接 近 中 （ 相 対 速 度 Vtが 負 ） で あ る 場 合 は 、 ス テ ッ プ ２ ８ へ 進 む 。
【 ０ ０ ４ ８ 】
　 ス テ ッ プ １ ８ で は 、 ナ ビ ゲ ー シ ョ ン シ ス テ ム ４ か ら の 道 路 情 報 を も と に 次 の カ ー ブ ま で
の 距 離 が 所 定 値 以 上 で あ る か 否 か を 判 定 す る 。 次 の カ ー ブ ま で の 距 離 が 所 定 値 以 上 で あ る
判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス テ ッ プ １ ９ へ 進 む 。 所 定 値 未 満 で あ る と 判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス テ ッ
プ ２ ８ へ 進 む 。
【 ０ ０ ４ ９ 】
　 ス テ ッ プ １ ９ で は 、 ナ ビ ゲ ー シ ョ ン シ ス テ ム ４ か ら の 道 路 情 報 を も と に 次 の 信 号 機 ま た
は 車 線 変 更 ・ 合 流 地 点 ま で の 距 離 が 所 定 値 以 上 で あ る か 否 か を 判 定 す る 。 所 定 値 以 上 で あ
る と 判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス テ ッ プ ２ ０ へ 進 む 。 所 定 値 未 満 で あ る と 判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス
テ ッ プ ２ ８ へ 進 む 。
【 ０ ０ ５ ０ 】
　 ス テ ッ プ ２ ０ で は 、 ブ レ ー キ SW信 号 を も と に 運 転 者 が ブ レ ー キ 操 作 中 で あ る か 否 か を 判
定 す る 。 ブ レ ー キ 操 作 中 で あ る と 判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス テ ッ プ ２ １ へ 進 む 。 ブ レ ー キ 操 作
中 で な い と 判 断 さ れ た 場 合 は 、 ス テ ッ プ ２ ８ へ 進 む 。
【 ０ ０ ５ １ 】
　 ス テ ッ プ ２ １ で は 、 ブ レ ー キ 操 作 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ BRK_CNTの カ ウ ン ト ア ッ プ （ 前 回
値 に １ を 加 算 ） を 行 い 、 ス テ ッ プ ２ ８ へ 進 む 。
【 ０ ０ ５ ２ 】
　 ス テ ッ プ ２ ２ で は 、 降 坂 路 測 定 時 間 が 所 定 値 を 越 え た と し て 降 坂 路 走 行 時 間 測 定 用 タ イ
マ TIMERを ０ で 初 期 化 し 、 ス テ ッ プ ２ ３ へ 進 む 。
【 ０ ０ ５ ３ 】
　 ス テ ッ プ ２ ３ で は 、 ブ レ ー キ 操 作 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ BRK_CNTが し き い 値 CNT_THよ り 大
で あ る か 否 か を 判 定 す る 。 こ こ で 、 CNT_THは タ イ マ し き い 値 TIMER_THの 1/2の 値 を 設 定 す
る 。 ブ レ ー キ 操 作 時 間 が 降 坂 路 走 行 時 間 の ５ ０ ％ よ り 大 で あ る と 判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス テ
ッ プ ２ ４ へ 進 む 。 ５ ０ ％ 未 満 で あ る と 判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス テ ッ プ ２ ５ へ 進 む 。
【 ０ ０ ５ ４ 】
　 ス テ ッ プ ２ ４ で は 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン Gain_hoseiの 更 新 処 理 を 行 う 。 目 標 加 速 度 補
正 ゲ イ ン Gain_hosei前 回 値 に ０ ． １ 加 算 し た 値 を 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン Gain_hoseiの 更 新
値 と す る 。 更 新 後 、 ス テ ッ プ ２ ７ へ 進 む 。
【 ０ ０ ５ ５ 】
　 ス テ ッ プ ２ ５ で は 、 ア ク セ ル 踏 込 み 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ APO_CNTが し き い 値 CNT_THよ り
大 で あ る か 否 か を 判 定 す る 。 ア ク セ ル 踏 込 み 時 間 が 降 坂 路 走 行 時 間 の ５ ０ ％ よ り 大 で あ る
と 判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス テ ッ プ ２ ６ へ 進 む 。 ５ ０ ％ 未 満 で あ る と 判 定 さ れ た 場 合 は 、 ス テ
ッ プ ２ ７ へ 進 む 。
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【 ０ ０ ５ ６ 】
　 ス テ ッ プ ２ ６ で は 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン Gain_hoseiの 更 新 処 理 を 行 う 。 目 標 加 速 度 補
正 ゲ イ ン Gain_hosei前 回 値 か ら ０ ． １ を 引 い た 値 を 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン Gain_hoseiの 更
新 値 と す る 。 更 新 後 、 ス テ ッ プ ２ ７ へ 進 む 。
【 ０ ０ ５ ７ 】
　 ス テ ッ プ ２ ７ で は 、 ア ク セ ル 踏 込 み 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ APO_CNTと ブ レ ー キ 操 作 時 間 測
定 用 カ ウ ン タ BRK_CNTを ０ で 初 期 化 す る 。
【 ０ ０ ５ ８ 】
　 ス テ ッ プ ２ ８ で は 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1を 算 出 す る 。 目 標 加 速 度
補 正 ゲ イ ン Gain_hoseiと 勾 配 補 正 値 Slope_hoseiを 掛 け 合 わ せ た 値 に １ を 加 算 し た 値 を 目
標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1と す る 。 勾 配 補 正 値 Slope_hoseiは 図 ７ に 示 さ れ る
よ う に ナ ビ ゲ ー シ ョ ン シ ス テ ム ４ か ら の 道 路 勾 配 情 報 を も と に 決 定 さ れ る 。 下 り 勾 配 が 急
に な る ほ ど 大 き な 値 を と る 。 道 路 勾 配 情 報 よ り 平 坦 路 ま た は 登 坂 路 と 判 定 さ れ た 場 合 は 、
０ と な る 。 よ っ て 平 坦 路 ま た は 登 坂 路 で は 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1は １
と な る 。
【 ０ ０ ５ ９ 】
　 以 上 よ り 降 坂 路 の ア ク セ ル オ フ 時 （  tACC ＜  ０  ） の み 目 標 加 速 度 の 補 正 を 行 う こ と と
な る 。 降 坂 路 に て ブ レ ー キ の 操 作 頻 度 が 高 い 場 合 は 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン Gain_hoseiが
大 き く な り 、 ア ク セ ル オ フ 時 の 減 速 度 が 大 き く な る 。 逆 に ア ク セ ル の 操 作 頻 度 が 低 い 場 合
は 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン Gain_hoseiが 小 さ く な り 、 ア ク セ ル オ フ 時 の 減 速 度 が 小 さ く な
る 。
【 ０ ０ ６ ０ 】
　 ≪ 目 標 加 速 度 補 正 処 理 部 ３ ３ ≫
　 再 び 図 ３ に 戻 る 。 目 標 加 速 度 補 正 処 理 部 ３ ３ は 、 以 下 の よ う に 目 標 加 速 度 tACCが 負 の 場
合 の み 、 つ ま り ア ク セ ル を 離 し て い る 場 合 の み 、 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1に よ る 補
正 を 行 う 。
【 ０ ０ ６ １ 】
　 ・  tACC ＜  ０  の 場 合 、  tACC_hosei ＝  tACC ×  Gain_hosei1
　 ・  tACC ≧  ０  の 場 合 、  tACC_hosei ＝  tACC。
【 ０ ０ ６ ２ 】
　 ≪ 車 速 制 御 部 ４ ０ ≫
　 図 ８ に 車 速 制 御 部 ４ ０ の 構 成 を 示 す 。 車 速 制 御 部 ４ ０ は フ ィ ー ド フ ォ ワ ー ド 制 御 部 （ 以
下 Ｆ ／ Ｆ 制 御 部 と 略 す ） と フ ィ ー ド バ ッ ク 制 御 部 （ 以 下 Ｆ ／ Ｂ 制 御 部 と 略 す ） か ら な る ２
自 由 度 制 御 系 で 構 成 さ れ て い る 。 車 速 制 御 部 ４ ０ は 、 目 標 車 速 tVSPを 入 力 と し 出 力 を 自 車
速 aVSPと し た 場 合 の 伝 達 特 性 が 図 ８ の 規 範 モ デ ル ４ ２ の 伝 達 特 性 と な る よ う に Ｆ ／ Ｆ 制 御
部 と Ｆ ／ Ｂ 制 御 部 を 用 い て 制 御 を 行 う 。 規 範 モ デ ル ４ ２ の 伝 達 関 数 Ｇ T (s)は 、 次 式 で 表 さ
れ る 。
【 ０ ０ ６ ３ 】
【 数 １ 】
　
　
　
　
　
　 す な わ ち 、 規 範 モ デ ル ４ ２ の 伝 達 関 数 Ｇ T (s)は 時 定 数 τ H の １ 次 の ロ ー パ ス フ ィ ル タ と
無 駄 時 間 Ｌ V か ら な る 。 こ こ で ｓ は ラ プ ラ ス 演 算 子 を 表 す 。
【 ０ ０ ６ ４ 】
　 制 御 対 象 の 車 両 モ デ ル は 、 駆 動 ト ル ク 指 令 値 を 操 作 量 と し 、 車 速 を 制 御 量 と し て モ デ ル
化 す る こ と に よ っ て 、 車 両 の パ ワ ー ト レ イ ン の 挙 動 は 図 ９ に 示 す 簡 易 非 線 形 モ デ ル で 表 す
こ と が で き 、 次 式 で 表 さ れ る 。
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【 ０ ０ ６ ５ 】
【 数 ２ 】
　
　
　
　
　
　 こ こ で 、 Ｍ は 車 両 質 量 、 Ｒ ｔ は タ イ ヤ 動 半 径 、 Ｌ P は 無 駄 時 間 を 表 す 。 駆 動 ト ル ク 指 令
値 を 入 力 と し 、 車 速 を 出 力 と す る 車 両 モ デ ル は 積 分 特 性 と な る 。 た だ し 、 制 御 対 象 の 特 性
に は パ ワ ー ト レ イ ン 系 の 遅 れ に よ り 無 駄 時 間 も 含 ま れ る こ と に な り 、 使 用 す る ア ク チ ュ エ
ー タ や エ ン ジ ン に よ っ て 無 駄 時 間 Ｌ P は 変 化 す る 。
【 ０ ０ ６ ６ 】
　 Ｆ ／ Ｆ 制 御 部 は 図 ８ に 示 す よ う に 位 相 補 償 器 ４ １ で 構 成 さ れ 、 Ｆ ／ Ｆ 指 令 値 は 目 標 車 速
tVSPを 入 力 と し 実 車 速 aVSPを 出 力 と し た 場 合 の 制 御 対 象 の 応 答 特 性 を 、 予 め 定 め た 一 次 遅
れ と 無 駄 時 間 要 素 を 持 つ 所 定 の 伝 達 特 性 Ｇ T (s)の 特 性 に 一 致 さ せ る 。 制 御 対 象 の 無 駄 時 間
を 無 視 し て 、 規 範 モ デ ル ４ ２ の 伝 達 特 性 Ｇ T (s)を 時 定 数 τ H の １ 次 の ロ ー パ ス フ ィ ル タ と
す る と 、 位 相 補 償 器 ４ １ の 伝 達 特 性 Ｇ C (s)は 、 次 式 で 表 さ れ る 。
【 ０ ０ ６ ７ 】
【 数 ３ 】
　
　
　
　
　
　
　 Ｆ ／ Ｂ 制 御 部 は 図 ８ に 示 す よ う に 規 範 モ デ ル ４ ２ と フ ィ ー ド バ ッ ク 補 償 器 ４ ３ よ り 構 成
さ れ る 。 規 範 モ デ ル ４ ２ か ら 出 力 さ れ る 規 範 応 答 Vrefと 自 車 速 aVSPと の 差 を フ ィ ー ド バ ッ
ク 補 償 器 ４ ３ の 入 力 と し 、 Ｆ ／ Ｂ 指 令 値 を 算 出 す る 。 Ｆ ／ Ｂ 指 令 値 に よ り 外 乱 や モ デ ル 化
誤 差 に よ る 影 響 を 抑 え る 。 フ ィ ー ド バ ッ ク 補 償 器 の 一 例 と し て 図 ８ に 示 さ れ る よ う に 比 例
ゲ イ ン Ｋ P と 積 分 ゲ イ ン Ｋ I か ら な る Ｐ Ｉ 補 償 器 が あ る 。
【 ０ ０ ６ ８ 】
　 位 相 補 償 器 （ Ｆ ／ Ｆ 制 御 部 ） ４ １ で 算 出 さ れ た Ｆ ／ Ｆ 指 令 値 に Ｆ ／ Ｂ 補 償 器 ４ ３ で 算 出
さ れ た Ｆ ／ Ｂ 指 令 値 を 加 え た 値 に 対 し て 駆 動 ト ル ク 変 換 部 ４ ４ に て 車 両 質 量 Ｍ 、 タ イ ヤ 動
半 径 Ｒ ｔ を 掛 け 合 わ せ 、 駆 動 ト ル ク 指 令 値 cTDRを 算 出 す る 。
【 ０ ０ ６ ９ 】
　 ≪ 実 変 速 比 算 出 部 ５ ０ ≫
　 図 １ の 実 変 速 比 算 出 部 ５ ０ は 、 自 車 速 aVSPと エ ン ジ ン 回 転 速 度 aNEよ り 下 式 に 従 っ て 実
変 速 比 aRATIOを 算 出 す る 。
【 ０ ０ ７ ０ 】
【 数 ４ 】
　
　
　
　
　
　 ≪ 駆 動 力 分 配 部 ６ ０ ≫
　 駆 動 力 分 配 部 ６ ０ に つ い て 図 １ ０ を も と に 説 明 す る 。 駆 動 力 分 配 部 ６ ０ で は 、 車 速 aVSP
、 駆 動 ト ル ク 指 令 値 cTDR、 実 変 速 比 aRATIOを 入 力 と し て 変 速 比 指 令 値 cRATIOと エ ン ジ ン ト
ル ク 指 令 値 cTEを 算 出 す る 。
【 ０ ０ ７ １ 】
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　 変 速 比 指 令 値 cRATIOに つ い て は 、 変 速 比 指 令 値 設 定 部 ６ １ に て 算 出 さ れ る 。 変 速 比 指 令
値 設 定 部 ６ １ で は 、 図 １ １ に 示 さ れ る マ ッ プ を 用 い て 駆 動 ト ル ク 指 令 値 cTDRと 自 車 速 aVSP
か ら 変 速 比 指 令 値 cRATIOを 決 定 す る 。 尚 、 図 １ １ は 無 段 変 速 機 を 用 い た 場 合 の マ ッ プ を 示
し て い る 。
【 ０ ０ ７ ２ 】
　 エ ン ジ ン ト ル ク 指 令 値 算 出 部 ６ ２ で は 、 駆 動 ト ル ク 指 令 値 cTDRと 実 変 速 比 aRATIOよ り 下
式 に 従 っ て エ ン ジ ン ト ル ク 指 令 値 cTEを 算 出 す る 。
【 ０ ０ ７ ３ 】
【 数 ５ 】
　
　
　
　
　
　 駆 動 力 分 配 部 ６ ０ に て 算 出 さ れ た 変 速 比 指 令 値 cRATIOは 、 図 １ に 示 さ れ る 通 り 、 ト ラ ン
ス ミ ッ シ ョ ン Ｅ Ｃ Ｕ ９ へ 出 力 さ れ る 。 エ ン ジ ン ト ル ク 指 令 値 cTEは 、 エ ン ジ ン Ｅ Ｃ Ｕ ８ へ
出 力 さ れ る 。
【 ０ ０ ７ ４ 】
　 本 発 明 に よ る 車 速 制 御 装 置 の 構 成 は 以 上 で あ り 、 次 に 特 に 本 発 明 の ポ イ ン ト と な る 目 標
加 速 度 補 正 ゲ イ ン 算 出 部 ３ ２ の 動 作 に つ い て 、 図 １ ２ 、 図 １ ３ の タ イ ム チ ャ ー ト に 沿 っ て
説 明 す る 。 な お 、 図 ６ の フ ロ ー チ ャ ー ト と の 対 応 を 明 確 に す る た め 、 フ ロ ー チ ャ ー ト の 各
ス テ ッ プ を 括 弧 内 に 付 し た 。
【 ０ ０ ７ ５ 】
　 図 １ ２ は 、 降 坂 路 走 行 中 に 、 先 行 車 等 が な い に も か か わ ら ず ブ レ ー キ 操 作 を 繰 り 返 し た
場 合 の 動 作 を 説 明 す る タ イ ム チ ャ ー ト で あ る 。
【 ０ ０ ７ ６ 】
　 降 坂 路 走 行 時 間 測 定 用 タ イ マ TIMERが 、 タ イ マ し き い 値 TIMER_TH以 下 で あ っ て （ Ｓ １ １
で Ｙ ） 、 降 坂 路 走 行 中 の と き に は （ Ｓ １ ２ で Ｙ ） 、 降 坂 路 走 行 時 間 測 定 用 タ イ マ TIMERの
カ ウ ン ト ア ッ プ す る （ Ｓ １ ３ ； 図 １ ２ （ Ａ ） ） 。 ア ク セ ル 踏 込 み 量 APOが ア ク セ ル 踏 込 み
量 し き い 値 APO_TH未 満 で あ れ ば （ Ｓ １ ４ で Ｎ ） 、 ア ク セ ル 踏 込 み 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ APO_
CNTの カ ウ ン ト ア ッ プ し な い 。
【 ０ ０ ７ ７ 】
　 そ し て 、 先 行 車 も な く （ Ｓ １ ６ で Ｙ ） 、 次 の カ ー ブ ま で の 距 離 が あ り （ Ｓ １ ８ で Ｙ ） 、
次 の 信 号 機 又 は 合 流 ポ イ ン ト ま で の 距 離 が あ る に も か か わ ら ず （ Ｓ １ ９ で Ｙ ） 、 ブ レ ー キ
操 作 中 の と き は （ Ｓ ２ ０ ） 、 ブ レ ー キ 操 作 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ BRK_CNTの カ ウ ン ト ア ッ プ
し （ Ｓ ２ １ ； 図 １ ２ （ Ｂ ） ） 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン Gain_hoseiと 勾 配 補 正 値 Slope_hose
iを 掛 け 合 わ せ た 値 に １ を 加 算 し て 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1を 算 出 す る （
Ｓ ２ ８ ） 。 た だ し 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン Gain_hoseiの 初 期 値 は 、 図 １ ２ （ Ｃ ） に 示 す よ
う に ０ で あ る の で 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1は 、 図 １ ２ （ Ｄ ） に 示 す よ
う に １ の ま ま で あ る 。 以 上 の 処 理 を 制 御 周 期 ご と に 繰 り 返 し 実 行 す る 。
【 ０ ０ ７ ８ 】
　 降 坂 路 走 行 時 間 測 定 用 タ イ マ TIMERが 、 タ イ マ し き い 値 TIMER_THを 超 え た ら （ Ｓ １ １ で
Ｎ ） 、 降 坂 路 走 行 時 間 測 定 用 タ イ マ TIMERを ０ で 初 期 化 す る （ Ｓ ２ ２ ； 図 １ ２ （ Ａ ） ） 。
【 ０ ０ ７ ９ 】
　 そ し て ブ レ ー キ 操 作 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ BRK_CNTが し き い 値 CNT_THよ り 大 で あ る か 否 か
を 判 定 す る （ Ｓ ２ ３ ； 図 １ ２ （ Ｂ ） ） 。 本 例 で は 大 で あ る の で （ Ｓ ２ ３ で Ｙ ） 、 目 標 加 速
度 補 正 ゲ イ ン Gain_hosei前 回 値 に ０ ． １ 加 算 し て 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン Gain_hoseiの 更
新 す る （ Ｓ ２ ４ ； 図 １ ２ （ Ｃ ） に お い て 、 Gain_hosei＝ ０ → ０ ． １ ） 。 そ し て ア ク セ ル 踏
込 み 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ APO_CNTと ブ レ ー キ 操 作 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ BRK_CNTを ０ で 初 期 化
し （ Ｓ ２ ７ ） 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン Gain_hoseiと 勾 配 補 正 値 Slope_hoseiを 掛 け 合 わ せ
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た 値 に １ を 加 算 し て 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1を 算 出 す る （ Ｓ ２ ８ ； 図 １
２ （ Ｄ ） に お い て 、 Gain_hosei1＝ １ ． ０ → １ ． １ ） 。 た だ し 、 降 坂 勾 配 が き つ く 、 勾 配
補 正 値 Slope_hosei＝ １ ． ０ と し た 。
【 ０ ０ ８ ０ 】
　 以 上 が 、 降 坂 走 行 に お け る 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 算 出 部 ３ ２ の 通 常 の 動 作 で あ り 、 降 坂
走 行 時 に お い て 、 ブ レ ー キ の 踏 み 込 み 割 合 が 多 い と き に は 、 エ ン ジ ン ブ レ ー キ の 不 足 を 判
定 し て 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1を 変 更 す る の で あ る 。
【 ０ ０ ８ １ 】
　 続 い て 、 図 １ ３ は 、 降 坂 路 走 行 中 に 、 先 行 車 に 起 因 し て ブ レ ー キ 操 作 が 繰 り 返 さ れ た 場
合 の 動 作 を 説 明 す る タ イ ム チ ャ ー ト で あ る 。
【 ０ ０ ８ ２ 】
　 降 坂 路 走 行 時 間 測 定 用 タ イ マ TIMERが 、 タ イ マ し き い 値 TIMER_TH以 下 で あ っ て （ Ｓ １ １
で Ｙ ） 、 降 坂 路 走 行 中 の と き に は （ Ｓ １ ２ で Ｙ ） 、 降 坂 路 走 行 時 間 測 定 用 タ イ マ TIMERの
カ ウ ン ト ア ッ プ す る （ Ｓ １ ３ ； 図 １ ３ （ Ａ ） ） 。 ア ク セ ル 踏 込 み 量 APOが ア ク セ ル 踏 込 み
量 し き い 値 APO_TH未 満 で あ れ ば （ Ｓ １ ４ で Ｎ ） 、 ア ク セ ル 踏 込 み 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ APO_
CNTの カ ウ ン ト ア ッ プ し な い （ 図 １ ３ （ Ｃ ） ） 。
【 ０ ０ ８ ３ 】
　 そ し て 、 先 行 車 が あ り （ Ｓ １ ６ で Ｎ ） 、 車 間 距 離 検 出 値 Laが 車 間 距 離 し き い 値 La_th未
満 で あ っ て 、 か つ 先 行 車 に 接 近 中 （ 相 対 速 度 Vtが 負 ） で あ る 場 合 は （ Ｓ １ ７ で Ｎ ） 、 ブ レ
ー キ 操 作 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ BRK_CNTの カ ウ ン ト ア ッ プ す る こ と な く （ 図 １ ３ （ Ｂ ） ） 、
目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン Gain_hoseiと 勾 配 補 正 値 Slope_hoseiを 掛 け 合 わ せ た 値 に １ を 加 算
し て 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1を 算 出 す る （ Ｓ ２ ８ ） 。 た だ し 、 目 標 加 速
度 補 正 ゲ イ ン Gain_hoseiの 初 期 値 は 、 図 １ ３ （ Ｄ ） に 示 す よ う に ０ で あ る の で 、 目 標 加 速
度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1は 、 図 １ ３ （ Ｅ ） に 示 す よ う に １ の ま ま で あ る 。 以 上 の
処 理 を 制 御 周 期 ご と に 繰 り 返 し 実 行 す る 。 途 中 で 先 行 車 と の 車 間 距 離 が 離 れ た と き に ブ レ
ー キ 操 作 が あ っ た り 、 ア ク セ ル 操 作 が あ っ た と き に は 、 図 １ ３ （ Ｂ ） （ Ｃ ） に 示 す よ う に
ブ レ ー キ 操 作 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ BRK_CNT、 ア ク セ ル 踏 込 み 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ APO_CNTの
カ ウ ン ト ア ッ プ す る 。
【 ０ ０ ８ ４ 】
　 降 坂 路 走 行 時 間 測 定 用 タ イ マ TIMERが 、 タ イ マ し き い 値 TIMER_THを 超 え た ら （ Ｓ １ １ で
Ｎ ） 、 降 坂 路 走 行 時 間 測 定 用 タ イ マ TIMERを ０ で 初 期 化 す る （ Ｓ ２ ２ ； 図 １ ３ （ Ａ ） ） 。
【 ０ ０ ８ ５ 】
　 そ し て ブ レ ー キ 操 作 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ BRK_CNTが し き い 値 CNT_THよ り 大 で あ る か 否 か
（ Ｓ ２ ３ ） 、 ア ク セ ル 踏 込 み 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ APO_CNTが し き い 値 CNT_THよ り 大 で あ る
か 否 か （ Ｓ ２ ５ ） を 判 定 す る 。 本 例 で は い ず れ も 小 で あ る の で （ Ｓ ２ ３ で Ｎ 、 Ｓ ２ ５ で Ｎ
） 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン Gain_hoseiを 更 新 し な い 。 し た が っ て 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン
Gain_hoseiは 初 期 値 の ０ ま ま で あ る （ 図 １ ３ （ Ｄ ） ） 。 そ し て 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン Ga
in_hoseiと 勾 配 補 正 値 Slope_hoseiを 掛 け 合 わ せ た 値 に １ を 加 算 し て 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ
ン 最 終 値 Gain_hosei1を 算 出 す る （ Ｓ ２ ８ ） 。 た だ し 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン Gain_hosei
が ０ の ま ま で あ る の で 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1も 、 １ ． ０ の ま ま で あ
る （ 図 １ ３ （ Ｅ ） ） 。
【 ０ ０ ８ ６ 】
　 以 上 が 、 降 坂 走 行 に お い て 先 行 車 に 起 因 し て ブ レ ー キ 操 作 が 繰 り 返 さ れ た 場 合 の 制 御 で
あ り 、 こ の よ う な と き に は 、 ブ レ ー キ 操 作 時 間 測 定 用 カ ウ ン タ BRK_CNTを カ ウ ン ト ア ッ プ
し な い の で 、 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1を 変 更 し な い の で あ る 。
【 ０ ０ ８ ７ 】
　 以 上 、 詳 細 に 述 べ た よ う に 、 本 実 施 形 態 で は 、 降 坂 走 行 時 に お い て ブ レ ー キ の 踏 み 込 み
割 合 が 多 い と き に は 、 エ ン ジ ン ブ レ ー キ の 不 足 を 判 定 し て 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Ga
in_hosei1を 変 更 す る が 、 そ の ブ レ ー キ 操 作 が 先 行 車 等 の 外 部 環 境 に 起 因 す る と き は 、 目
標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1を 変 更 し な い よ う に し た の で あ る 。 そ し て 、 こ の
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目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 最 終 値 Gain_hosei1に 基 づ い て 目 標 加 速 度 tACCを 補 正 し て 目 標 加 速
度 補 正 値 tACC_hoseiを 算 出 す る よ う に し た の で 、 運 転 者 の 意 図 に 反 し た 制 御 を 防 止 す る こ
と が で き 、 運 転 者 が 真 に エ ン ジ ン ブ レ ー キ に よ る 減 速 を 望 む と 考 え ら れ る と き に の み 、 エ
ン ジ ン ブ レ ー キ を 効 か せ る こ と が で き る の で あ る 。 こ の よ う に す る こ と で 運 転 性 の 向 上 を
図 る こ と が で き た の で あ る 。
【 ０ ０ ８ ８ 】
　 以 上 説 明 し た 実 施 形 態 に 限 定 さ れ る こ と な く 、 そ の 技 術 的 思 想 の 範 囲 内 に お い て 種 々 の
変 形 や 変 更 が 可 能 で あ り 、 そ れ ら も 本 発 明 と 均 等 で あ る こ と は 明 白 で あ る 。
【 図 面 の 簡 単 な 説 明 】
【 ０ ０ ８ ９ 】
【 図 １ 】 本 発 明 に よ る 車 速 制 御 装 置 の 第 １ 実 施 形 態 を 示 す シ ス テ ム 構 成 を 示 す 図 で あ る 。
【 図 ２ 】 制 御 開 始 判 定 部 ２ ０ の 動 作 を 示 す フ ロ ー チ ャ ー ト で あ る 。
【 図 ３ 】 目 標 車 速 算 出 部 ３ ０ を 示 す ブ ロ ッ ク 図 で あ る 。
【 図 ４ 】 目 標 加 速 度 決 定 部 ３ １ に て 用 い ら れ る 目 標 加 速 度 算 出 マ ッ プ の 一 例 で あ る 。
【 図 ５ 】 積 分 処 理 部 ３ ４ の 動 作 を 示 す フ ロ ー チ ャ ー ト で あ る 。
【 図 ６ 】 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 算 出 部 ３ ２ の 処 理 の 流 れ を 示 し た フ ロ ー チ ャ ー ト で あ る 。
【 図 ７ 】 勾 配 と 勾 配 補 正 値 Slope_hoseiと の 関 係 を 示 す 図 で あ る 。
【 図 ８ 】 車 速 制 御 部 ４ ０ を 示 す ブ ロ ッ ク 図 で あ る 。
【 図 ９ 】 車 両 モ デ ル ４ ５ の ブ ロ ッ ク 図 で あ る 。
【 図 １ ０ 】 駆 動 力 分 配 部 ６ ０ を 示 す ブ ロ ッ ク 図 で あ る 。
【 図 １ １ 】 変 速 比 指 令 値 設 定 部 ６ １ に て 用 い ら れ る 変 速 比 算 出 マ ッ プ の 一 例 で あ る 。
【 図 １ ２ 】 降 坂 路 走 行 中 に 、 先 行 車 等 が な い に も か か わ ら ず ブ レ ー キ 操 作 を 繰 り 返 し た 場
合 の 動 作 を 説 明 す る タ イ ム チ ャ ー ト で あ る 。
【 図 １ ３ 】 降 坂 路 走 行 中 に 、 先 行 車 に 起 因 し て ブ レ ー キ 操 作 が 繰 り 返 さ れ た 場 合 の 動 作 を
説 明 す る タ イ ム チ ャ ー ト で あ る 。
【 符 号 の 説 明 】
【 ０ ０ ９ ０ 】
　 １ 　 制 御 開 始 ス イ ッ チ
　 ２ 　 ブ レ ー キ ス イ ッ チ （ 操 作 状 態 検 出 手 段 ）
　 ３ 　 車 間 距 離 セ ン サ （ 車 両 走 行 状 態 検 出 手 段 ）
　 ４ 　 ナ ビ ゲ ー シ ョ ン シ ス テ ム （ 車 両 走 行 状 態 検 出 手 段 ； 路 面 勾 配 検 出 手 段 ）
　 ５ 　 ア ク セ ル 開 度 セ ン サ （ 操 作 状 態 検 出 手 段 ）
　 ６ 　 車 速 セ ン サ
　 ７ 　 エ ン ジ ン 回 転 速 度 セ ン サ
　 ８ 　 エ ン ジ ン Ｅ Ｃ Ｕ
　 ９ 　 ト ラ ン ス ミ ッ シ ョ ン Ｅ Ｃ Ｕ
　 １ ０ 　 車 速 制 御 Ｅ Ｃ Ｕ
　 ２ ０ 　 制 御 開 始 判 定 部
　 ３ ０ 　 目 標 車 速 算 出 部
　 ３ １ 　 目 標 加 速 度 決 定 部 （ 目 標 減 速 度 設 定 手 段 ）
　 ３ ２ 　 目 標 加 速 度 補 正 ゲ イ ン 算 出 部 （ 目 標 減 速 度 補 正 手 段 ）
　 ３ ３ 　 目 標 加 速 度 補 正 処 理 部 （ 目 標 減 速 度 補 正 手 段 ）
　 ４ ０ 　 車 速 制 御 部 （ 車 速 制 御 手 段 ）
　 ５ ０ 　 実 変 速 比 算 出 部 （ 車 速 制 御 手 段 ）
　 ６ ０ 　 駆 動 力 分 配 部 （ 車 速 制 御 手 段 ）
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