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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　予め設定された目的地までの走行経路を提示する車両または前記走行経路に沿って自動
的に走行する自動運転車両に用いられる経路誘導装置であって、
　自車両の位置及び走行車線を検出する検出手段と、
　前記検出手段によって検出された走行車線から走行経路上の分岐点又は交差点に向けて
車線を変更する必要があるか否かを判定する変更判定手段と、
　前記検出手段によって検出された自車両の位置から前記分岐点又は交差点までの道路が
道路条件に該当するか否かを判定する道路判定手段と、
　車線変更の地点を案内する案内手段と、を備え、
　前記案内手段は、前記変更判定手段によって前記走行車線から車線を変更する必要があ
ると判定され、かつ、前記道路判定手段によって前記自車両の位置から前記分岐点又は交
差点までの道路が前記道路条件に該当すると判定された場合、前記道路条件に応じて前記
車線変更を案内する地点を変更し、
　更に前記道路条件に応じて変更した前記車線変更を案内する地点から前記分岐点又は交
差点までの距離が所定距離より短くなる場合は、前記道路条件の手前の地点で案内し、
　一方、前記道路条件に応じて変更した前記車線変更を案内する地点から前記分岐点又は
交差点までの距離が前記所定距離より長くなる場合は、前記道路条件の先の地点で案内す
ることを特徴とする経路誘導装置。
【請求項２】
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　前記道路条件は、車線変更禁止区間、合流地点、分流地点、カーブ、トンネルを含むこ
とを特徴とする請求項１に記載の経路誘導装置。
【請求項３】
　前記案内手段は、前記自車両の位置から前記分岐点又は交差点までの道路が複数の前記
道路条件に該当する場合、最も手前の道路条件に応じて前記車線変更を案内する地点を変
更することを特徴とする請求項２に記載の経路誘導装置。
【請求項４】
　予め設定された目的地までの走行経路を提示する車両または前記走行経路に沿って自動
的に走行する自動運転車両に用いられる経路誘導方法であって、
　自車両の位置及び走行車線を検出し、
　検出した走行車線から走行経路上の分岐点又は交差点に向けて車線を変更する必要があ
るか否かを判定し、
　検出した自車両の位置から前記分岐点又は交差点までの道路が道路条件に該当するか否
かを判定し、
　前記走行車線から車線を変更する必要があると判定し、かつ、前記自車両の位置から前
記分岐点又は交差点までの道路が道路条件に該当すると判定した場合、前記道路条件に応
じて車線変更を案内する地点を変更し、
　更に前記道路条件に応じて変更した前記車線変更を案内する地点から前記分岐点又は交
差点までの距離が所定距離より短くなる場合は、前記道路条件の手前の地点で案内し、
　一方、前記道路条件に応じて変更した前記車線変更を案内する地点から前記分岐点又は
交差点までの距離が前記所定距離より長くなる場合は、前記道路条件の先の地点で案内す
ることを特徴とする経路誘導方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、経路誘導装置及び経路誘導方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来より、目的地までの走行ルートを案内するナビゲーション装置が知られている。特
許文献１では、走行ルートに分岐点が存在した場合、分岐点までの距離と分岐点で進むべ
き車線を案内する。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２００９－１３３８０１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、特許文献１では、分岐点で進むべき車線はわかるものの、どこで車線変
更するのが適切かわからない。そこで、車線変更を促す案内地点を予め設定しておくこと
が考えられるが、道路条件によっては案内地点のすぐ先に合流地点などがある。このよう
な場合、車線変更しづらい地点で案内するおそれがある。
【０００５】
　本発明は、上記問題に鑑みて成されたものであり、その目的は、道路条件に応じて適切
な車線変更地点を案内する経路誘導装置及び経路誘導方法を提供することである。
【０００６】
　本発明の一態様に係る経路誘導装置は、自車両の位置及び走行車線を検出し、検出した
走行車線から走行経路上の分岐点又は交差点に向けて車線を変更する必要があるか否かを
判定し、検出した自車両の位置から前記分岐点又は交差点までの道路が道路条件に該当す
るか否かを判定し、走行車線から車線を変更する必要があると判定し、かつ、自車両の位
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置から前記分岐点又は交差点までの道路が道路条件に該当すると判定した場合、道路条件
に応じて車線変更を案内する地点を変更し、更に道路条件に応じて変更した車線変更を案
内する地点から分岐点又は交差点までの距離が所定距離より短くなる場合は、道路条件の
手前の地点で案内し、一方、道路条件に応じて変更した車線変更を案内する地点から分岐
点又は交差点までの距離が所定距離より長くなる場合は、道路条件の先の地点で案内する
。
【発明の効果】
【０００７】
　本発明によれば、道路条件に応じて適切な車線変更地点を案内することができる。
【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】図１は、本発明の実施形態に係る経路誘導装置の構成図である。
【図２】図２は、本発明の実施形態に係る経路誘導装置の動作例を説明する図である。
【図３】図３は、本発明の実施形態に係る経路誘導装置の動作例を説明する表である。
【図４】図４は、本発明の実施形態に係る経路誘導装置の動作例を説明するフローチャー
トである。
【図５】図５は、本発明の実施形態に係る経路誘導装置のその他の動作例を説明する図で
ある。
【図６】図６は、本発明の実施形態に係る経路誘導装置のその他の動作例を説明する表で
ある。
【図７】図７は、本発明の実施形態に係る経路誘導装置のさらにその他の動作例を説明す
る図である。
【発明を実施するための形態】
【０００９】
　以下、本発明の実施形態について、図面を参照して説明する。図面の記載において同一
部分には同一符号を付して説明を省略する。
【００１０】
　図１を参照して本実施形態に係る経路誘導装置１について説明する。図１に示すように
、経路誘導装置１は、カメラ１０と、ＧＰＳ受信機２０と、センサ群３０と、通信Ｉ／Ｆ
４０と、地図データベース５０と、ナビゲーション装置６０と、乗員に各種情報を提示す
るディスプレイ７０と、乗員に各種情報を音声で伝えるスピーカ８０を備える。
【００１１】
　カメラ１０（検出手段）は、ＣＣＤ（ｃｈａｒｇｅ－ｃｏｕｐｌｅｄ　ｄｅｖｉｃｅ）
やＣＭＯＳ（ｃｏｍｐｌｅｍｅｎｔａｒｙ　ｍｅｔａｌ　ｏｘｉｄｅ　ｓｅｍｉｃｏｎｄ
ｕｃｔｏｒ）などの撮像素子を有したカメラであり、自車両の前方を撮影する。カメラ１
０は、画像処理機能を有しており、撮影した画像から白線などを検出する。また、カメラ
１０は、検出したデータをナビゲーション装置６０に出力する。なお、カメラ１０は、自
車両の前方以外の周囲を撮像できる位置に設置されてもよい。
【００１２】
　ＧＰＳ受信機２０（検出手段）は、人工衛星からの電波を受信することにより、地上に
おける自車両の現在位置を検出する。ＧＰＳ受信機２０は、検出した自車両の現在位置を
ナビゲーション装置６０に出力する。
【００１３】
　センサ群３０は、速度センサ、加速度センサ、ジャイロセンサ等から構成される。セン
サ群３０は、各センサにより自車両の速度、加速度、姿勢等を検出し、検出したデータを
ナビゲーション装置６０に出力する。
【００１４】
　通信Ｉ／Ｆ４０は、例えば、無線で外部と信号を送受信する通信機である。通信Ｉ／Ｆ
４０は、例えば、渋滞情報、交通規制等の交通情報や、天気情報等をリアルタイムに送信
する高度道路交通システム（ＩＴＳ）により、外部から種々の情報を受信する。ＩＴＳは
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、ＶＩＣＳ（Vehicle Information and Communication System:登録商標）、テレマティ
クス等を含む。通信Ｉ／Ｆ４０は、受信した情報をナビゲーション装置６０に出力する。
【００１５】
　地図データベース５０には、道路情報や施設情報などの地図情報が記録されている。地
図データベース５０には、道路データ、地図上に表示させるアイコンデータなど、経路案
内に必要となる各種データが記憶されている。また、地図データベース５０に記憶されて
いる道路データは、道路の車線数、道幅情報、道路の起伏情報などを含んでいる。
【００１６】
　ナビゲーション装置６０は、予め乗員によって設定された目的地までの走行経路を決定
する。より詳しくは、ナビゲーション装置６０は、ＧＰＳ受信機２０から取得した位置情
報や、通信Ｉ／Ｆ４０から取得した情報や、地図データベース５０から取得した地図情報
などを用いてディスプレイ７０に目的地までの走行経路を表示したり、自車両の現在位置
を示すマークを表示したりする。
【００１７】
　ナビゲーション装置６０は、ＣＰＵ、ＲＯＭ、ＲＡＭおよびそれらを接続するデータバ
スと入出力インターフェースから構成されるコンピュータであり、ＲＯＭに格納されたプ
ログラムに従い、ＣＰＵが所定の処理を行う。ナビゲーション装置６０は、これを機能的
に捉えた場合、位置推定部６１と、経路探索部６２と、判定部６３と、案内部６４に分類
することができる。
【００１８】
　位置推定部６１は、自車両の現在位置を車線単位で推定する。具体的には、位置推定部
６１は、カメラ１０から取得した白線情報や、ＧＰＳ受信機２０から取得した位置情報や
、地図データベース５０から取得した地図情報を用いて、自車両の現在位置を車線単位で
推定する。
【００１９】
　経路探索部６２は、位置推定部６１によって推定された自車両の現在位置を出発地とし
て、地図データベース５０に記憶されている地図情報を用いて目的地までの走行経路を車
線単位で探索する。なお、目的地までの走行経路を常に車線単位で探索すると負荷が大き
いため、経路探索部６２は、定期的に走行経路を車線単位で探索してもよい。例えば、経
路探索部６２は、分岐点又は交差点までの距離が３ｋｍになったときに走行経路を車線単
位で探索してもよい。この３ｋｍという距離は、早めに車線変更できる距離であればよく
、３ｋｍに限定されない。また、経路探索部６２は、例えば１ｋｍごとに走行経路を車線
単位で探索してもよい。この１ｋｍという距離は、探索負荷を軽減できる距離であればよ
く、１ｋｍに限定されない。
【００２０】
　判定部６３（変更判定手段）は、現在走行している走行車線から分岐点又は交差点で進
むべき方向に向かうために、車線変更する必要があるか否かを判定する。例えば、判定部
６３は、走行車線が１車線であれば、車線変更する必要はないと判定する。また、判定部
６３は、走行車線が２車線の場合、進むべき側の車線を自車両が走行していれば車線変更
する必要はないと判定し、進むべき側ではない車線を自車両が走行していれば車線変更す
る必要があると判定する。すなわち、判定部６３は、車線が２つ以上あり、自車両が進む
べき側の車線を走行していない場合に車線変更する必要があると判定する。
【００２１】
　なお、判定部６３が車線変更の要否を判定するタイミングは特に限定されないが、判定
部６３は自車位置から分岐点又は交差点までの距離が予め設定された距離（例えば３ｋｍ
）以下になった場合に車線変更の要否を判定することができる。
【００２２】
　また、判定部６３（道路判定手段）は、自車位置から分岐点又は交差点までの道路が所
定の道路条件に該当するか否かを判定する。道路条件には、車線変更禁止区間、合流地点
、分流地点、カーブ、トンネルなどが含まれる。
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【００２３】
　案内部６４（案内手段）は、走行経路上の分岐点又は交差点での進行案内を行う。進行
案内は、例えば、道路が２方向に分岐する分岐点では、どちらの方向へ分岐すればよいか
を案内するものであり、交差点では、例えば、直進、左折又は右折を案内するものである
。
【００２４】
　ディスプレイ７０は、ナビゲーション装置６０によって設定された目的地までの走行経
路を提示する。
【００２５】
　スピーカ８０は、目的地までの走行経路の誘導や分岐点又は交差点での誘導を音声によ
り乗員に伝える。
【００２６】
　次に、上述のように構成された経路誘導装置１の一動作例について図２及び図３を参照
して説明する。図２（ａ）、（ｂ）、（ｃ）では、分岐点で右方向に分岐する道路が走行
経路として設定されているものとする。
【００２７】
　まず図２（ａ）、図３を参照して、自車位置から分岐点までの道路が道路条件に該当し
ない場合の動作例を説明する。
【００２８】
　図２（ａ）に示すように、自車両が分岐点に近づくと、経路探索部６２は、走行経路を
車線単位で探索する。次に、判定部６３は、分岐点で右方向に進むために車線変更する必
要があるか否かを判定する。図２（ａ）に示すように、自車両が左車線を走行しており、
分岐点で右方向に進むために車線変更する必要がある場合、判定部６３は図３に示すよう
に、自車位置から分岐点までの道路が道路条件に該当するか否かを判定する。道路条件に
該当しない場合、案内部６４は、自車位置から分岐点までの距離が予め設定された距離（
例えば１ｋｍ）になった地点で「１ｋｍ先右方向です。右車線に移動して下さい」と案内
する。本実施形態では、自車位置から分岐点までの距離が１ｋｍとなった地点で車線変更
を案内することを通常の案内として説明する。なお、この１ｋｍは運転者が安全に車線変
更できる距離であればよく、１ｋｍに限定されない。
【００２９】
　次に図２（ｂ）、図３を参照して、自車位置から分岐点までの道路が道路条件に該当す
る場合の動作例を説明する。
【００３０】
　図２（ｂ）も図２（ａ）と同様に、自車両が分岐点に近づくと、経路探索部６２は、走
行経路を車線単位で探索する。次に、判定部６３は、分岐点で右方向に進むために車線変
更する必要があるか否かを判定する。図２（ｂ）に示すように、自車両が左車線を走行し
ており、分岐点で右方向に進むために車線変更する必要がある場合、判定部６３は図３に
示すように、自車位置から分岐点までの道路が道路条件に該当するか否かを判定する。図
２（ｂ）に示すように、自車位置から分岐点までの道路の一部が車線変更禁止区間に該当
する場合、より詳しくは図２（ａ）で説明した通常案内を行う分岐点から１ｋｍ手前の地
点から分岐点までの道路が車線変更禁止区間に該当する場合、通常案内のように分岐点か
ら１ｋｍ手前の地点で案内を行っても車線変更禁止区間であるため運転者は車線変更でき
ず、進むべき方向に進めなくなる。
【００３１】
　そこで案内部６４は、図２（ｂ）に示すように自車位置から分岐点までの距離が１．５
ｋｍになった地点で「１．５ｋｍ先右方向です。この先車線変更禁止です。右車線に移動
して下さい」と案内する。すなわち、案内部６４は、車線変更禁止区間の開始地点より０
．５ｋｍ手前の地点で案内を行う。このように、自車位置から分岐点までの道路の一部が
車線変更禁止区間に該当する場合、車線変更禁止区間の開始地点より手前で案内すること
により、運転者は進むべき方向に進めなくなるというリスクを回避することができる。な
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お、図２（ｂ）で説明した車線変更禁止区間の開始地点手前０．５ｋｍは適宜変更するこ
とができる。
【００３２】
　次に図２（ｃ）、図３を参照して、自車位置から分岐点までの道路が道路条件に該当す
る場合の他の動作例を説明する。
【００３３】
　図２（ｃ）も図２（ａ）と同様に、自車両が分岐点に近づくと、経路探索部６２は、走
行経路を車線単位で探索する。次に、判定部６３は、分岐点で右方向に進むために車線変
更する必要があるか否かを判定する。図２（ｃ）に示すように、自車両が左車線を走行し
ており、分岐点で右方向に進むために車線変更する必要がある場合、判定部６３は図３に
示すように、自車位置から分岐点までの道路が道路条件に該当するか否かを判定する。図
２（ｃ）に示すように、自車位置から分岐点までの道路に合流地点が存在する場合、より
詳しくは分岐点から０．７ｋｍ手前の地点に合流地点が存在する場合、通常案内のように
分岐点から１ｋｍ手前の地点で案内を行うと、合流地点から合流してくる他車両と接触す
るおそれがある。
【００３４】
　そこで、図２（ｃ）、図３に示すように、合流地点から分岐点までの距離が０．５ｋｍ
より長く、１．５ｋｍより短い場合、案内部６４は、合流地点から０．５ｋｍ手前の地点
、すなわち、分岐点から１．２ｋｍ手前の地点で「１．２ｋｍ先右方向です。右車線に移
動して下さい」と案内する。これにより、案内部６４は、分岐点から１ｋｍ～２ｋｍ手前
の地点で案内を行うことができ、分岐点で右方向に進むための適切な車線変更地点を案内
することできる。また、運転者は合流地点から０．５ｋｍ手前の地点で車線変更できるた
め、通常案内と比較して車線変更後の合流地点までの距離が長くなり、合流地点から合流
してくる他車両と接触を回避しやすくなる。なお、図２（ｃ）に示す例では合流地点につ
いて説明したが、分流地点の場合も同様である。
【００３５】
　また、図３に示すように、合流地点から分岐点までの距離が０．５ｋｍより短い場合、
案内部６４は、図２（ａ）で説明した通常案内と同様に、分岐点から１ｋｍ手前の地点で
案内を行う。これにより、案内部６４は分岐点で右方向に進むための適切な車線変更地点
を案内することできる。また、分岐点から１ｋｍ手前の地点から合流地点まで０．５ｋｍ
以上離れているため、運転者は合流地点から合流してくる他車両と接触を回避しやすくな
る。
【００３６】
　また、図３に示すように、合流地点から分岐点までの距離が１．５ｋｍより長い場合、
案内部６４は、図２（ａ）で説明した通常案内と同様に、分岐点から１ｋｍ手前の地点で
案内を行う。これにより、案内部６４は分岐点で右方向に進むための適切な車線変更地点
を案内することできる。また、分岐点から１ｋｍ手前の地点から合流地点まで０．５ｋｍ
以上離れており、運転者は合流地点から０．５ｋｍ以上先で車線変更できるため、合流し
てくる他車両と接触を回避しやすくなる。
【００３７】
　また、図３に示すように、自車位置から分岐点までの道路にカーブ又はトンネルが存在
する場合、案内部６４は、カーブ又はトンネルの開始地点から０．５ｋｍ手前の地点で案
内を行う。このように車線変更しづらいカーブやトンネルを避けて案内することにより、
案内部６４は車線変更のリスクを低減することができる。
【００３８】
　次に、図４に示すフローチャートを参照して、本実施形態の経路誘導装置１の一動作例
を説明する。このフローチャートに示す処理は、目的地までの走行経路が設定されたとき
に開始する。
【００３９】
　ステップＳ１０１において、判定部６３は、自車両が分岐点又は交差点に接近したか否
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かを判定する。自車両が分岐点又は交差点に接近した場合（ステップＳ１０１でＹｅｓ）
、処理がステップＳ１０２に進む。一方、自車両が分岐点又は交差点に接近していない場
合（ステップＳ１０１でＮｏ）、処理は待機する。
【００４０】
　ステップＳ１０２において、判定部６３は、現在走行している走行車線から分岐点又は
交差点で進むべき方向に向かうために、車線変更する必要があるか否かを判定する。車線
変更する必要がある場合（ステップＳ１０２でＹｅｓ）、処理がステップＳ１０３に進む
。一方、車線変更する必要がない場合（ステップＳ１０２でＮｏ）、一連の処理が終了す
る。
【００４１】
　ステップＳ１０３において、判定部６３は、自車位置から分岐点又は交差点までの道路
が道路条件に該当するか否かを判定する。道路条件に該当する場合（ステップＳ１０３で
Ｙｅｓ）、処理がステップＳ１０４に進む。一方、道路条件に該当しない場合（ステップ
Ｓ１０３でＮｏ）、処理がステップＳ１０５に進む。
【００４２】
　ステップＳ１０４において、案内部６４は、道路条件に応じて案内を行う地点を変更し
て案内を行う。
【００４３】
　ステップＳ１０５において、案内部６４は、自車位置から分岐点又は交差点までの距離
が予め設定された距離になった地点で案内を行う。
【００４４】
　なお、図３では、合流地点から分岐点までの距離が０．５ｋｍより長く、１．５ｋｍよ
り短い場合、案内部６４は、合流地点から０．５ｋｍ手前の地点で案内すると説明したが
、これに限られない。例えば、図５に示すように、合流地点が分岐点から１．３ｋｍ手前
の地点に存在する場合、合流地点から０．５ｋｍ手前で案内すると、分岐点から１．８ｋ
ｍ手前の地点で案内することになり、右車線を走行する時間が長くなる。右車線が追い越
し車線である場合は、分岐点に近い地点で車線変更することが好ましい。一方、安全に車
線変更するためにはある程度距離が必要である。
【００４５】
　そこで、案内部６４は分岐点までに最低限確保する距離を０．５ｋｍと設定し、道路条
件に応じて案内する地点を変更することができる。例えば、図５、図６に示すように、合
流地点から分岐点までの距離が１ｋｍより長く、１．５ｋｍより短い場合、案内部６４は
、合流地点から０．５ｋｍ先の地点、すなわち、分岐点から０．８ｋｍ手前の地点で「８
００ｍ先右方向です。右車線に移動して下さい」と案内する。これにより、案内部６４は
、分岐点までの最低限の距離を確保しつつ分岐点から０．５ｋｍ～１ｋｍ手前の地点で案
内を行うことができ、分岐点で右方向に進むための適切な車線変更地点を案内することで
きる。
【００４６】
　また、図６に示すように、合流地点から分岐点までの距離が０．５ｋｍより長く、１ｋ
ｍより短い場合、合流地点から０．５ｋｍ先の地点で案内すると分岐点までの最低限の距
離を確保できない。そこで、変更後の案内地点から分岐点までの距離が最低限の距離より
短くなる場合、案内部６４は合流地点から０．５ｋｍ手前の地点で案内を行う。これによ
り、案内部６４は、分岐点までの最低限の距離を確保しつつ分岐点から１ｋｍ～１．５ｋ
ｍ手前の地点で案内を行うことができ、分岐点で右方向に進むための適切な車線変更地点
を案内することできる。なお、分岐点までに最低限確保する距離は０．５ｋｍに限られず
、適宜変更可能である。
【００４７】
　以上説明したように、本実施形態に係る経路誘導装置１によれば、以下の作用効果が得
られる。
【００４８】
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　経路誘導装置１は、自車位置から分岐点又は交差点までの道路が道路条件に該当する場
合に道路条件に応じて車線変更を案内する地点を変更する。これにより、経路誘導装置１
は道路条件に応じて適切な車線変更地点を案内することができる。
【００４９】
　道路条件には、車線変更禁止区間、合流地点、分流地点、カーブ、トンネルなどが含ま
れる。このように車線変更しづらいカーブやトンネルを避けて案内することにより、経路
誘導装置１は、車線変更のリスクを低減することができる。
【００５０】
　また、経路誘導装置１は、道路条件に応じて変更した案内地点から分岐点までの距離が
最低限確保する距離より短くなる場合、道路条件の手前、すなわち、車線変更禁止区間、
カーブ、又はトンネルの開始地点の手前、もしくは合流地点、又は分流地点の手前で案内
する。これにより、経路誘導装置１は、分岐点又は交差点までの最低限の距離を確保しつ
つ、分岐点又は交差点で進むべき方向に向かうための適切な車線変更地点を案内すること
できる。
【００５１】
　上記のように、本発明の実施形態を記載したが、この開示の一部をなす論述及び図面は
この発明を限定するものであると理解すべきではない。この開示から当業者には様々な代
替実施の形態、実施例及び運用技術が明らかとなろう。
【００５２】
　例えば、地図データベース５０は経路誘導装置１に記憶されていると説明したが、地図
データベース５０はサーバ上に記憶されていてもよい。地図データベース５０がサーバ上
に記憶されている場合、ナビゲーション装置６０は、通信により随時地図情報を取得する
ことができる。
【００５３】
　また、自車位置から分岐点までの道路が複数の道路条件に該当する場合、案内部６４は
、最も手前の道路条件に応じて案内を行う地点を変更することができる。例えば図７に示
すように、自車位置から分岐点までの道路にトンネルとカーブが存在する場合、案内部６
４は最も手前の道路条件であるトンネルの開始地点から０．５ｋｍ手前の地点で案内を行
うことができる。このように最も手前の道路条件に応じて案内を行う地点を変更すること
により、車線変更しづらいカーブやトンネルを避けて案内することができる。これにより
、案内部６４は、車線変更のリスクを低減することができる。
【００５４】
　また、本発明は、走行経路に沿って自動的に走行する自動運転車両に適用することがで
きる。本発明を自動運転車両に適用した場合、自動運転車両は、道路条件に応じて車線変
更を行う地点を自動的に変更することができる。これにより、自動運転車両は分岐点又は
交差点で進むべき方向に向かうための適切な地点で車線変更を行うことができる。
【符号の説明】
【００５５】
１０　カメラ
２０　ＧＰＳ受信機
６３　判定部
６４　案内部
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