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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　自車両の側方に存在する物体を検出する超音波センサと、
　自車両に対して二輪車の接近が予測されるかどうかを判断する二輪車接近判断手段と、
　前記超音波センサの検出距離及び検出感度の少なくとも一方の設定を調整するものであ
って、前記二輪車接近判断手段によって二輪車の接近が予測されると判断した場合、前記
検出距離の設定を規定距離よりも長距離に調整するとともに、前記検出感度の設定を規定
感度よりも高感度に調整する調整手段と、を備えることを特徴とする障害物検出装置。
【請求項２】
　前記二輪車接近判断手段は、二輪車の接近情報、及び前記自車両の走行する道路が渋滞
中である旨の情報の少なくとも一方の情報を前記自車両の外部との通信によって得た場合
に、二輪車の接近が予測されると判断することを特徴とする請求項１記載の障害物検出装
置。
【請求項３】
　前記自車両の側方領域を照らす照明手段と、
　前記二輪車接近判断手段によって二輪車の接近が予測されると判断した場合、前記照明
手段を点灯する照明制御手段と、を備えることを特徴とする請求項１又は２記載の障害物
検出装置。
【請求項４】
　前記超音波センサによって二輪車を検出した場合、その二輪車の接近情報を前記自車両
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の外部へ送信する外部送信手段を備えることを特徴とする請求項１～３のいずれか１項に
記載の障害物検出装置。
【請求項５】
　前記超音波センサによって二輪車を検出した場合、前記自車両の運転者に警報を発生す
る警報発生手段を備えることを特徴とする請求項１～４のいずれか１項に記載の障害物検
出装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、障害物検出装置に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　従来、例えば、特許文献１に記載のように、車両側面に設けられた複数の超音波ソナー
による検知結果に基づいて、車両側方領域を照明する照明手段の照明状態を調整する制御
手段を備えた運転支援装置が提案されている。
【特許文献１】特開２００５－４１３９８号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　車両側面に設けられた超音波ソナーを用いて、車両側面と道路端の間を通過する二輪車
を検出する場合、二輪車は、車両側面からある程度離れて通過するため、検出距離が１ｍ
程度に設定された超音波ソナーでは二輪車を安定して検出することができない。また、こ
のような二輪車の相対速度は大きいため、相対速度の小さい（又は無い）物体を検出する
ために調整された検出感度では、二輪車を安定して検出することができない。
【０００４】
　本発明は、上記の問題を鑑みてなされたもので、車両側方領域を通過する二輪車を安定
して検出することができる障害物検出装置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】
【０００５】
　請求項１に記載の障害物検出装置は、
自車両の側方に存在する物体を検出する超音波センサと、
自車両に対して二輪車の接近が予測されるかどうかを判断する二輪車接近判断手段と、
超音波センサの検出距離及び検出感度の少なくとも一方の設定を調整するものであって、
二輪車接近判断手段によって二輪車の接近が予測されると判断した場合、検出距離の設定
を規定距離よりも長距離に調整するとともに、検出感度の設定を規定感度よりも高感度に
調整する調整手段と、を備えることを特徴とする。
【０００６】
　このように、本発明は、自車両に対して二輪車の接近が予測される場合、超音波センサ
の検出距離の設定を、二輪車の接近が予測されない場合に設定される規定距離（例えば１
ｍ程度）よりも長距離に調整するとともに、検出感度の設定を、二輪車の接近が予測され
ない場合に設定される規定感度よりも高感度に調整する。これにより、車両側方領域を通
過する二輪車を安定して検出することができるようになる。
【０００７】
　請求項２に記載のように、二輪車接近判断手段は、二輪車の接近情報、及び自車両の走
行する道路が渋滞中である旨の情報の少なくとも一方の情報を自車両の外部との通信によ
って得た場合に、二輪車の接近が予測されると判断すればよい。
【０００８】
　二輪車の接近情報を外部との通信によって得た場合には二輪車の接近が予測されること
は言うまでもないが、自車両の走行する道路が渋滞中である場合、その渋滞中の車両の間
を通り抜けようとする二輪車が増えるため、道路が渋滞中である旨の情報を得た場合にも
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、二輪車の接近が予測されるからである。なお、渋滞中の車両の車速は低速となるため、
自車両の車速が所定車速以下となった場合にも二輪車の接近が予測されると判断してもよ
い。
【０００９】
　請求項３に記載の障害物検出装置は、自車両の側方領域を照らす照明手段と、二輪車接
近判断手段によって二輪車の接近が予測されると判断した場合、照明手段を点灯する照明
制御手段と、を備えることを特徴とする。
【００１０】
　このように、二輪車の接近が予測されると判断した場合に、照明手段によって自車両側
方を照らすことで、自車両の運転者は、自車両側方領域を通過しようとする二輪車を目視
によって認知し易くなる。
【００１１】
　請求項４に記載の障害物検出装置は、超音波センサによって二輪車を検出した場合、そ
の二輪車の接近情報を自車両の外部へ送信する外部送信手段を備えることを特徴とする。
これにより、自車両が二輪車を検出したことを他車両に知らせることが可能となるので、
他車両の運転者における二輪車の認知を援助することができる。
【００１２】
　請求項５に記載の障害物検出装置は、超音波センサによって二輪車を検出した場合、自
車両の運転者に警報を発生する警報発生手段を備えることを特徴とする。これにより、自
車両の運転者に対して、自車両側方を通過する二輪車への注意喚起を行うことができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１３】
　以下、本発明の実施形態について図面を用いて説明する。なお、本実施形態は、本発明
の障害物検出装置を適用した運転支援システムについて説明するものである。図１に運転
支援システム１０の全体構成を示す。
【００１４】
　図１に示す運転支援システム１０は車両に搭載されるもので、超音波センサ１ＦＬ、１
ＦＲ、１ＲＬ、１ＲＲ、センサ制御・障害物検出手段２、外部通信手段３、側方照明手段
４Ｌ、４Ｒ、車速センサ５、車両位置検出手段６、車両周辺情報認識手段７、警報発令手
段８によって構成される。
【００１５】
　超音波センサ１ＦＬ、１ＦＲ、１ＲＬ、１ＲＲは、図５に示すように、車両の側面に各
々設けられ、点線（破線）で示す検出範囲内に存在する障害物を検出するもので、超音波
を送波し、その反射波（反射エコー）を受信することで、反射エコーを反射した障害物を
検出する。この検出範囲は、センサ制御・障害物検出手段２によって調整することが可能
になっている。
【００１６】
　センサ制御・障害物検出手段２は、超音波の送波タイミングを調整するほか、超音波の
送波タイミングと反射エコーの到達時間から、障害物までの距離を計算する。また、セン
サ制御・障害物検出手段２は、超音波センサの検出距離（エコー時間検出範囲ＥＴ）や反
射エコーの検出閾値（すなわち、超音波センサの検出感度であるエコー閾値ＴＨ）を調整
する機能を備える。
【００１７】
　外部通信手段３は、道路に設置された路側インフラとの間で通信を行う路車間通信機能
と、他車両との間で通信を行う車々間通信機能とを備えており、これらの通信機能を実行
することで自車両の外部との通信が可能となる。また、外部通信手段３は、ＶＩＣＳ（道
路交通情報システム）サービス用の固定局から、道路の交通渋滞情報をＦＭ放送信号を用
いて受信したり、電波ビーコン信号及び光ビーコン信号を用いて受信したりすることがで
きる。
【００１８】
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　側方照明手段４Ｌ、４Ｒは、図５に示すように、車両のドアミラーに内蔵される照明装
置であり、車両周辺情報認識手段７からの指示信号を受けて点灯・消灯を行う。この側方
照明手段４Ｌ、４Ｒを点灯することにより、自車両の側方領域を照らすことができる。
【００１９】
　車速センサ５は、車両の速度を検出する検出器であり、図示しないトランスミッション
の出力軸の回転をウォームギアで取り出し、フレキシブルシャフトでこれをメーターに導
く機械式のものが最も多い。
【００２０】
　車両位置検出手段６は、自車両の現在位置を検出する装置であり、例えば、ＧＰＳ衛星
からの電波を受信して、自車両の存在する緯経度のＧＰＳ測位データを出力すると共に、
自車両の進行方向の絶対方位データを出力するＧＰＳ受信機を備える。
【００２１】
　警報発令手段８は、超音波センサ１ＦＬ、１ＦＲ、１ＲＬ、１ＲＲによって二輪車など
の障害物を検出した場合に、自車両の運転者に警報を発生するものである。この警報とし
ては、音響のほか、発光、振動などの手段を採用することができる。この警報発令手段８
から警報を発生させることにより、自車両の運転者に対して、自車両の側方を通過する二
輪車などへの注意喚起を行うことができる。
【００２２】
　車両周辺情報認識手段７は、センサ制御・障害物検出手段２や外部通信手段３から取得
した情報を元に、自車両に対して二輪車の接近が予測されるかどうかを判断する。そして
、二輪車の接近が予測されると判断した場合には、側方照明手段４Ｌ、４Ｒを点灯する。
このように、二輪車の接近が予測されると判断した場合に、側方照明手段４Ｌ、４Ｒによ
って自車両側方を照らすことで、自車両の運転者は、自車両側方領域を通過しようとする
二輪車が目視によって認知し易くなる。
【００２３】
　また、車両周辺情報認識手段７は、側方照明手段４Ｌ、４Ｒの点灯とともに、超音波セ
ンサ１ＦＬ、１ＦＲ、１ＲＬ、１ＲＲの各々の検出モードを通常モードから二輪車検出モ
ードに変更する。すなわち、モードの種類に応じて、エコー時間検出範囲ＥＴ及びエコー
閾値ＴＨの設定を各々調整する。図４を用いて、エコー時間検出範囲ＥＴ及びエコー閾値
ＴＨの設定をどのように調整・変更するのか説明する。図４は、超音波センサから送波し
た超音波の反射エコーの強度を縦軸とし、その経過時間（エコー時間）を横軸に表したも
のである。
【００２４】
　エコー閾値ＴＨ１及びエコー時間検出範囲ＥＴ１は、通常モード時において、自車両側
方領域に存在する通常の障害物を検出する際に設定される検出範囲（検出距離）及び検出
感度の規定値である。本実施形態では、二輪車の接近が予測されると判断した場合には、
超音波センサ１ＦＬ、１ＦＲ、１ＲＬ、１ＲＲを用いてその二輪車を検出するために、各
々の超音波センサの検出範囲及び検出感度の設定を通常モードにおける規定値から二輪車
検出モードにおける設定値に変更する。
【００２５】
　すなわち、二輪車検出モードでは、エコー時間検出範囲ＥＴの設定についてはＥＴ１か
らＥＴ２に変更して、通常の検出範囲よりも広範囲（長距離）となるように調整するとと
もに、エコー閾値ＴＨの設定についてはＴＨ１からＴＨ２に変更して、通常の検出感度よ
りも高感度となるように調整する。このようにすることで、自車両の側方領域を通過する
二輪車を安定して検出することができるようになる。
【００２６】
　なお、車両周辺情報認識手段７では、超音波センサ１ＦＬ、１ＦＲ、１ＲＬ、１ＲＲで
検出した物体が二輪車であるかどうかについては、例えば、超音波センサ１ＦＬと１ＲＬ
、または、超音波センサ１ＦＲと１ＲＲで物体を検出したタイミングから、その物体の移
動速度を計算し、その移動速度が所定速度以上である場合に二輪車であるとする。
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【００２７】
　さらに、車両周辺情報認識手段７は、エコー時間検出範囲ＥＴ及びエコー閾値ＴＨを調
整した後に超音波センサ１ＦＬ、１ＦＲ、１ＲＬ、１ＲＲによって自車両の側方領域を通
過する二輪車を検出した場合には、警報発令手段８から警報を発生するとともに、図３に
示すように、車々間通信（路車間通信を用いて路側インフラを介してでもよい）により、
自車両の位置、進行方向等の自車情報と、二輪車の通過タイミングを計算するための検出
時間（二輪車の通過時刻）、二輪車の車速等の二輪車情報とを含む二輪車の接近情報を他
車両に送信する。
【００２８】
　これにより、自車両が二輪車を検出したことを他車両に知らせることが可能となるので
、他車両の運転者における二輪車の認知を援助することができる。例えば、図３に示すよ
うに、交差点を右折しようとする他車両は、二輪車の接近情報を受信することで直進二輪
車が予め把握できるようになり、さらに、二輪車の通過時刻、車速、自車両の位置、進行
方向から二輪車がこちらに向かってきているのか、到達予想時刻はいつなのかを具体的に
予測することができるので、これらの予測結果を元に、直進二輪車との右直事故を未然に
防ぐことが可能となる。
【００２９】
　次に、図２に示すフローチャートを用いて、運転支援システム１０の動作を説明する。
図２に示すステップＳ１では、外部通信手段３を介して他車両から送信された情報を受信
する。ステップＳ２では、受信した情報が二輪車接近情報である場合には、その二輪車接
近情報に含まれる二輪車情報のデータ及び自車情報のデータを抽出する。ステップＳ３で
は、自車の速度（車速）及び位置を検出する。
【００３０】
　ステップＳ４では、ステップＳ２で抽出したデータ及びステップＳ３にて検出した自車
の速度及び位置から、二輪車の接近が予測されるかどうかを判断する。このステップＳ４
にて肯定判断した場合にはステップＳ５へ処理を進め、否定判断した場合にはステップＳ
１へ処理を移行し、上述した処理を繰り返す。このステップＳ１～Ｓ４までの処理は、二
輪車の接近が予測されない通常の運転状態である場合に繰り返される。そして、ステップ
Ｓ５～Ｓ１２までの処理は、二輪車の接近が予測される場合に実行される。
【００３１】
　ステップＳ５ではタイマーのカウントを開始する。ステップＳ６では、超音波センサ１
ＦＬ、１ＦＲ、１ＲＬ、１ＲＲの各々の検出モードを通常モードから二輪車検出モードに
変更する。すなわち、エコー時間検出範囲ＥＴの設定をＥＴ１からＥＴ２に変更し、エコ
ー閾値ＴＨの設定をＴＨ１からＴＨ２に変更する。ステップＳ７では、側方照明手段４Ｌ
、４Ｒのうち、二輪車が自車両の側方領域を通過しようとする側の照明を点灯する。
【００３２】
　ステップＳ８では、超音波センサ１ＦＬ、１ＦＲ、１ＲＬ、１ＲＲによる二輪車の検出
動作を開始又は継続する。ステップＳ９では、二輪車を検出したかどうかを判断する。こ
のステップＳ９にて肯定判断した場合にはステップＳ１０へ処理を進め、否定判断した場
合には、ステップＳ１２へ処理を進める。
【００３３】
　ステップＳ１０では警報を発生し、ステップＳ１１では、二輪車接近情報を作成して他
車両へ通知する。ステップＳ１２では、タイマーのカウントが所定時間に到達したかどう
か（タイムアップかどうか）を判断する。このステップＳ１２にて肯定判断した場合には
、二輪車の接近が予測されたものの、二輪車が自車両の側方領域を通過することなく他方
へ向かったものと判断して、ステップＳ１へ処理を移行する。一方、ステップＳ１２にて
否定判断した場合には、ステップＳ８へ処理を移行し、上述した処理を繰り返す。
【００３４】
　このように、運転支援システム１０は、自車両に対して二輪車の接近が予測される場合
、自車両に対して二輪車の接近が予測される場合、超音波センサ１ＦＬ、１ＦＲ、１ＲＬ
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、１ＲＲのエコー時間検出範囲ＥＴの設定をＥＴ１からＥＴ２に変更して、通常の検出範
囲よりも広範囲（長距離）となるように調整するとともに、エコー閾値ＴＨの設定をＴＨ
１からＴＨ２に変更して、通常の検出感度よりも高感度となるように調整する。これによ
り、自車両の側方領域を通過する二輪車を安定して検出することができるようになる。
【００３５】
　以上、本発明の好ましい実施形態について説明したが、本発明は上述した実施形態に何
ら制限されることなく、本発明の主旨を逸脱しない範囲において、種々変形して実施する
ことができる。
【００３６】
　例えば、本実施形態では、二輪車接近情報を外部から受信した場合に、二輪車の接近が
予測されるかどうかを判断しているが、自車両の走行する道路が渋滞中である場合、その
渋滞中の車両の間を通り抜けようとする二輪車が増えることが想定される。従って、自車
両の走行する道路が渋滞中である旨の情報を外部から受信した場合に、二輪車の接近が予
測されると判断するようにしてもよい。さらに、渋滞中の車両の車速は低速となるため、
自車両の車速が所定車速以下となった場合にも二輪車の接近が予測されると判断してもよ
い。
【図面の簡単な説明】
【００３７】
【図１】運転支援システム１０の全体構成を示すブロック図である。
【図２】運転支援システム１０の動作を説明するためのフローチャートである。
【図３】運転支援システム１０による動作の概要を説明するための図である。
【図４】二輪車検出モード時に調整されるエコー閾値ＴＨ２及びエコー時間検出範囲ＥＴ
２を示した図である。
【図５】超音波センサ１ＦＬ、１ＦＲ、１ＲＬ、１ＲＲ、及び側方照明手段４Ｌ、４Ｒの
搭載図である。
【符号の説明】
【００３８】
１ＦＬ、１ＦＲ、１ＲＬ、１ＲＲ　超音波センサ
２　センサ制御・障害物検出手段
３　外部通信手段
４Ｌ、４Ｒ　側方照明手段
５　車速センサ
６　車両位置検出手段
７　車両周辺情報認識手段
８　警報発令手段
１０　運転支援システム
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