
JP 6346239 B2 2018.6.20

10

20

(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両の動作状態を感知する車両状態感知部と、
　前記車両状態感知部が感知する動作状態に応じて出力可能な複数の動作音を音源データ
形態で格納する音源格納部および当該複数の動作音のうちの当該動作状態としての車両速
度に対応する動作音の音圧またはピッチを調整するためのシフティングファクターを含む
ベロシティシフティングプロファイルを格納する基準データ格納部を含む格納部と、
　前記音源格納部に格納された複数の動作音のうちのいずれか一つ以上の動作音を選択し
て、選択した当該一つ以上の動作音を再生する音源再生部と、
　前記音源再生部で再生される前記一つ以上の動作音を増幅する音源増幅部と、
　前記音源増幅部で増幅された前記一つ以上の動作音を出力する音響出力部と、
　前記車両状態感知部の感知信号を受信して、受信した当該感知信号に応じて前記一つ以
上の動作音をそれぞれ調整変更して異なる方式で再生するように前記音源再生部を動作制
御する制御部と、
　を含み、
　前記基準データ格納部に格納されたベロシティシフティングプロファイルは、前記車両
速度を区分する複数の車両速度区間と、当該複数の車両速度区間をそれぞれ定める区間境
界速度に該当するシフティング境界ノードのシフティングファクターと、が予め対応付け
られて構成され、
　前記制御部は、
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　前記車両状態感知部が前記車両速度を感知すると、前記基準データ格納部に格納された
ベロシティシフティングプロファイルを閲覧して、
　前記複数の車両速度区間のうちの前記車両状態感知部が感知した車両速度（ｖｔ）に対
応する車両速度区間を定める前後区間境界速度のうちのさらに後区間境界速度に該当する
シフティング境界ノードと、前記車両状態感知部が以前感知した以前車両速度（ｖｔ－１
）に基づき前記シフティングファクターを得た以前シフティングノードと、に基づいて、
当該車両速度（ｖｔ）に対するシフティングノードを設定して、
　設定された当該シフティングノードから当該車両速度（ｖｔ）に対応する動作音のシフ
ティングファクターを算出して、
　前記音源格納部に格納された当該車両速度（ｖｔ）に対応する動作音を当該シフティン
グファクターに係る音圧またはピッチで調整出力する
　ことを特徴とする、車両サウンドジェネレーター装置。
【請求項２】
　車両の動作状態を感知する車両状態感知部と、前記車両状態感知部が感知する動作状態
に応じて出力可能な複数の動作音を音源データ形態で格納する音源格納部および当該複数
の動作音のうちの当該動作状態としての車両速度に対応する動作音の音圧またはピッチを
調整するためのシフティングファクターを含むベロシティシフティングプロファイルを格
納する基準データ格納部を含む格納部と、前記音源格納部に格納された複数の動作音のう
ちのいずれか一つ以上の動作音を選択して、選択した当該一つ以上の動作音を再生する音
源再生部と、前記音源再生部で再生される前記一つ以上の動作音を増幅する音源増幅部と
、前記音源増幅部で増幅された前記一つ以上の動作音を出力する音響出力部と、前記車両
状態感知部の感知信号を受信して、受信した当該感知信号に応じて前記一つ以上の動作音
をそれぞれ調整変更して異なる方式で再生するように前記音源再生部を動作制御する制御
部と、を含み、前記基準データ格納部に格納されたベロシティシフティングプロファイル
は、前記車両速度を区分する複数の車両速度区間と、当該複数の車両速度区間をそれぞれ
定める区間境界速度に該当するシフティング境界ノードのシフティングファクターと、が
予め対応付けられて構成された車両サウンドジェネレーター装置を提供する提供ステップ
（Ｓ１０）と、
　前記車両状態感知部が前記車両速度を感知する感知ステップ（Ｓ２０）と、
　前記制御部が、前記基準データ格納部に格納されたベロシティシフティングプロファイ
ルを閲覧して、前記感知ステップ（Ｓ２０）で感知された車両速度（ｖｔ）を確認する速
度確認ステップ（Ｓ３１）と、
　前記制御部が、前記複数の車両速度区間のうちの前記速度確認ステップ（Ｓ３１）で確
認された車両速度（ｖｔ）に対応する車両速度区間を確認する速度区間確認ステップ（Ｓ
３３）と、
　前記制御部が、前記速度区間確認ステップ（Ｓ３３）で確認された車両速度区間を定め
る前後区間境界速度のうちのさらに後区間境界速度に該当するシフティング境界ノードと
、前記車両状態感知部が以前感知した以前車両速度（ｖｔ－１）に基づき前記シフティン
グファクターを得た以前シフティングノードと、に基づいて、前記感知ステップ（Ｓ２０
）で感知された車両速度（ｖｔ）に対するシフティングノードを設定する速度区間該当シ
フティングノード設定ステップ（Ｓ３５）と、
　前記制御部が、前記速度区間該当シフティングノード設定ステップ（Ｓ３５）で設定さ
れたシフティングノードから当該車両速度（ｖｔ）に対応する動作音のシフティングファ
クターを算出するシフティングファクター算出ステップ（Ｓ３７）と、
　前記制御部が、前記音源格納部に格納された当該車両速度（ｖｔ）に対応する動作音を
、前記シフティングファクター算出ステップ（Ｓ３７）で算出されたシフティングファク
ターに係る音圧またはピッチで調整しつつ前記音響出力部を介して出力する調整出力ステ
ップ（Ｓ４０）と、
　を含むことを特徴とする、車両サウンドジェネレーター装置制御方法。
【請求項３】
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　車両の動作状態を感知する車両状態感知部と、前記車両状態感知部が感知する動作状態
に応じて出力可能な複数の動作音を音源データ形態で格納する音源格納部および当該複数
の動作音のうちの当該動作状態としての車両速度に対応する動作音の音圧またはピッチを
調整するためのシフティングファクターを含むベロシティシフティングプロファイルを格
納する基準データ格納部を含む格納部と、前記音源格納部に格納された複数の動作音のう
ちのいずれか一つ以上の動作音を選択して、選択した当該一つ以上の動作音を再生する音
源再生部と、前記音源再生部で再生される前記一つ以上の動作音を増幅する音源増幅部と
、前記音源増幅部で増幅された前記一つ以上の動作音を出力する音響出力部と、前記車両
状態感知部の感知信号を受信して、受信した当該感知信号に応じて前記一つ以上の動作音
をそれぞれ調整変更して異なる方式で再生するように前記音源再生部を動作制御する制御
部と、を含み、前記基準データ格納部に格納されたベロシティシフティングプロファイル
は、前記車両速度を区分する複数の車両速度区間と、当該複数の車両速度区間をそれぞれ
定める区間境界速度に該当するシフティング境界ノードのシフティングファクターと、が
予め対応付けられて構成された車両サウンドジェネレーター装置を提供する提供ステップ
（Ｓ１０）と、
　前記車両状態感知部が前記車両速度を現在車両速度（Ｖｔ）として現在感知する感知ス
テップ（Ｓ２０）と、
　前記制御部が、前記基準データ格納部に格納されたベロシティシフティングプロファイ
ルを閲覧して、前記感知ステップ（Ｓ２０）で現在感知された現在車両速度（ｖｔ）を確
認する現在速度確認ステップ（Ｓ３１）と、
　前記制御部が、前記複数の車両速度区間のうちの、前記現在速度確認ステップ（Ｓ３１
）で確認された現在車両速度（ｖｔ）に対応する車両速度区間を確認する速度区間確認ス
テップ（Ｓ３３）と、
　前記制御部が、前記車両状態感知部が以前感知した以前車両速度（ｖｔ－１）に基づき
前記シフティングファクターを得た以前シフティングノードを確認する以前シフティング
ノード確認ステップ（Ｓ３５１）と、
　前記制御部が、前記以前シフティングノード確認ステップ（Ｓ３５１）で確認された以
前車両速度（ｖｔ－１）と、前記現在速度確認ステップ（Ｓ３１）で確認された現在車両
速度（ｖｔ）と、に基づいて車両の加速度（ａｔ）を算出する加速度確認ステップ（Ｓ３
５３１）と、
　前記制御部が、前記加速度確認ステップ（Ｓ３５３１）で確認された加速度（ａｔ）と
０との大小関係を比較判断する加減速判断ステップ（Ｓ３５３５）と、
　前記制御部が、
　前記加減速判断ステップ（Ｓ３５３５）で前記加速度（ａｔ）が０以上と判断された場
合、前記速度区間確認ステップ（Ｓ３３）で確認された車両速度区間を定める前後区間境
界速度のうちの後区間境界速度に該当するシフティング境界ノード（ｎｓｖｆ）を、当該
現在車両速度（ｖｔ）に対するシフティングノードに設定し、
　前記加減速判断ステップ（Ｓ３５３５）で前記加速度（ａｔ）が０未満と判断された場
合、前記速度区間確認ステップ（Ｓ３３）で確認された車両速度区間を定める前後区間境
界速度のうちの前区間境界速度に該当するシフティング境界ノード（ｎｓｖ１）を、当該
現在車両速度（ｖｔ）に対するシフティングノードに設定する
　区間境界シフティングノード確認ステップ（Ｓ３５３７、３５３９）と、
　前記制御部が、前期区間境界シフティングノード確認ステップ（Ｓ３５３７、３５３９
）で設定されたシフティングノードから当該現在車両速度（ｖｔ）に対応する動作音のシ
フティングファクターを算出するシフティングファクター算出ステップ（Ｓ３７）と、
　前記制御部が、前記音源格納部に格納された当該現在車両速度（ｖｔ）に対応する動作
音を、前記シフティングファクター算出ステップ（Ｓ３７）で算出されたシフティングフ
ァクターに係る音圧またはピッチで調整しつつ前記音響出力部を介して出力する調整出力
ステップ（Ｓ４０）と、
　を含むことを特徴とする、車両サウンドジェネレーター装置制御方法。
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【請求項４】
　前記車両が内燃機関エンジン車両である場合の前記制御部は、前記車両速度が０ｋｍ／
ｈ以上のとき、前記車両サウンドジェネレーター装置をオン（ＯＮ）状態にして、前記車
両状態感知部に含まれるＲＰＭセンサーからの信号の示す値を前記格納部に格納された事
前設定値と比較し、比較結果に応じて前記車両サウンドジェネレーター装置のオン／オフ
状態を制御することを特徴とする請求項２に記載の車両サウンドジェネレーター装置制御
方法。
【請求項５】
　前記車両がハイブリッド車両である場合の前記制御部は、前記車両速度が０ｋｍ／ｈ以
上の内燃機関エンジンモードでないとき、前記車両サウンドジェネレーター装置をオン（
ＯＮ）状態にすることを特徴とする請求項２に記載の車両サウンドジェネレーター装置制
御方法。
【請求項６】
　前記制御部は、
　前記車両速度が０ｋｍ／ｈ以上の内燃機関エンジンモードであるとき、前記車両サウン
ドジェネレーター装置をオフ（ＯＦＦ）状態にし、
　前記車両状態感知部に含まれるインヒビターセンサーからの変速機モードの示す段数が
前記格納部に格納された事前設定変速モードの示す段数より高く、前記車両状態感知部に
含まれる車速センサーからの信号の示す値が前記格納部に格納された事前設定速度値より
大きく、前記車両状態感知部に含まれるＲＰＭセンサーからの信号の示す値が前記格納部
に格納された事前設定値より小さいとき、前記車両が下り坂走行をしていると判断して、
前記車両サウンドジェネレーター装置のオン（ＯＮ）状態にする
　ことを特徴とする請求項５に記載の車両サウンドジェネレーター装置制御方法。
【請求項７】
　前記制御部が、前記調整出力ステップ（Ｓ４０）で出力された音響出力信号を前記格納
部に格納された基準音響出力信号と比較し、比較結果に応じて前記ベロシティシフティン
グプロファイルを調整する補正ステップ（Ｓ５０）
　をさらに含むことを特徴とする請求項２に記載の車両サウンドジェネレーター装置制御
方法。
【請求項８】
　前記補正ステップ（Ｓ５０）は、
　前記制御部が、前記調整出力ステップ（Ｓ４０）で出力された音響出力信号を感知する
出力感知ステップ（Ｓ５１）と、
　前記制御部が、前記出力感知ステップ（Ｓ５１）で取得した音響出力信号を前記基準音
響出力信号と比較する出力基準比較ステップ（Ｓ５３）と、
　前記制御部が、前記出力基準比較ステップ（Ｓ５３）での比較結果に基づいて、前記音
響出力信号が前記基準音響出力信号の基準を満たすか否かを判断する適合性判断ステップ
（Ｓ５５）と、
　前記制御部が、前記適合性判断ステップ（Ｓ５５）で前記音響出力信号が前記基準音響
出力信号の基準を満たさないと判断した場合、前記格納部に格納されたシフティング境界
ノード移動値で前記シフティング境界ノードを前記ベロシティシフティングプロファイル
上で位置調整するノード位置調整ステップ（Ｓ５７）と、を含む
　ことを特徴とする請求項７に記載の車両サウンドジェネレーター装置制御方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両サウンドジェネレーター装置及び制御方法に関する。より詳細には、歩
行者の認知力を増大させようと実際の内燃機関車両エンジン音に似せた仮想音を生成する
ように車両の速度及び時間の変化を反映する仮想音、すなわち作動音を生成出力して運転
者及び歩行者に伝達できて、これにより歩行者の安全をさらに確保することができると共
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に、運転者に対して安全運行を誘導できるエコカーサウンドジェネレーター装置及び制御
方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　近年、エネルギー枯渇による代替輸送手段としてエコカーの開発が盛んに行われている
。エコカーとしては、代表的にハイブリッド車（Ｈｙｂｒｉｄ　Ｖｅｈｉｃｌｅ）、電気
自動車（Ｅｌｅｃｔｒｉｃ　Ｖｅｈｉｃｌｅ）、水素燃料電池自動車（Ｆｕｅｌ　Ｃｅｌ
ｌ　Ｅｌｅｃｔｒｉｃ　Ｖｅｈｉｃｌｅ）などがあるが、これらのエコカーは、エンジン
が作動する方式ではないので、従来の内燃機関車両とは異なり、走行時にエンジンの騒音
などが発生しない。したがって、このようなエコカーについては周辺の歩行者保護のため
の法律の制定が準備中にあり、これらの法律の制定と関連したエコカーの仮想作動サウン
ド発生システムの研究開発が必要な実情である。
【０００３】
　つまり、ハイブリッド車、電気自動車、水素燃料電池自動車などのエコカーは、ガソリ
ン車とディーゼル車から発生するエンジン特有の音が発生しないため、車が歩行者に向か
って接近したり路地や屋内駐車場のような場所で歩行者が車を認知できず、事故が発生し
たりして、車の騒音が発生しないため運転者も車の始動状態、あるいは車の現在の状態に
ついて認知しにくい問題がある。
【０００４】
　それだけでなく、電気自動車や水素燃料電池自動車のようにエネルギーを充電する必要
があるシステムの車では、充電器に接続して充電する場合、充電が開始されたか否か、ま
たは完了したか否かを分かりづらく、バッテリーの放電または燃料不足によるリスクにつ
いて運転者が認識することができる車両の情報が不足して、使用するには非常に不便な問
題がある。
【０００５】
　これらの問題を解決するために、最近ではエコカーにおいて仮想のエンジン音を発生さ
せる装置が開発されているが、現在開発されている仮想のエンジン音発生装置は、単に車
の走行に伴うエンジン類似音を発生させる程度であり、歩行者や運転手に様々な機能が提
供できず、車の現在の状態についての情報提供などが不足して、依然としてその技術レベ
ルが低い。
【０００６】
　特に、従来のエンジン類似音の出力装置は一定の速度以上の場合、出力音を減少させる
フェードアウト機能を実行するが、フェードアウト機能は車両の速度に単純比例したり車
両の速度が一定速度を越えた後一定時間が経過すると一概に音響出力を遮断する方式（図
１参照）を取っている。また、このような方式の場合、フェードアウト機能の速度範囲付
近で頻繁な速度変化、すなわち道路の停滞などによって車両が走行と停車両の状態を繰り
返す停滞状態時に仮想警告音の頻繁なオン／オフ状態発生によって歩行者、運転者乃至搭
乗者に不快感乃至不安感を与える問題点を伴った。
【０００７】
　また、車両の速度に一対一対応する音響出力で実際の車両作動音と相当な乖離感が生じ
た。
【０００８】
　先行技術としては、韓国登録特許第１０－９８５７６７号などがある。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００９】
　本発明は、従来技術の問題点を解決するために発明したもので、本発明の目的は、実際
の運転の加減速度の状況を反映可能で迅速な音響出力と共に周波数帯域別音響組合せを可
能にして、より実際に近似する作動音の出力を可能にする車両サウンドジェネレーター装
置及びこの制御方法を提供することにある。
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【課題を解決するための手段】
【００１０】
　本発明は、車両の作動状態を感知する車両状態感知部と、車両の作動状態に応じて出力
されることができる多数の作動音が音源データ形態で格納される音源格納部と車両の速度
に対して前記作動音の音圧またはピッチを調整するシフティングファクターを含むベロシ
ティシフティングプロファイルを格納する基準データ格納部を含む格納部と、前記音源格
納部に格納された作動音中いずれか一つ以上を選択して出力される音源を調整再生する音
源再生部と、前記音源再生部によって調整再生される作動音を増幅させる音源増幅部と、
前記音源増幅部で増幅された増幅作動音を出力する音響出力部と、前記車両状態感知部の
感知信号の印可を受けて、印可を受けた感知信号により前記作動音を調整変更する方式で
各々異なるように再生されるように前記音源再生部を動作制御する制御部と、を含み、前
記車両状態感知部は、車両速度を感知して、車両速度に対応して前記ベロシティプロファ
イルから該当シフティングファクターを算出して、前記作動音の音圧またはピッチを前記
制御部が調整出力することを特徴とする車両サウンドジェネレーター装置を提供する。
【００１１】
　前記車両サウンドジェネレーター装置において、前記ベロシティシフティングプロファ
イルは、車両速度に対して作動音の音圧またはピッチを調整するシフティングファクター
を備えて、前記ベロシティシフティングプロファイルは、車両速度を区間別に分けて車両
速度区間の区間境界速度に対するシフティング境界ノードのシフティングファクターを含
み、前記車両速度区間内に対するシフティングファクターは、前記ベロシティシフティン
グプロファイル上の以前ステップでの車両速度に対するシフティングファクターを有する
以前シフティングノード及び該当車両速度区間の前後区間境界速度中いずれか一つの区間
境界速度に対するシフティング境界ノードから算出されてもよい。
【００１２】
　本発明の他の一面によると、本発明は、前記車両サウンドジェネレーター装置を提供す
る提供ステップと、車両の速度を感知する感知ステップと、前記感知ステップで感知され
た車両速度と格納部の基準データ格納部に格納されるベロシティシフティングプロファイ
ルから車両速度に対応するシフティングファクターを算出するシフティングファクター算
出ステップと、前記シフティングファクター算出ステップで算出されたシフティングファ
クターと前記作動音から車両速度によりシフティング調整されたシフティング作動音を音
響出力部を介して出力する調整出力ステップと、を含むことを特徴とする車両サウンドジ
ェネレーター装置制御方法を提供する。
【００１３】
　前記車両サウンドジェネレーター装置制御方法において、前記ベロシティシフティング
プロファイルは、車両速度に対して作動音の音圧またはピッチを調整するシフティングフ
ァクターを備えて、前記ベロシティシフティングプロファイルは、車両速度を区間別に分
けて車両速度区間の区間境界速度に対するシフティング境界ノードのシフティングファク
ターを含み、前記車両速度区間内に対するシフティングファクターは、前記ベロシティシ
フティングプロファイル上の以前ステップでの車両速度に対するシフティングファクター
を有する以前シフティングノード及び該当車両速度区間の前後区間境界速度のうち後区間
境界速度に対するシフティング境界ノードから算出されて、前記シフティングファクター
算出ステップは、前記感知ステップで感知された車両速度を確認する速度確認ステップ（
Ｓ３１）と、前記速度確認ステップで確認された車両速度から該当車両速度区間を確認す
る速度区間確認ステップ（Ｓ３３）と、以前車両速度に対応するシフティングノードと、
前記速度区間確認ステップ（Ｓ３３）で確認された該当車両速度区間の区間境界速度のう
ち後区間境界速度に対するシフティング境界ノードから、該当車両速度に対するシフティ
ングノードを設定する速度区間該当シフティングノード設定ステップ（Ｓ３５）と、前記
該当車両速度に対するシフティングノードから該当シフティングファクターを算出するシ
フティングファクター算出ステップ（Ｓ３７）と、を含んでもよい。
【００１４】
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　前記車両サウンドジェネレーター装置制御方法において、前記速度区間該当シフティン
グノード設定ステップ（Ｓ３５）は、以前車両速度に対するシフティングノードを確認す
る以前シフティングノード確認ステップ（Ｓ３５１）と、前記該当車両速度区間の区間境
界速度中いずれか一つの区間境界速度に対するシフティング境界ノードを確認する区間境
界シフティングノード確認ステップ（Ｓ３５３）と、前記以前シフティングノードと前記
いずれか一つの区間境界シフティングノードから現在該当車両速度に対するシフティング
ノードを算出する該当車両速度シフティングノード算出ステップ（Ｓ３５５）と、を含ん
でもよい。
【００１５】
　前記車両サウンドジェネレーター装置制御方法において、前記以前ステップでの車両速
度（ｖｔ－１）と前記現在車両速度（ｖｔ）から車両の現在加速度（ａｔ）を算出する加
速度確認ステップ（Ｓ３５３１）と、前記現在加速度（ａｔ）が０以上であるか否かを判
断する加減速判断ステップ（Ｓ３５３５）と、前記加減速判断ステップで前記現在加速度
が０以上である場合、区間境界シフティングノードは該当車両速度のうち後区間境界速度
に対するシフティングノードと設定されることを特徴とする後区間境界シフティングノー
ド設定ステップ（Ｓ３５３７）と、を含んでもよい。
【００１６】
　前記車両サウンドジェネレーター装置制御方法において、前記加減速判断ステップで前
記現在加速度が０未満である場合、区間境界シフティングノードは該当車両速度のうち前
区間境界速度に対するシフティングノードと設定されることを特徴とする前区間境界シフ
ティングノード設定ステップ（Ｓ３５３９）と、を含んでもよい。
【００１７】
　前記車両サウンドジェネレーター装置制御方法において、車両が内燃機関エンジン車両
である場合、前記制御部は、車両の速度が０ｋｍ／ｈ以上である場合、前記車両サウンド
ジェネレーター装置をオン（ＯＮ）作動させて、車両の感知部に含まれるＲＰＭセンサー
からの信号を前記格納部に格納される事前設定値と比較して前記車両サウンドジェネレー
ター装置のオン／オフ作動を制御してもよい。
【００１８】
　前記車両サウンドジェネレーター装置制御方法において、車両がハイブリッド車である
場合、前記制御部は、車両の速度が０ｋｍ／ｈ以上であって車両が内燃機関エンジンモー
ドでない場合、前記車両サウンドジェネレーター装置をオン（ＯＮ）作動させてもよい。
【００１９】
　前記車両サウンドジェネレーター装置制御方法において、前記制御部は、車両の速度が
０ｋｍ／ｈ以上であるが車両が内燃機関エンジンモードである場合、前記車両サウンドジ
ェネレーター装置をオフ（ＯＦＦ）作動させて、車両の感知部に含まれるインヒビターセ
ンサーから変速機モードが前記格納部に格納される事前設定変速モードより高い段数をな
し、車両の感知部に含まれる車速センサーからの信号が前記格納部に格納される事前設定
速度より速く、車両の感知部に含まれるＲＰＭセンサーからの信号が前記格納部に格納さ
れる事前設定値より小さい場合、前記制御部は、車両が下り坂走行をしていると判断して
、前記車両サウンドジェネレーター装置のオン作動を制御してもよい。
【００２０】
　前記車両サウンドジェネレーター装置制御方法において、前記制御部は、前記調整出力
ステップで出力される音響出力信号を前記格納部に格納される基準音響出力信号と比較し
て前記ベロシティシフティングプロファイルを調整する補正ステップ（Ｓ５０）をさらに
含んでもよい。
【００２１】
　前記車両サウンドジェネレーター装置制御方法において、前記ベロシティシフティング
プロファイルは、車両速度を区間別に分けて車両速度区間の区間境界速度に対するシフテ
ィング境界ノードのシフティングファクターを含み、前記補正ステップ（Ｓ５０）は、前
記調整出力ステップで出力される音響出力信号を感知する出力感知ステップ（Ｓ５１）と
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、前記出力感知ステップで取得した音響出力信号を前記基準音響出力信号と比較する出力
基準比較ステップ（Ｓ５３）と、前記音響出力信号が前記基準音響出力信号の基準を満た
すか否かを判断する適合性判断ステップ（Ｓ５５）と、前記適合性判断ステップ（Ｓ５５
）で前記音響出力信号が前記基準音響出力信号の基準を満たさないと判断する場合、前記
格納部に格納されるシフティング境界ノード移動値で前記シフティング境界ノードを前記
ベロシティシフティングプロファイル上で位置調整するノード位置調整ステップ（Ｓ５７
）と、を含んでもよい。
【発明の効果】
【００２２】
　本発明によると、車両の様々な作動状態を感知して、感知された車両作動状態に応じて
種々の作動音を再生したりまたは互いに異なる再生方式で可変ピッチ乃至ミキシングを介
して作動音を再生することによって、車両作動状態に応じてより躍動感ある作動音を運転
者及び歩行者に伝達できる。これにより歩行者の安全をより確保することができると共に
、運転者に対して安全運行を誘導できる効果がある。
【００２３】
　また、車両速度及び一定速度範囲以上の速度進入経過時間を考慮してフェードアウト機
能を実行することによって、フェードアウト機能の実現時頻繁な速度変化によって発生す
る不快感乃至不安感の発生を防止することもできる。
【図面の簡単な説明】
【００２４】
【図１】本発明の一実施例に係る車両サウンドジェネレーター装置の概略的な構成図。
【図２】本発明の一実施例に係る車両サウンドジェネレーター装置に使用されるベロシテ
ィシフティングプロファイルの一例の概略的な線図。
【図３】本発明の一実施例に係る車両サウンドジェネレーター装置に使用されるベロシテ
ィシフティングプロファイルの一例に対するピッチシフティングのシフティングファクタ
ー算出過程を示す概略的な線図。
【図４】本発明の一実施例に係る車両サウンドジェネレーター装置に使用されるベロシテ
ィシフティングプロファイルの一例に対するピッチシフティング及び音圧シフティングの
シフティングファクター算出過程を示す概略的な線図。
【図５】本発明の一実施例に係る車両サウンドジェネレーター装置の制御過程を示すフロ
ーチャート及び内燃機関及びエコカーの適用制御例。
【図６】本発明の一実施例に係る車両サウンドジェネレーター装置の制御過程を示すフロ
ーチャート及び内燃機関及びエコカーの適用制御例。
【図７】本発明の一実施例に係る車両サウンドジェネレーター装置の制御過程を示すフロ
ーチャート及び内燃機関及びエコカーの適用制御例。
【図８】本発明の一実施例に係る車両サウンドジェネレーター装置の制御過程を示すフロ
ーチャート及び内燃機関及びエコカーの適用制御例。
【図９】本発明の一実施例に係る車両サウンドジェネレーター装置の制御過程を示すフロ
ーチャート及び内燃機関及びエコカーの適用制御例。
【図１０】本発明の一実施例の変形例に係る車両サウンドジェネレーター装置の制御過程
を示すフローチャート。
【図１１】本発明の一実施例の変形例に係る車両サウンドジェネレーター装置の制御過程
を示すフローチャート。
【発明を実施するための形態】
【００２５】
　以下、添付図面に基づき、本発明の好適な実施形態による光学分析用セルについて詳述
する。先ず、各図面の構成要素に参照符号を附すに際して、同じ構成要素に対しては、た
とえ他の図面の上に表示されていてもできる限り同じ符号を附していることに留意された
い。また、本発明を説明するに当たって、関連する公知構成又は機能についての具体的な
説明が本発明の要旨を余計に曖昧にする虞があると判断される場合には、その詳細な説明
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は省略する。
【００２６】
　本一実施例に係るエコカーサウンドジェネレーター装置は、車両の作動状態に応じて様
々な作動音または再生方式を適用して、より躍動感があって安全な仮想作動サウンドを発
生させて運転者及び歩行者に提供する装置として、車両状態感知部１０と、音源格納部３
１及び基準データ格納部３５を含む格納部３０と、音源再生部５０と、音源増幅部６０と
、音響出力部７０と、制御部２０と、を含む。
【００２７】
　車両状態感知部１００は、車両作動状態を感知するための構成で、これを介して感知さ
れた車両作動状態に応じて様々な作動音を発生させることができるため、車に対する様々
な作動状態を感知するように構成されることが好ましい。例えば、車両状態感知部１０は
、インヒビタースイッチ１１と車速センサー１３とブレーキセンサー１５とＲＰＭセンサ
ー１７を含む。
【００２８】
　インヒビタースイッチ１１は、車両の変速機の変速レンジを感知して出力して、車速セ
ンサー１３は、車両の運行速度を感知して、ブレーキセンサー１５は、運転者の制動ブレ
ーキペダルの位置を介して制動意志を確認しようとブレーキペダルの位置を感知出力して
、ＲＰＭセンサー１７は、エンジンのエンジン回転速度を感知出力する。この他にも車両
の始動ボタンと、車両の動力生成手段である電気モーターの出力トルクを感知するトルク
センサーと、運転者の車両加速の可否を確認しようと加速ペダルの位置を感知出力する加
速ペダル位置センサーと、ハイブリッド乃至電気自動車のようなエコカーの動力エネルギ
ーの充電状態を感知するためのバッテリー感知センサーと、車両に別途の充電コネクター
（図示せず）が備えられる場合、充電コネクターとの連結の可否を確認するための充電ケ
ーブル連結感知部と、を含んでもよい。その他に車両の作動レディー（ＲＥＡＤＹ）状態
、電気モーター作動スピード及び車両の走行速度などの各種車両作動状態を感知するよう
に構成され得る。
　各々の作動状態は、各々別途のセンサー等を介して感知するように構成されて、ここで
感知された各々の作動状態を介して車両の速度、加速度などが判断できて、これを利用し
て現在の作動状態により適合した形態の作動音を発生させることができる。
【００２９】
　格納部３０は音源格納部３１を含む。音源格納部３１は、車両の作動状態に応じて出力
され得る種々の作動音を音源データ形式で格納する構成を取るが、本発明の音源格納部３
１に格納される音源は、周波数帯域別音源を含む。すなわち、音源格納部３１は、高周波
音源格納部３１５と、中周波音源格納部３１３と、低周波音源格納部３１１と、を含み、
各々高周波音源格納部３１５と、中周波音源格納部３１３と、低周波音源格納部３１１に
は該当周波数帯域の音源が格納される。ここで、低周波数帯域は、略１０００Ｈｚ未満の
周波数帯域に、中周波数帯域は、略１０００Ｈｚ乃至３０００Ｈｚ未満の周波数帯域に、
そして高周波数帯域は、略３０００Ｈｚ以上の周波数帯域に設定されるが、設計仕様によ
り帯域の調整が行われてもよい。
【００３０】
　また、本実施例で具体的に図示されることはなかったが、各周波数帯域で各走行状態別
の音源がさらに備えられてもよい。例えば、車両のエンジン始動音、エンジン始動時発生
するエンジン始動音及び車両の走行時発生する走行音、特に車両の２０～３０ｋｍ／ｈ低
速走行状態で発生するエンジンの軽加速走行音乃至エンジンの急加速時発生する急加速走
行音及びブレーキの突然の作用による急制動時発生する急制動走行音のような作動音が周
波数帯域別に格納されてもよく、車両状態感知部で得られるブレーキ作動状態急加速状態
などの判断により様々な音源が適用されてもよい。本実施例では、各周波数帯域の基本音
源が活用される場合を中心に説明する。
【００３１】
　本発明の格納部３０は、基準データ格納部３５をさらに含み、基準データ格納部３５に
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は本発明のベロシティプロファイルのデータを含む。ベロシティプロファイルは、音源格
納部３１に格納された周波数帯域別に低周波、中周波、高周波音源に対して車両の速度に
応じた音圧及びピッチシフティングのためのシフティングファクターを線図化したマップ
データである。
　ベロシティプロファイルの一例が図２に図示される。Ｘ軸は速度をＹ軸は音圧及び／ま
たはピッチに対するシフティングファクターを示す。ここで、シフティングファクターは
、各周波数帯域の基本音源に対するシフティング適用値を示すが、シフティングファクタ
ーは、基本音源に事前設定された関数の形態、すなわち信号処理されて各周波数帯域の基
本音源を調整することができる。例えば、各車両速度に対して算出された音圧及びピッチ
に対する値を該当周波数帯域の音源にコンボリューション演算の形態で適用するかまたは
増分演算の形態で適用してもよい等設計仕様により様々な変形が可能である。
　また、図２で各々の音圧及びピッチに対するシフティングファクターは、ｄＢ（Ａ）及
び％の単位で表示されたが、設計される事前設定信号処理方式により音圧及びピッチに対
するシフティングのための比の形態で適用されてもよく、増分の該当音圧及びピッチの単
位で適用されてもよい等様々な変形が可能である。
【００３２】
　また、本発明のベロシティプロファイルは、マップデータの形態で格納されるか、格納
空間を最小化する方法を取るように事前設定された速度区間別で線形化された方式のデー
タで格納される。すなわち、事前設定された速度区間の前後速度に対して音圧及びピッチ
のシフティングのためのシフティングファクターに対する値を有する点をシフティング境
界ノード（ｎｓｖ）と定義して、該当区間内の速度に対するシフティングファクターは、
該当速度区間前後のシフティング境界ノード（ｎｓｖ）または以前速度に対するシフティ
ングノードと該当速度区間前シフティング境界ノード（遅い速度側シフティング境界ノー
ド）乃至該当速度区間後シフティング境界ノード（速い速度側シフティング境界ノード）
を介して算出できる。
　該当速度区間前シフティング境界ノードまたは該当速度区間後シフティング境界ノード
のうちあるシフティング境界ノード間の選択は、該当車両が加速状態であるか減速状態で
あるかにより決定されてもよい。すなわち、車両状態感知部に加速度センサーが備えられ
た場合、直接的に車両の加速度値を活用するか、車両状態感知部に車速センサーだけが備
えられた場合、以前状態の車両速度と現状態の車両速度から現在加減速状態を確認して、
これから現在状態が加速状態である場合、現状態の車両速度に対するシフティングファク
ターを算出するための該当速度区間シフティング境界ノードとして該当速度区間シフティ
ング後境界ノードを、そして現在状態が減速状態である場合、現状態の車両速度に対する
シフティングファクターを算出するための該当速度区間シフティング境界ノードとして該
当速度区間シフティング前境界ノードを選択して、以前の状態に対するシフティングノー
ドとのインターポーレーションを介して現在車両速度に対する音圧及び／またはピッチシ
フティングファクターを算出することができる。
【００３３】
　また、本発明の格納部３０は、音響格納部３３をさらに備えられる。音響格納部３３は
、車両の充電開始状態を示す充電開始音乃至充電完了状態を示す充電完了音乃至充電必要
時充電ケーブルの未連結による充電ケーブル連結要求を示す充電警告音などといった別途
の警告音のような音響サウンドと、音声案内メッセージ形態の音声サウンド等が音源デー
タ形態で格納できる。
【００３４】
　本発明の演算部４０は、音源格納部３１に格納された音源を調整するようにピッチまた
は音圧のシフティング調整するためのシフティングファクターをベロシティシフティング
プロファイルからシフティングノードを算出する過程上で必要な所定のインターポーレー
ション等の演算過程を実行する。
【００３５】
　音源再生部５０は制御部２０により動作制御されて、音源格納部３１に格納されたエン
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ジン音響を出力するための作動音中一つ以上を選択して車両の速度に対応するシフティン
グファクターを算出して音源の音圧とピッチをシフティング調整して出力する。本発明の
音源再生部５０は、音源調整部５５を含み、場合により複合的音源の比較及び組合せのた
めに音源ミキシング部５１と音源比較部５３をさらに備えてもよい。
【００３６】
　音源調整部５５は、ピッチ調整部５５１と音圧調整部５５３を含み、ピッチ調整部５５
１と音圧調整部５５３は、格納部３０の基準データ格納部３５のベロシティシフティング
プロファイルから制御部２０及び演算部４０を介して算出された算出シフティングファク
ターを利用して該当周波数帯域の音源をピッチシフティング調整するか音圧シフティング
調整して音源を調整する。
　本発明の音源再生部５０で実行される音源の音圧及び／またはピッチ調整は車両の速度
に一対一対応出力する方式でなくベロシティプロファイルを介して車両の加減速状態に応
じて変化する加減速状態に応じて該当速度に対するシフティングノードを算出するように
インターポーレーションを実行する時、インターポーレーションの前後シフティングノー
ドを選択するに当たり車両の速度による可変的選択が行われることで車両速度の変化、す
なわち加減速に応じた変化を即座に反映可能にすることによって、より実際化された内燃
機関エンジン出力音に似せた仮想サウンドを提供することができる。
【００３７】
　本実施例で、音源再生部６００は、音源ミキシング部６１０とピッチ可変部６２０を備
えるが、音源再生部の音源ミキシング部６１０は、複数の音源データをミキシングして作
動音を出力することができて、ピッチ可変部６２０は、該当作動音のピッチを可変させて
可聴周波数領域での１オクターブ以上のピッチ変化を介した音響の変化を認知可能にする
ことができる。
　本実施例で音源再生部６００は、単にボリュームを変化させて作動音を出力させるか、
ボリュームとピッチを同時に変化させて１オクターブ以上の周波数変化を介した認知向上
をなす作動音を出力するか、また、先述した通り、音源ミキシング部５１及び音源比較部
５３がさらに備えられる場合、複数の音源に対する比較及びミキシングを実行して制御部
２０乃至音響出力部７０を伝達することができる。すなわち、音源ミキシング部５１を利
用して周波数帯域別に形成された作動音に対して算出されたシフティングファクターを適
用して音源をシフティング調整するが、複数の周波数帯域別にシフティング調整された複
数の音源を選定してミキシング出力してもよい。
【００３８】
　また、本実施例で明確に記述されなかったが、音源比較部及び／または音源ミキシング
部を介して車両の速度が一定速度以上で作動する場合、ボリュームが徐々に低くなるフェ
ードアウト（ｆａｄｅ　ｏｕｔ）方式または車両が停止状態から出発時音源を自然に表現
するためにボリュームが徐々に高くなるフェードイン（ｆａｄｅ　ｉｎ）方式で音源を再
生することができる。
　また、急加速または急制動の音源出力方式で基本低周波数音源を基本作動音で形成して
、急加速走行音の場合、周波数変更範囲を広くして強く加速している状態を示す音源をミ
キシングするか、急制動走行音の場合、車両の速度が減少するにつれて高周波領域から低
周波領域に移動しながらボリュームを同時に減らす音源を使用して車両の減速状態を表現
可能にして、急制動及び急加速状態を歩行者乃至運転者に認知可能にしてもよい。
【００３９】
　音源増幅部６０は、音源再生部５０で出力された音源の入力を受けて音響出力部７０を
介して運転者及び歩行者に音源を伝達するために音源再生部５０で出力された音源のエネ
ルギー成分より大きいエネルギー成分で作って外部に出力するように構成される。
【００４０】
　音響出力部７０は、音源再生部５０により再生される作動音を出力する装置であって、
図１に図示された通り作動音が歩行者に伝達できるように車両の外部に出力する外部出力
部７１と、作動音が運転者に伝達できるように車両の内部に出力する内部出力部７３で構
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成され得る。このような外部出力部７１と内部出力部７３は再生される作動音に応じてい
ずれか一つが選択されるか全部選択されて作動音を出力するように制御部２０により動作
制御され得る。
　外部出力部７１は、車両のボンネット内部に配置されるように装着され、車両の前方ま
たは側面に位置した歩行者または運転者に現在の車両作動状態に対する作動音を伝達して
、内部出力部７３は、車両の室内に別に装着されて、作動音を車両の室内空間で伝達して
運転者に現在の車両作動状態に対する作動音を伝達する。
【００４１】
　制御部２０は、車両状態感知部１０により感知された様々な感知信号の印可を受けて、
印可を受けた感知信号に応じて作動音の種類または再生方式が各々異なるように再生され
るように音源再生部５０を動作制御して、全体的なシステムの作動状態を全般的に制御す
る。この時、制御部２０は、ＣＡＮ通信部（図示せず）等のような車両通信要素を介して
車両状態感知部１０から感知信号の印可を受けるように構成される。
【００４２】
　このような構成により、本発明の一実施形態に係るエコカーサウンドジェネレーター装
置は、車両の様々な作動状態を感知して、これにより、該当作動状態に適切な形態の作動
音を様々な方式で出力することによって、歩行者に車両の状態を認識させて歩行者の安全
を確保することができる。また、運転者に車両の現在の作動状態をより正確に認識させる
ことができて、運転者の運転走行条件をより便利かつ安全に維持させることができる。　
【００４３】
　一方、本発明の一実施形態に係るエコカーサウンドジェネレーター装置は、別途の作動
スイッチ（図示せず）がさらに取り付けられてもよく、作動スイッチ（図示せず）は使用
者によって操作されてオン／オフ作動するように構成され得る。このような作動スイッチ
のオン／オフシーン信号に応じて、制御部４００は、音源再生部６００の作動状態がオン
／オフされるように動作制御することができる。すなわち、作動スイッチを車両の室内に
取り付けて使用者によってオン／オフ操作可能に構成することによって、使用者は、音源
再生部６００をオン／オフ作動させることができる。例えば、使用者が非常に静かな状態
で運転を楽しもうとすると、車両作動状態に応じて発生する作動音が再生、出力されない
ように作動スイッチをオフ状態に操作することができる。
【００４４】
　以下では図面を参照して、本発明の一実施例に係る車両サウンド制御過程（Ｓ１）を説
明する。先ず、本発明の一実施例に係る車両サウンドジェネレーター装置が提供される提
供ステップ（Ｓ１０）が実行されるが、車両サウンドジェネレーター装置に対する説明は
前記の通りであるため、重複した説明を避けるために省略する。
【００４５】
　その後、制御部２０は、車両状態感知部１０に現在の車両の状態関連情報を感知させる
ようにして、感知された車両状態情報の伝達を受ける感知ステップ（Ｓ２０）を実行し、
感知ステップ（Ｓ２０）で感知確認された車両状態情報は、格納部３０に格納できる。
　本実施例で使用する車両状態情報は車両速度であって、制御部２０と演算部４０は、車
速センサー１３で感知された車両速度情報と格納部３０の基準データ格納部３５に格納さ
れたベロシティシフティングプロファイルを利用して、現在車両走行速度に対応するシフ
ティングファクター（ＳＦｐ、ＳＦｖ）を演算算出するシフティングファクター算出ステ
ップ（Ｓ３０）を実行する。図面符号‘ＳＦｐ’は、ピッチに対するシフティングファク
ターを、図面符号‘ＳＦｖ’は、ボリューム、すなわち音圧に対するシフティングファク
ターを示す。
【００４６】
　シフティングファクター算出ステップ（Ｓ３０）は、速度確認ステップ（Ｓ３１）と、
速度区間確認ステップ（Ｓ３３）と、速度区間該当シフティングノード設定ステップ（Ｓ
３５）と、シフティングファクター算出ステップ（Ｓ３７）と、を含む。
【００４７】
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　速度確認ステップ（Ｓ３１）で制御部２０は、感知ステップで感知された車両速度を確
認する。すなわち、車両状態感知部１０の車速センサー１３で感知された後制御部２０を
介して格納部３０に格納された車両速度のデータ情報を制御部２０が活用して現在車両速
度及び基準データ格納部３５に格納された速度区間の基準データを確認する。
【００４８】
　その後、制御部２０は、速度区間確認ステップ（Ｓ３３）を実行して、速度確認ステッ
プ（Ｓ３３）で確認された車両の現在走行速度と速度区間の情報を比較して、現在の車両
の走行速度が該当する速度区間がどの速度区間であるか否かを確認する。
【００４９】
　その後、制御部２０は、速度区間該当シフティングノード設定ステップ（Ｓ３５）を実
行するが、速度区間該当シフティングノード設定ステップ（Ｓ３５）で制御部２０は、以
前の状態、すなわち以前のステップで得られた以前車両速度に対応するシフティングノー
ド（ｎｓｖｐ）と、速度区間確認ステップ（Ｓ３３）で確認された該当車両速度区間の区
間境界速度中いずれか一つの区間境界速度に対するシフティング境界ノード（ｎｓｖｌ、
ｎｓｖｆ）から、該当車両速度に対するシフティングノードを設定する。すなわち、制御
部２０は、速度区間該当シフティングノード設定ステップ（Ｓ３５）で以前シフティング
ノード（ｎｓｖｐ）と該当車両速度区間の区間境界速度中いずれか一つの区間境界速度に
対するシフティング境界ノード（ｎｓｖｌ、ｎｓｖｆ）を設定し、以前シフティングノー
ド（ｎｓｖｐ）は、以前のステップで得られた車両の速度に対して得られたシフティング
ノードを示して、シフティング境界ノード（ｎｓｖｌ、ｎｓｖｆ）は、事前設定された車
両速度区間中現在の車両走行速度が属する車両速度区間の区間境界を示す前後速度（ｖｌ
、ｖｆ）中いずれか一つの速度に対するシフティングノードを示す。ここで、区間境界速
度中どの速度に対するシフティングノードを選択するか否かは車両の加速度から選択され
る方法を取ってもよい。
【００５０】
　図面に図示された通り、速度区間該当プロファイルノード設定ステップ（Ｓ３５）は、
以前シフティングノード確認ステップ（Ｓ３５１）と、区間境界シフティングノード確認
ステップ（Ｓ３５３）と、該当車両速度シフティングノード算出ステップ（Ｓ３５５）と
、を含む。
【００５１】
　以前シフティングノード確認ステップ（Ｓ３５１）で制御部２０は、以前車両速度に対
するシフティングノードを確認し、区間境界シフティングノード確認ステップ（Ｓ３５３
）で制御部２０は、該当車両速度区間の区間境界速度中いずれか一つの区間境界速度（ｖ
ｌまたはｖｆ）に対するシフティング境界ノード（ｎｓｖｌまたはｎｓｖｆ）を確認し、
該当車両速度シフティングノード算出ステップ（Ｓ３５５）で制御部２０は、以前シフテ
ィングノード（ｎｓｖｐ）といずれか一つの区間境界シフティングノード（ｎｓｖｌまた
はｎｓｖｆ）から現在該当車両速度に対するシフティングノード（ｎｓｖ）を算出する。
【００５２】
　この時、区間境界シフティングノード確認ステップ（Ｓ３５３）は、様々な方式が使用
でき、図面に図示された通り実行されてもよい。すなわち、区間境界シフティングノード
確認ステップ（Ｓ３５３）は、加速度確認ステップ（Ｓ３５３１）と、加減速判断ステッ
プ（Ｓ３５３５）と、後区間境界シフティングノード設定ステップ（Ｓ３５３７）と、前
区間境界シフティングノード設定ステップ（Ｓ３５３９）と、を含む。
【００５３】
　先ず、制御部２０は、加速度確認ステップ（Ｓ３５３１）を実行して車両の加速度を確
認する。すなわち、制御部２０は、以前ステップでの車両速度（ｖｔ－１）と前記現在車
両速度（ｖｔ）から車両の現在加速度（ａｔ）を算出できて、頻繁なフラクチュエーショ
ンを防止するよう、それ以前ステップでの車両速度（ｖｔ－２）が利用されてもよい等様
々な算出方法が使用できる。また、場合により車両加速度センサーが使用される場合から
直接感知された加速度信号が活用されてもよいことは明白である。
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【００５４】
　その後、制御部２０は、加減速判断ステップ（Ｓ３５３５）を実行するが、加減速判断
ステップ（Ｓ３５３５）でステップ（Ｓ３５３１）で得られた加速度を利用して現在の車
両の走行状態が加速状態（乃至定速走行状態）であるかまたは減速状態であるかを判断す
る。すなわち、制御部２０は、現在車両加速度（ａｔ）が０以上であるか乃至０未満であ
るかを判断する。
【００５５】
　その後、ステップ（Ｓ３５３５）で制御部２０が、現在の加速度（ａｔ）は０以上であ
ると判断した場合、後区間境界シフティングノード設定ステップ（Ｓ３５３７）が実行さ
れて、ステップ（Ｓ３５３５）で制御部２０が、現在の加速度（ａｔ）は０未満であると
判断した場合、前区間境界シフティングノード設定ステップ（Ｓ３５３９）が実行される
。
【００５６】
　後区間境界シフティングノード設定ステップ（Ｓ３５３７）で制御部２０は、加減速判
断ステップで現在の加速度が０以上である場合、加速状態と見なして区間境界シフティン
グノードを該当車両速度中後区間境界速度に対するシフティングノードに設定して、前区
間境界シフティングノード設定ステップ（Ｓ３５３９）で制御部２０は、減速判断ステッ
プで前記現在の加速度が０未満の場合、減速状態と見なして区間境界シフティングノード
を該当車両速度中前区間境界速度に対するシフティングノードに設定する。
【００５７】
　すなわち、図面を参照して加速状態である場合を例に挙げて説明すると、先ず初期状態
、すなわち車両が停止した状態は、初期値として図面符号Ａで指示されるシフティングノ
ードが格納部３０の基準データ格納部３５に格納されることができる。この他にも、ベロ
シティシフティングプロファイルは、速度区間を０～１０ｋｍ／ｈ、１０～２０ｋｍ／ｈ
、２０～３０ｋｍ／ｈ、３０～４０ｋｍ／ｈに設定して、これに対する速度区間に対する
シフティング境界ノードが●のポイントで図示される。
【００５８】
　先ず、ピッチシフティングファクターを基準に説明するが、これは音圧シフティングフ
ァクターに対しても同じ方式で適用される。
【００５９】
　ｔ＝ｔ１の場合、得られた車両速度（ＤＡＴＡ♯１）に対する速度区間が確認されて、
該当速度区間に対する区間境界速度（ｖｌ＝０ｋｍ／ｈ、ｖｆ＝１０ｋｍ／ｈ）が確認さ
れる。
　ｔ＝ｔ０の場合、車両が停止状態で、以後走行始動を介して加速状態であることが確認
されることによって、制御部２０は後の区間境界速度に対応するシフティングノードであ
る後区間境界シフティングノード（Ｂ）を該当区間境界シフティングノード（ｎｓｖｆ）
に設定して、これからシフティングノード（Ａ）と区間境界シフティングノード（Ｂ）を
結ぶ線分上でシフティングノード（Ａ＋１）を算出する。すなわち、制御部２０及び演算
部４０は、インターポーレーションを介してｔ＝ｔ１でのシフティングノード（Ａ＋１）
を導き出す。
　ｔ＝ｔ２の場合、以前車両速度に対する以前シフティングノード（Ａ＋１）という点を
除いては、得られた車両速度（ＤＡＴＡ♯２）に対する速度区間に対しても同様の過程を
経てシフティングノード（Ａ＋１）と区間境界シフティングノード（Ｂ）からシフティン
グノード（Ａ＋２）を設定することができる。
【００６０】
　一方、ｔ＝ｔ３の場合、得られた車両速度（ＤＡＴＡ♯３）に対する速度区間が確認さ
れて、該当速度区間に対する区間境界速度（ｖｌ＝１０ｋｍ／ｈ、ｖｆ＝２０ｋｍ／ｈ）
が確認される。ｔ＝ｔ３の場合、車両が走行状態であり、以後走行始動を介して加速状態
であることが確認されることによって、制御部２０は、後の区間境界速度に対応するシフ
ティングノードである後区間境界シフティングノード（Ｃ）を該当区間境界シフティング
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ノード（ｎｓｖｆ）に設定して、これから以前シフティングノード（Ａ＋２）と区間境界
シフティングノード（Ｃ）を結ぶ線分上で新しいシフティングノード（Ｂ’）を導き出す
ことができる。
　すなわち、従来の車両速度に一対一対応マッピング方式を使用することなく、区間別シ
フティングノードデータを提供してインターポーレーションを介して以前シフティングノ
ードと該当区間境界シフティングノードから新しいシフティングノードを算出する方法を
取って、制御部２０はより実際に近いピッチ乃至音圧調整ができた音源を介して実際に近
い音響出力が可能である。
【００６１】
　言い換えると、例えば車両の車両速度を感知する周期が略最大１０ｍｓ単位で受信可能
である時、４０ｋｍ／ｈまでの速度到達まで基準データ格納部３５に格納されたシフティ
ングノードをそのままついて行くシフティングが行われる場合、略合計４００回のデータ
収集が必要で、これには物理的に４秒の時間が必要であり、本実施例ではこれを通常の運
転者が走行をゆっくり始める正常状態と設定する。しかし、運転者が急加速を進行して４
０ｋｍ／ｈに到達する時間が正常状態の１／１０と速くなると、入力される速度データの
間隔は広くなって４０ｋｍ／ｈ到達まで入力されるデータの個数が急激に減る。
　本発明は、入力されるデータ、すなわち車両速度情報に対して該当車両速度が属する速
度区間を分けて、これに対応する変曲点のようなシフティングノードを提供して、これを
インターポーレーションを介して算出する方法を取って、車両の速度により可変されるシ
フティング線図の導き出しが可能なベロシティシフティング線図及び演算過程を利用する
ことによって、単に一対一マッチングされるシフティング線図ではなく、車両の急加速及
び急制動を反映する可変的な音圧及びピッチシフティングを可能にして、これによって窮
極的に実際のエンジン音に似せて歩行者乃至運転者に感知される仮想サウンドの質感が向
上する。
【００６２】
　前記のようなシフティングファクターが算出された後、制御部２０は、シフティングフ
ァクター算出ステップ（Ｓ３０）で算出されたシフティングファクター（ＳＦ；ＳＦｐ、
ＳＦｖ）を利用して音源再生部の音源調整部５５で必要な周波数帯域の作動音の音源に対
して音圧乃至ピッチを調整して音響出力部７０に伝達する。これによって、所定の音響出
力過程を実行することで歩行者及び／または運転者の注意を促して車両走行状態認知を可
能にすることができる。
【００６３】
　このような車両サウンドジェネレーター装置制御方法（Ｓ１）は、従来の伝統的な内燃
機関車両及び電気車乃至ハイブリッド車のようなエコカー全てに適用可能である。すなわ
ち、図面に図示された通り、内燃機関エンジン車両を制御する内燃機関エンジン車両音響
制御方法（ＳＥ０）の場合にも含まれ得る。すなわち、内燃機関エンジン車両が走行状態
を形成する場合、車両サウンドジェネレーター装置制御方法（Ｓ１）が実行されて、その
後制御部は、車両状態感知部のＲＰＭセンサーからの感知ＲＰＭが格納部に格納される事
前設定値以上の可否を確認する（ＳＥ１）。感知ＲＰＭが事前設定値以上である場合、歩
行者が認知可能であると判断して車両サウンドジェネレーター装置制御方法の実行を中止
するサウンド制御オフ（ＳＥ２）ステップを実行し、一方、感知ＲＰＭが事前設定値未満
である場合、歩行者が認知補完が必要であると判断して車両サウンドジェネレーター装置
制御方法（Ｓ１）の実行状態を維持する。
【００６４】
　また、車両サウンドジェネレーター装置制御方法（Ｓ１）は、電気車乃至ハイブリッド
車のようなエコカー全てに適用可能であり、エコカーを制御するエコカー音響制御方法（
ＳＨ０）の場合にも含まれ得る。すなわち、エコカーが走行状態を形成する場合、エンジ
ンモードが内燃機関モードであるかまたはバッテリー走行モードであるかを判断して（Ｓ
Ｈ１）、エンジンモードが、バッテリー走行モードである場合、自動的に車両サウンドジ
ェネレーター装置制御方法（Ｓ１）を実行するサウンド制御オンステップを実行し、エン
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ジンモードがバッテリー走行モードでない場合、車両サウンドジェネレーター装置制御方
法（Ｓ１）の実行を中断するサウンド制御オフステップを実行する。また、車両の変速ギ
ア、車両速度及び車両ＲＰＭと格納部に格納される事前設定値を比較して、例えば変速ギ
アが設定ギア値以上で、車両走行速度が５ｋｍ／ｈ以上で、ＲＰＭ値が設定ＲＰＭ値未満
の場合、制御部２０はエコカーが下り坂を走行していると判断して車両サウンドジェネレ
ーター装置制御方法（Ｓ１）を実行するサウンド制御オンステップを実行し、一方変速ギ
アが設定ギア値以上で、車両走行速度が５ｋｍ／ｈ以上で、ＲＰＭ値が設定ＲＰＭ値未満
の条件中いずれか一つ以上を含まない場合、制御部２０は、エコカーが下り坂を走行して
いるのではないと判断して車両サウンドジェネレーター装置制御方法（Ｓ１）のオフ状態
を維持するように制御の流れをサウンド制御オフステップに切り換える。
【００６５】
　また、本発明の車両サウンドジェネレーター装置制御方法は、調整出力ステップ（Ｓ４
０）後にベロシティシフティングプロファイルに固定提供されるシフティングノードの位
置を補正する補正ステップ（Ｓ５０）をさらに備えてもよい。すなわち、補正ステップ（
Ｓ５０）で制御部２０は、調整出力ステップ（Ｓ４０）で出力される音響出力信号を格納
部３０の基準データ格納部３５に格納される基準音響出力信号と比較して、ベロシティシ
フティングプロファイルを調整することができる。
【００６６】
　補正ステップ（Ｓ５０）は、出力感知ステップ（Ｓ５１）と、出力基準比較ステップ（
Ｓ５３）と、適合性判断ステップ（Ｓ５５）と、ノード位置調整ステップ（Ｓ５７）を含
む。
【００６７】
　まず、出力感知ステップ（Ｓ５１）で制御部２０は、調整出力ステップで出力される音
響出力信号を感知して、出力基準比較ステップ（Ｓ５３）で制御部２０は、出力感知ステ
ップで取得した音響出力信号を前記基準音響出力信号と比較する。
【００６８】
　その後、制御部２０は、適合性判断ステップ（Ｓ５５）を実行するが、適合性判断ステ
ップ（Ｓ５５）で制御部２０は、音響出力信号が基準データ格納部３５に格納される基準
音響出力信号の基準に合致するか否かを判断する。
　基準音響出力信号の基準に合致するか否かは、音響出力部に印可される音響を変換させ
て仮想出力される音響の音圧乃至ピッチ乃至音響スペクトル等を算出してこれを歩行者が
認知する最善の状態を示す基準音響出力信号と比較して合致するか否かを判断する方法を
取ってもよい等、音響出力部に伝達される信号と基準音響出力信号を比較して基準に合致
するか否かを判断する範囲で様々な変形が可能である。
【００６９】
　その後、制御部２０は、ノード位置調整ステップ（Ｓ５７）を実行するが、制御部２０
が、適合性判断ステップ（Ｓ５５）で基準に合致しないと判断する場合、格納部に格納さ
れるシフティング境界ノード移動値で区間境界速度に割り当てられたシフティングノード
点であるシフティング境界ノードをベロシティシフティングプロファイル上で事前設定さ
れた方向に位置調整する。例えば、ピッチのシフティング幅が大きすぎると判断された場
合、制御部２０は、事前設定された幅だけ速度区間に割り当てられたシフティングノード
であるシフティング境界ノードの位置をベロシティシフティングプロファイル上で下方向
に移動させてもよい。
【００７０】
　このような補正過程を経て歩行者の注意力を促すのに適した方式で音源調整を可能にす
ることもできる。
【００７１】
　以上の説明は、本発明の技術思想を例示的に説明したものに過ぎず、本発明が属する技
術分野で通常の知識を有する者は、本発明の本質的な特性から逸脱しない範囲で様々な修
正及び変形が可能である。すなわち、前記の本発明は、フェードアウト機能を行う過程を
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【００７２】
　したがって、本発明で開示された実施形態は、本発明の技術思想を限定するためのもの
ではなく説明するためのものであり、これらの実施形態によって本発明の技術思想の範囲
が限定されるものではない。本発明の保護範囲は、以下の請求の範囲によって解釈される
べきであり、それと同等の範囲内にあるすべての技術思想は、本発明の権利範囲に含まれ
るものと解釈されるべきである。
【符号の説明】
【００７３】
　１００　車両状態感知部　
　２００　作動スイッチ
　３００　ＣＡＮ通信部
　４００　制御部
　５００　音源格納部　
　５１０　データスイッチ部
　６００　音源再生部　
　７００　音源増幅部
　８００　音響出力部　
　８１０　外部出力部　
　８２０　内部出力部

【図１】 【図２】

【図３】
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【図８】 【図９】
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