
JP 5247825 B2 2013.7.24

10

20

(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　走行前方でより低い速度が強制されることに応じて減速する際の、減速中の車両の自動
速度制御方法において、
　車両の現在位置と、より低い速度が強制される前方の第二位置との間の道路状況に応じ
て減速を開始する第一位置を決定するステップ（２０３）と、第三位置を決定するステッ
プを含み、第一位置が、第三位置よりも、第二位置から離れている場合、減速を開始する
実際の位置を、第一位置から第三位置に変更するステップ（２０７）を有することを特徴
とする方法。
【請求項２】
　請求項１記載の方法において、第三の位置は、平坦な道路上で車両を惰性走行している
際に、第二の位置に到達する前に、車両を走行前方で強制されるより低い速度まで減速す
るために必要な距離に相関関係を持つ位置であることを特徴とする方法。
【請求項３】
　請求項１又は２に記載の方法において、第三の位置は、第二の位置から固定された距離
にある位置であることを特徴とする方法。
【請求項４】
　請求項１乃至３のいずれかに記載の方法において、第三の位置は、現在の制限速度又は
車両の速度に関係した距離にある位置であることを特徴とする方法。
【請求項５】
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　請求項１乃至４のいずれかに記載の方法において、第三の位置は、走行前方で強制され
るより低い速度に関係した距離にある位置であることを特徴とする方法。
【請求項６】
　請求項１乃至５のいずれかに記載の方法において、走行前方で強制されるより低い速度
は、制限速度の低下、あるいは、走行前方の道路のカーブ、あるいは、視界が遮られるこ
とに因ることを特徴とする方法。
【請求項７】
　減速中の車両の自動速度制御システム（１００）であって、
　車両の現在位置と、より低い速度が強制される前方の第二位置との間の道路状況に応じ
て減速を開始する第一位置を決定する手段（１０１）と、第三位置を決定する手段を含み
、第一位置が、第三位置よりも、第二位置から離れている場合、減速を開始する実際の位
置を、第一位置から第三位置に変更することを特徴とするシステム。
【請求項８】
　請求項７記載のシステムにおいて、平坦な道路上で車両を惰性走行している際に、第二
位置に到達する前に、車両を走行前方で強制されるより低い速度まで減速するために必要
な距離に相関関係を持つ位置として第三の位置を決定する手段を有することを特徴とする
システム。
【請求項９】
　請求項７又は８に記載のシステムであって、第二の位置から固定された距離にある位置
に第三の位置を決定する手段を有することを特徴とするシステム。
【請求項１０】
　請求項７乃至９のいずれかに記載のシステムであって、現在の制限速度又は車両の速度
に関係した距離にある位置に第三の位置を決定する手段を有することを特徴とするシステ
ム。
【請求項１１】
　請求項７乃至１０のいずれかに記載のシステムであって、走行前方で強制されるより低
い速度に関係した距離にある位置に第三の位置を決定する手段を有することを特徴とする
システム。
【請求項１２】
　請求項７乃至１１のいずれかに記載のシステムであって、走行前方で強制されるより低
い速度は、制限速度の低下、あるいは、走行前方の道路のカーブ、あるいは、視界が遮ら
れることに因ることを特徴とするシステム。
【請求項１３】
　走行前方でより低い速度が強制されることに応じて減速する際の、減速中の車両の自動
速度制御を可能とするコンピュータ・プログラム・セグメントを含むコンピュータ・プロ
グラム・プロダクト（１１０）であって、コンピュータで実行した際には、車両の現在位
置と、より低い速度が強制される前方の第二位置との間の道路状況に応じて減速を開始す
る第一位置を決定するステップと、第三位置を決定するステップをコンピュータに実行さ
せ、さらに、コンピュータ・プログラム・プロダクトが、第一位置が、第三位置よりも、
第二位置から離れていると判断した場合、減速を開始する実際の位置を、第一位置から第
三位置に変更するステップをコンピュータに実効させるコンピュータ・プログラム・セグ
メントを含むことを特徴とするコンピュータ・プログラム・プロダクト。
【請求項１４】
　請求項１３記載のコンピュータ・プログラム・プロダクトにおいて、第三の位置は、平
坦な道路上で車両を惰性走行している際に、第二の位置に到達する前に、車両を走行前方
で強制されるより低い速度まで減速するために必要な距離に相関関係を持つ位置であるこ
とを特徴とするコンピュータ・プログラム・プロダクト。
【請求項１５】
　請求項１３又は１４に記載のコンピュータ・プログラム・プロダクトであって、第三の
位置は、第二の位置から固定された距離にある位置であることを特徴とするコンピュータ
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・プログラム・プロダクト。
【請求項１６】
　請求項１３乃至１５のいずれかに記載のコンピュータ・プログラム・プロダクトであっ
て、第三の位置は、現在の制限速度又は車両の速度に関係した距離にある位置であること
を特徴とするコンピュータ・プログラム・プロダクト。
【請求項１７】
　請求項１３乃至１６のいずれかに記載のコンピュータ・プログラム・プロダクトであっ
て、第三の位置は、走行前方で強制されるより低い速度に関係した距離にある位置である
ことを特徴とするコンピュータ・プログラム・プロダクト。
【請求項１８】
　請求項１３乃至１７のいずれかに記載のコンピュータ・プログラム・プロダクトであっ
て、走行前方で強制されるより低い速度は、制限速度の低下、あるいは、走行前方の道路
のカーブ、あるいは、視界が遮られることに因ることを特徴とするコンピュータ・プログ
ラム・プロダクト。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
（発明の分野）
　本発明は、車両速度を制御するための方法及びシステムに関する。特に、本発明は、車
両の減速を制御するための方法及びシステムに関する。
【背景技術】
【０００２】
（発明の背景）
　現在、より複雑な運転支援ツールが、乗用車等の自動車及びトラックやバスを含む大型
車に搭載されている。例えば、道路の様々な部分での速度制限情報を含む地図と組み合わ
せた全世界測位システム（ＧＰＳ）等の最新の測位システムを用いて、運転者が正しい速
度を選択することを支援することが可能となっている。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　正しい速度を選択できるようにするために、車両は、制限速度が変化した際や、他の理
由で、加減速することが必要となる。制限速度が下がったことにより、速度を下げること
が必要になった際には、車両は減速する必要がある。燃料消費を最小とするために、原則
的に、減速は任意のタイミングで開始することができる。燃料効率を維持しながら、この
ような速度制御方法をとることにより、道路上では他の問題を生じる可能性がある。この
ような他の問題としては、減速中の車両の後続車両を運転する他の運転者を苛立たせると
いう問題がある。また、減速することを意識していない場所で減速を開始してしまうよう
な、速度制御システムを搭載した車両を運転する運転者は、このシステムが問題解決を実
際に助けてくれるというより、より多くの問題を生じるのではないかと感じた場合には、
運転者は、この速度制御システムを無効にする可能性が高い。
【０００４】
　このように、燃料節約を助けるとともに、速度制御された車両の運転者と、周辺の車両
の運転者の双方にとって直感的な速度制御を提供することが可能な方法及びシステムに対
するニーズが存在する。
【０００５】
（発明の概要）
　本発明の目的は、車両の直感的な速度制御を提供することが可能な方法及びシステムを
提供することである。
【０００６】
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　本発明の他の目的は、燃料効率が良く、同時に、周囲の交通量と運転者とにより、正確
であると見なされるような車両の減速を提供する方法及びシステムを提供することである
。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　これらの目的及び他の目的は、付属の請求項に示した方法、システム及びコンピュータ
・プログラム・プロダクトにより達成される。従って、運転者及び周囲の交通量によって
判断される減速を与えることができる自動車の自動速度制御方法を得るために、制限速度
の低下や、走行前方の道路のカーブや走行前方で視界が遮られるなどの状況における減速
に応じて、より低速での走行が強制され、減速を開始する位置までの距離に相当する前方
位置と、車両の現在位置との間の道路状況を考慮して、車両を減速する。これにより、運
転者及び周囲の交通量によっては直感的でないと思われる過度に早すぎる位置では、決し
て減速が開始されない。また、燃料消費は完全には最適化されるものとはならないが、減
少した速度が必要となる道路部分からかなり離れた距離では減速させないことにより、平
均速度等の他のパラメータは最適なものとなる。
【０００８】
　一実施様態によれば、減速が求められる道路部分に到達する前に、所定の減少した速度
まで車両を減速させるために、平坦な道路上で車両を惰性走行するのに必要な距離に相当
する、減速が求められる道路部分からのある距離で、あるいは、そのような距離に関連付
けられた距離で、車両の減速が許される。この距離は、運転者が直感的なものとして見な
す距離であることが注目されている。その他の距離又は追加の距離として、固定距離及び
／又は現在の制限速度及び／又は走行前方の制限速度に関連した距離を用いてもよい。運
転者又は周囲の交通量によって、そのような距離が根拠のない又は説明のつかないものと
見なされるような距離で減速がなされない限りは、他の直感的な距離を用いてもよい。
【発明の効果】
【０００９】
　本発明は、速度制御方法を実装するように構成されたシステム及びコンピュータ・プロ
グラム・プロダクトに拡張することもできる。
【００１０】
　その方法及びシステムを用いることにより、既存の運転パターンに適合すると同時に、
燃料消費の向上及びエンジン性能に関する他のパラメータの向上という利点を有する自動
運転支援ツールを活用した、速度制御システムを提供することになる。
【図面の簡単な説明】
【００１１】
　非制限的な例により、以下の添付図面を参照して、本発明をより詳細に説明する。
【図１】自動車の制御システムの全体図。
【図２】減速中の自動車の速度を制御する際に実行するステップを示すフローチャート。
【発明を実施するための形態】
【００１２】
（実施例の説明）
　図１は、自動車の制御システム１００を示したものである。制御システム１００は、少
なくとも１つの制御ユニット１０１、例えば、電子制御ユニット（ＥＣＵ）を含んでいる
。制御ユニット１０１は、エンジンなどの車両の様々な部分からの、エンジン回転数やエ
ンジンの動作に関する他の信号を含むセンサ信号を受信するように構成されている。さら
に、制御ユニット１０１は、データ格納媒体１０５と通信し、全世界測位システム（ＧＰ
Ｓ）などの測位システムから得られた車両の位置に関するデータを受信することができる
。また、制御ユニット１０１は、デジタル地図から地図データ１０７を受信することがで
きる。地図データは、様々な道路部分に付随した異なる速度に関するデータを含むことが
好ましい。例えば、地図データは、速度限界の道路のカーブなどのパラメータや、視界が
遮られた道路部分を考慮した、様々な道路部分での好ましい速度を含むことができる。
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【００１３】
　車両の様々な部分や構成品の制御は、事前にプログラムされ制御ユニットに格納された
命令によって行われる。事前にプログラムされた命令は、通常、ランダム・アクセス・目
盛（ＲＡＭ）、フラッシュメモリ、ＥＰＲＯＭ又は読み出し専用メモリ（ＲＯＭ）等のデ
ジタル記憶媒体１０９に格納され、制御ユニットにより実行されるコンピュータ・プログ
ラム・プロダクト１１０の形態となっている。事前にプログラムされた命令を変更するこ
とにより、特定の状況での様々な動作に対応することができる。
【００１４】
　所定の自動制御アルゴリズムに従って自動車の速度を制御する際には、減速が極めて早
期に開始された場合には、問題が生じることが注目されている。このような問題は、自動
速度制御を実装した車両の運転者が、減速を根拠のないものと見なした場合には、その運
転者は速度制御システムを完全に無視したり、そのシステムにより他の車両の運転者に苛
立ちを与えるかもしれないという事実に対して、少なくとも部分的に関連したものである
。
【００１５】
　本発明によれば、例えば、コンピュータ・プログラム・プロダクト１１０をプログラミ
ングすることにより、制限速度が低下するまでの距離が、あらかじめ定められた距離以内
である場合にのみ、走行前方の制限速度が低下したという結果を受けて、減速を開始する
ように、図１に示したシステムが構成されている。
【００１６】
　車両が、減速が求められる道路部分から予め定められた距離以内にいる場合、走行前方
の制限速度が低下することにより引き起こされる減速を速度制御システムが開始できるよ
うにすることのみにより、速度制御システムを有する車両の運転者は、その減速が根拠の
あるものと見なし、速度制御システムは正しく動作していると信じることになる。減速が
強制される道路部分からはるかに離れた位置に、その距離が設定された場合には、減速は
直感的なものと見なされ、運転者は、システムが誤動作したものと信じ込み、システムを
切断する。また、周囲の車両の運転者が、減速を根拠のないものと見なした場合には、後
続車の運転者に苛立ちを生じさせる恐れがある。
【００１７】
　一方、減速が、極めて遅い段階で引き起こされた場合には、車両は、極めて迅速に減速
する必要があるため、不必要な燃料消費を引き起こすことになる。従って、人から直感的
ではないと見なされないように、できるだけ早く減速を開始する必要がある。
【００１８】
　車両が平坦な道路を走行している場合には、人は、走行前方の速度制限に対して正確に
惰性走行を開始できることがわかった。しかし、上り坂又は下り坂の道路では、人は、通
常、減速が求められる走行前方の道路部分に対して、正確な位置で惰性走行を正確に開始
することはできない。このような行動の一因は、人が考慮すべきパラメータが多すぎるた
め、惰性走行をいつ開始すればよいかを判断できないことにある。
【００１９】
　本発明の一実施例によれば、速度制御システムが減速を開始する際に、減速が求められ
る走行前方の道路部分からの最大距離は、道路が平坦である場合に相当する距離に等しい
ものに設定される。
【００２０】
　図２は、車両の速度を制御する際に実行されるいくつかの処理ステップを示したもので
ある。最初に、ステップ２０１において、走行前方に、例えば、制限速度の低下、カーブ
での速度制限又は遮られた視界により、減速が求められる道路部分があるかどうかをチェ
ックする。もし、ステップ２０１において、走行前方に減速が求められる道路部分がある
と判定された場合には、処理はステップ２０３に進み、そうでない場合には、処理はステ
ップ２０２で終了する。
【００２１】
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　ステップ２０３において、減速を開始する上で、最も燃料効率の良い位置を決定する。
次に、ステップ２０５において、減速を開始することができる、最も早い可能位置を決定
する。最も早い位置は、直感的な位置を生成する任意の好適な方法で決定することができ
る。その距離は、３００メートル等の固定距離であってもよいし、現在の制限速度と相関
関係を持つ距離であってもよいし、あるいは、現在の制限速度と、走行前方で減少する制
限速度又は同様の速度とに相関関係を持つ距離であってもよい。
【００２２】
　特に、この位置は、現在の車両が存在する位置からは道路が平坦である場合に惰性走行
を開始する位置と、減速が強制される位置あるいはその距離に対応する位置とに対応する
ように決定してもよい。また、直感的な位置は、計算で求めた複数の距離を組み合わせた
距離に基づいて決定してもよい。例えば、直感的な位置は、例えば、８００メートルに設
定した最短の固定距離であって、平坦な道路での惰性走行に対応した位置となるように決
定してもよい。
【００２３】
　次に、直感位置と称する最も早い時点で可能な位置を、減速を開始する必須条件として
求める。これにより、ステップ２０５において決定する必須条件が満足されるまで、減速
を開始しない。車両が、ステップ２０５で決定した距離よりも、ステップ２０３で決定し
た距離に早く到達してしまった場合には、車両がステップ２０５で決定した位置に到達す
るまで、ステップ２０７において減速を延期する。車両が、ステップ２０５で決定した距
離よりも、ステップ２０３で決定した距離に早く到達しない場合には、ステップ２０３で
決定した位置で、ステップ２０９において減速を開始する。
【００２４】
　ここで説明した方法及びシステムを用いることにより、改良された自動車の速度制御が
提供される。本方法及びシステムは、既存の運転パターンに即した速度制御を提供し、同
時に、燃料効率の良い運転を提供する。
【図１】 【図２】
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