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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両に搭載され、
　前記車両の走行状態に係る情報である走行状態情報を、前記車両が走行している位置に
係る情報である位置情報に関連付けて学習する学習手段と、
　前記学習された走行状態情報に応じて、前記学習された走行状態情報を前記車両の駆動
制御に用いる際の度合いを決定する決定手段と
　を備え、
　前記決定手段は、
　前記学習された走行状態情報の傾向及びばらつきに基づいて、前記学習された走行状態
情報の自信度を算出する算出手段を含み、
　前記算出された自信度に基づいて、前記学習された走行状態情報を前記車両の駆動制御
に用いる際の度合いを決定する
　ことを特徴とする駆動制御装置。

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、例えば自動車等の車両の挙動を学習し、該学習された挙動に応じて車両を制
御する駆動制御装置の技術分野に関する。
【背景技術】
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【０００２】
　この種の装置として、例えば、検出された自車両の挙動と、当該挙動の検出より前に認
識された対象地物と、の関係を表わす関係情報を取得し、検出された自車両の挙動の属性
を表わす挙動属性情報と、当該挙動について取得された関係情報と、を含む検出挙動情報
を記憶し、該記憶された検出挙動情報に基づいて、対象地物と関連付けられた自車両の挙
動の学習結果を表わす学習挙動情報を生成する装置が提案されている（特許文献１参照）
。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２００９－００６９４６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、上述の背景技術では、状況によっては、学習された挙動に基づいて車両
の制御を行うと、該車両の運転者に違和感を与える可能性があるという技術的問題点があ
る。
【０００５】
　本発明は、例えば上記問題点に鑑みてなされたものであり、車両の制御に起因する運転
者の違和感を低減することができる駆動制御装置を提案することを課題とする。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　本発明の駆動制御装置は、上記課題を解決するために、車両に搭載され、前記車両の走
行状態に係る情報である走行状態情報を、前記車両が走行している位置に係る情報である
位置情報に関連付けて学習する学習手段と、前記学習された走行状態情報に応じて、前記
学習された走行状態情報を前記車両の駆動制御に用いる際の度合いを決定する決定手段と
を備え、前記決定手段は、前記学習された走行状態情報の傾向及びばらつきに基づいて、
前記学習された走行状態情報の自信度を算出する算出手段を含み、前記算出された自信度
に基づいて、前記学習された走行状態情報を前記車両の駆動制御に用いる際の度合いを決
定する。
【０００７】
　本発明の駆動制御装置によれば、当該駆動制御装置は、例えば自動車等の車両に搭載さ
れている。例えばメモリ、プロセッサ等を備えてなる学習手段は、車両の走行状態に係る
情報である走行状態情報を、車両が走行している位置に係る情報である位置情報に関連付
けて学習する。
【０００８】
　尚、位置情報は、例えばＧＰＳ（Ｇｌｏｂａｌ　Ｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇ　Ｓｙｓｔｅ
ｍ）、ＩＮＳ（Ｉｎｅｒｔｉａｌ　Ｎａｖｉｇａｔｉｏｎ　Ｓｙｓｔｅｍ）、マップマッ
チング等の公知の技術を利用して求めればよい。
【０００９】
　例えばメモリ、プロセッサ等を備えてなる決定手段は、学習された走行状態情報に応じ
て、該学習された走行状態情報を車両の駆動制御に用いる際の度合いを決定する。ここで
、「度合い」は、学習された走行状態情報が、どの程度車両の駆動制御に反映されるかを
示す指標であり、例えば「自信度」、「信頼度」、「優先度」、「重要度」等と読み替え
ることができる。例えば、「度合い」が大きい程、学習された走行状態情報が車両の駆動
制御に反映される可能性が高くなる。
【００１０】
　尚、「度合い」は、具体的な数値で表わされることに限らず、例えば、“Ａ”、“Ｂ”
、“Ｃ”、…等の文字や記号等で表わされていてもよい。
【００１１】
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　本願発明者の研究によれば、以下の事項が判明している。即ち、将来の状態がわからな
い場合、瞬時最適制御が行われることが多いが、必ずしも最適な制御が行われるとは限ら
ない。また、カーナビゲーション装置との協調が図られる制御であるＮＡＶＩ・ＡＩ－Ｓ
ＨＩＦＴ制御では、車両の走行場所によっては十分な効果が得られないおそれがある。ま
た、学習データに基づいて車両の制御が行われる場合、学習データの質によっては、制御
に起因して運転者に違和感を与えるおそれがある。加えて、現実問題として、学習データ
に基づく将来の走行パターンの推測を、あらゆる場所で１００％の精度で実施することは
不可能である。
【００１２】
　しかるに本発明では、決定手段により、学習された走行状態情報に応じて、該学習され
た走行状態情報を車両の駆動制御に用いる際の度合いが決定される。このため、車両の駆
動制御には、度合いが比較的大きい（即ち、十分学習された）走行状態情報が反映される
ので、駆動制御に起因して運転者に違和感を与える可能性を抑制することができる。他方
、度合いが比較的小さい（即ち、例えば学習が十分ではなく走行状態情報の質が比較的低
い）場合は、例えば、走行状態情報を駆動制御に反映させることに代えて、瞬時最適制御
等を行うことによって、度合いが比較的小さい走行状態情報を用いた駆動制御よりは、運
転者に違和感を与える可能性を抑制することができる。
【００１３】
　以上の結果、本発明の駆動制御装置によれば、車両の駆動制御に起因する運転者の違和
感を低減することができる。更に、学習データに基づく駆動制御を実施可能な地域を拡大
することができる。
　本発明では特に、前記決定手段は、前記学習された走行状態情報の傾向及びばらつきに
基づいて、前記学習された走行状態情報の自信度を算出する算出手段を含み、前記算出さ
れた自信度に基づいて、前記学習された走行状態情報を前記車両の駆動制御に用いる際の
度合いを決定する。
　例えばメモリ、プロセッサ等を備えてなる算出手段は、学習された走行状態情報の傾向
及びばらつきに基づいて、学習された走行状態情報の自信度を算出する。ここで、自信度
は、例えばカルマンフィルタ等の公知の方法により求めればよい。尚、「走行状態情報の
傾向」は、例えば、走行状態情報に含まれる複数回分の学習データ相互間の相関性を意味
する。決定手段は、算出された自信度に基づいて、学習された走行状態情報を車両の駆動
制御に用いる際の度合いを決定する。このため、比較的容易にして度合いを決定すること
ができ、実用上非常に有利である。
【００１８】
　本発明の作用及び他の利得は次に説明する実施するための形態から明らかにされる。
【図面の簡単な説明】
【００１９】
【図１】本発明の実施形態に係る駆動制御装置の構成を示すブロック図である。
【図２】本発明の実施形態に係る学習の概念の一例を示す概念図である。
【図３】学習利用自信度算出マップの一例である。
【図４】過去の走行パターンと今回の走行パターンとの関係の一例を示す概念図である。
【図５】制御実施自信度算出マップの一例である。
【図６】本発明の実施形態に係る先読み車両制御の一例を示す概念図である。
【図７】本発明の実施形態に係る先読み車両制御の他の例を示す概念図である。
【図８】本発明の実施形態に係る先読み車両制御の他の例を示す概念図である。
【発明を実施するための形態】
【００２０】
　以下、本発明に係る駆動制御装置の実施形態について、図１乃至図８を参照して説明す
る。
【００２１】
　先ず、本実施形態に係る駆動制御装置の構成について、図１を参照して説明する。図１
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は、本実施形態に係る駆動制御装置の構成を示すブロック図である。尚、図１では、説明
の便宜上、本実施形態に直接関係のある部材のみ図示しており、他の部材については図示
を省略している。また、図１中における矢印は、信号の流れを示している。
【００２２】
　図１において、駆動制御装置１００は、車両１に搭載されている。駆動制御装置１００
は、測位演算部１１、学習処理部１２、学習データ蓄積部１３、推測演算部１４、推測自
信度演算部１５、制御実施自信度演算部１６、瞬時最適車両制御部１７、先読み車両制御
部１８及び調停部１９を備えて構成されている。
【００２３】
　測位演算部１１は、例えばＧＰＳ、ＩＮＳ、マップマッチング等により、車両１の測位
演算を行うと共に、例えばＧＰＳ、ＩＮＳ、マップマッチング等の自信度（精度）を考慮
して、例えばカルマンフィルタ等の公知の方法を用いて最終的な車両１の位置の自信度を
算出する。測位演算部１１は、車両１の位置を示す信号を、学習処理部１２に送信すると
共に、車両１の位置の自信度を示す信号を、制御実施自信度演算部１６に送信する。
【００２４】
　学習処理部１２は、例えば、車速センサ、加速度センサ、ヨーレートセンサ、アクセル
ポジションセンサ等の各種センサから出力された信号により示される各種物理量又はパラ
メータ（即ち、走行状態情報）を、測位演算部１１から出力された信号により示される車
両１の位置（即ち、位置情報）に関連付けて学習する。
【００２５】
　ここで、学習処理部１２における学習の一例について、図２を参照して説明を加える。
図２は、本実施形態に係る学習の概念の一例を示す概念図である。図２では、車速の学習
を例として挙げる。
【００２６】
　図２に示すように、学習処理部１２は、例えば、道路形状を規定する地点であるノード
ａ～ｆの各々において、車速センサから出力された信号により示された車速を、夫々、測
位演算部１１から出力された信号により示されるノードａ～ｆの各々の位置に関連付けて
学習する。
【００２７】
　このように学習すれば、数値として表現することが比較的困難な道路固有の状況に応じ
た車両１の運転者の操作を学習することができる。このため、例えば、画像処理を用いて
道幅や見通しの状況を把握する等の必要がなく、実用上非常に有利である。
【００２８】
　再び図１に戻り、学習データ蓄積部１３は、学習処理部１２により学習された学習デー
タを蓄積する。また、学習データ蓄積部１３は、蓄積された学習データ（即ち、過去の走
行パターン）を示す信号を推測演算部１４に送信する。更に、学習データ蓄積部１３は、
学習データの学習回数や学習データのばらつきを示す信号を推測自信度演算部１５に送信
する。
【００２９】
　推測演算部１４は、学習データ蓄積部１３から出力された信号により示される学習デー
タに基づいて、車両１の将来の走行状態を推測する。具体的には例えば、車両１の現在位
置よりも１００ｍ（メートル）先の位置における車速が推測される場合、次のような数式
により車速が推測される。
Ｖ推定（１００ｍ先）＝Ｖメモリ（１００ｍ先）×Ｖ（現在位置）÷Ｖメモリ（現在位置

）

つまり、学習データにより示される１００ｍ先の位置における車速に、現在位置における
実際の車速と学習データにより示される車速との比をかけることにより１００ｍ先の位置
における車速が推測される。
【００３０】
　推測自信度演算部１５は、例えば、車速センサ、加速度センサ、ヨーレートセンサ、ア
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クセルポジションセンサ等の各種センサから出力された信号により示される各種物理量又
はパラメータと、学習データ蓄積部１３から出力された信号により示される学習データの
学習回数やばらつきと、に基づいて学習データの自信度を演算し、以って推測演算部１４
により推測された物理量又はパラメータ（即ち、推測情報）の自信度を求める。
【００３１】
　具体的には例えば、推測自信度演算部１５は、学習データの学習回数と、学習データの
ばらつきとの二軸からなる自信度算出マップに基づいて、学習自信度を求める。また、推
測自信度演算部１５は、学習データにより示される過去の走行パターンと、今回の走行パ
ターンとの相関性に応じて、例えば図３に示すようなマップから学習利用自信度を求める
。そして、推測自信度演算部１５は、学習自信度と学習利用自信度とに基づいて、学習デ
ータの自信度を演算する。
【００３２】
　仮に相関性を利用しないとすると、例えば過去の走行パターンと車速が誤差範囲を超え
て異なる場合（例えば先行車両が存在する場合等）（図４参照）、学習データを利用する
ことができない。しかるに本実施形態では相関線を利用しているので、例えば過去の走行
パターンと車速が誤差範囲を超えて異なる場合であっても、学習データを利用することが
でき、後述するような駆動制御を行うことができる。
【００３３】
　尚、図３は、学習利用自信度算出マップの一例であり、図４は、過去の走行パターンと
今回の走行パターンとの関係の一例を示す概念図である。
【００３４】
　制御実施自信度演算部１６は、測位演算部１１から出力された信号により示される位置
情報の自信度と、推測自信度演算部１５から出力された信号により示される推測情報の自
信度とに基づいて、例えば図５に示すようなマップから制御実施自信度を求める。マップ
を用いることにより、駆動制御装置１００の計算負荷を低減することができ、実用上非常
に有利である。
【００３５】
　図５は、制御実施自信度算出マップの一例である。尚、このようなマップは、実験的若
しくは経験的、又はシミュレーションによって、例えば位置情報及び推測情報の悪化がど
の程度車両制御に影響を与えるかを求め、その結果に基づいて構築すればよい。
【００３６】
　瞬時最適車両制御部１７は、例えば、車速センサ、加速度センサ、ヨーレートセンサ、
アクセルポジションセンサ等の各種センサから出力された信号により示される各種物理量
又はパラメータに基づいて、現在の車両１の走行状態に応じた最適な物理量又はパラメー
タを出力する。
【００３７】
　先読み車両制御部１８は、推測演算部１４から出力された信号により示される車両１の
将来の走行状態に応じた物理量又はパラメータを出力する。
【００３８】
　具体的には例えば、先読み車両制御部１８は、図６に示すような、比較的短い直線区間
（即ち、加速区間）を、ハイブリッド車両である車両１が走行する場合、加速区間を車両
１の駆動用のモータのみで走行するように（即ち、加速区間においてエンジンが始動され
ないように）、エンジンの始動に係るパラメータ（又は閾値）を変更して出力する。この
結果、燃費効率の向上を図ることができる。
【００３９】
　或いは、先読み車両制御部１８は、ハイブリッド車両である車両１が曲線区間に進入す
る場合、図７（ａ）に示すように、回生ブレーキが作動するタイミングが比較的早くなる
ように、回生ブレーキに係るパラメータを変更して出力する。尚、車両１の運転者は、図
７中の地点Ｐ１で、ブレーキペダルを踏下するものとする。
【００４０】



(6) JP 5407913 B2 2014.2.5

10

20

30

　この結果、ブレーキペダルが踏下されてから回生ブレーキを作動させる場合（図７（ｂ
）参照）に比べて、回生効率を向上させることができる。
【００４１】
　或いは、先読み車両制御部１８は、ハイブリッド車両である車両１が降坂区間に進入す
る場合、図８（ａ）に示すように、図中において破線で示すバッテリー残量の目標値を変
更して出力する。この結果、目標値を一定に保つ場合（図８（ｂ）参照）に比べて、エネ
ルギー効率を向上させることができる。つまり、図８（ｂ）に示す場合では、目標値を達
成するために、エンジンにより発電機を回転してバッテリーを充電したり、降坂区間通過
後に余剰な電力を放電したりしている。
【００４２】
　尚、図６は、本実施形態に係る先読み車両制御の一例を示す概念図であり、図７は、本
実施形態に係る先読み車両制御の他の例を示す概念図であり、図８は、実施形態に係る先
読み車両制御の他の例を示す概念図である。
【００４３】
　再び図１に戻り、調停部１９は、制御実施自信度演算部１６から出力された信号により
示される制御実施自信度に応じた重み付け平均処理を行って、瞬時最適車両制御部１７の
出力と先読み車両制御部１８の出力との調停処理を行う。このため、制御実施自信度が比
較的高い場合には、先読み車両制御部１８の出力が、車両１の駆動制御に反映される可能
性が高くなる。他方、制御実施自信度が比較的低い場合には、瞬時最適車両制御部１７の
出力が、車両１の駆動制御に反映される可能性が高くなる。
【００４４】
　尚、本実施形態に係る「学習処理部１２」は、本発明に係る「学習手段」の一例である
。また、本実施形態に係る「推測自信度演算部１５」は、本発明に係る「決定手段」及び
「算出手段」の一例である。
【００４５】
　本発明は、上述した実施形態に限られるものではなく、特許請求の範囲及び明細書全体
から読み取れる発明の要旨或いは思想に反しない範囲で適宜変更可能であり、そのような
変更を伴う駆動制御装置もまた本発明の技術的範囲に含まれるものである。
【符号の説明】
【００４６】
　１…車両、１１…測位演算部、１２…学習処理部、１３…学習データ蓄積部、１４…推
測演算部、１５…推測自信度演算部、１６…制御実施自信度演算部、１７…瞬時最適車両
制御部、１８…先読み車両制御部、１９…調停部、１００…駆動制御装置



(7) JP 5407913 B2 2014.2.5

【図１】

【図２】

【図３】

【図４】

【図５】 【図６】



(8) JP 5407913 B2 2014.2.5

【図７】 【図８】



(9) JP 5407913 B2 2014.2.5

10

20

フロントページの続き

(51)Int.Cl.                             ＦＩ                                                        
   Ｂ６０Ｗ  10/184    (2012.01)           Ｂ６０Ｗ  10/184   ＺＨＶ　          　　　　　
   Ｆ０２Ｄ  45/00     (2006.01)           Ｆ０２Ｄ  45/00    ３４０Ｚ          　　　　　
   Ｇ０８Ｇ   1/00     (2006.01)           Ｇ０８Ｇ   1/00    　　　Ｄ          　　　　　

(56)参考文献  特開２００５－０３５５３３（ＪＰ，Ａ）　　　
              特開２０１０－０９５０７８（ＪＰ，Ａ）　　　
              国際公開第２０１１／０００７１４（ＷＯ，Ａ１）　　
              国際公開第２００８／０７２５１５（ＷＯ，Ａ１）　　
              特開２００７－２０３８６０（ＪＰ，Ａ）　　　

(58)調査した分野(Int.Cl.，ＤＢ名)
              Ｂ６０Ｗ　　５０／０６　　　　
              Ｂ６０Ｗ　　４０／０２　　～　　４０／０７６　　
              Ｂ６０Ｗ　　４０／１０　　～　　４０／１１４　　
              Ｂ６０Ｗ　　１０／０４　　～　　１０／０８　　
              Ｂ６０Ｗ　　１０／１８　　～　　１０／１９２　
              Ｆ０２Ｄ　　４５／００　　　　
              Ｇ０８Ｇ　　　１／００　　　　


	biblio-graphic-data
	claims
	description
	drawings
	overflow

