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【手続補正書】
【提出日】令和3年2月24日(2021.2.24)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　周囲および自車の変化量と変化方向を検出する手段と、
　前記検出する手段の検出結果に基づいて、予測制御手段における解探索演算の初期値と
予測期間を設定する手段と、を有することを特徴とする予測制御装置。
【請求項２】
　請求項１に記載の予測制御装置において、
　前記初期値と予測期間を設定する手段は、前記周囲及び自車の変化量に応じて設定する
前記初期値及び前記予測期間を、前記解探索演算の前回の演算結果を初期値に含めて設定
するフェールオペレーショナル制御モードを有することを特徴とする予測制御装置。
【請求項３】
　請求項２に記載の予測制御装置において、
　前記周囲の変化量と変化方向は、動的障害物および静的障害物の自車に対する相対位置
および相対速度から求められることを特徴とする予測制御装置。
【請求項４】
　請求項２に記載の予測制御装置において、
　前記自車の変化量は、自車の走行経路及び自車の属する各部のアクチュエータからの故
障通知の信号入力を含むことを特徴とする予測制御装置。
【請求項５】
　請求項１に記載の予測制御装置において、
　前記予測制御装置は、車両の自動運転のために車両のアクチュエータに与える操作量を
定める予測制御装置であって、
　前記予測制御手段は、
　前記アクチュエータに対する操作量と、予測値としての操作量候補を生成する操作指令
値生成部と、車両の動作モデルを数式で表した状態方程式を用いて、前記アクチュエータ
の出力に相当する予測値としての制御量候補を出力する出力予測部と、車両の自動運転に
必要な制約条件を複数の関数で表し、前記制約条件についての各関数の出力の総和を得る
評価関数演算部と、を有し、
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　前記周囲および自車の変化量と変化方向を検出する手段は、
　走行中の自車の周囲状況から、走行路上の物体や自車の経路を認識する状況認識部と、
前記認識した物体や経路の時間的変化量を検出する変化量検出部と、を有し、
　前記操作指令値生成部は、前記評価関数演算部からの出力に応じて前記アクチュエータ
に対する操作量を生成するとともに、前記解探索演算の初期値と予測期間を設定する手段
は、走行中の周囲および自車の状況に応じて前記操作指令値生成部へ設定する初期値およ
び予測期間を調整することを特徴とする予測制御装置。
【請求項６】
　請求項５に記載の予測制御装置において、
　前記変化量検出部は、前記認識した物体や自車の走行経路の時間的変化量を、自車に対
する単位時間あたりの相対位置の変化量から求めることを特徴とする予測制御装置。
【請求項７】
　請求項５または６に記載の予測制御装置において、
　前記変化量検出部は、前記認識した物体や自車の走行経路から求めた時間的変化量に係
数を乗じた値を重み係数として出力することを特徴とする予測制御装置。
【請求項８】
　請求項５、６、７のうちのいずれか一項に記載の予測制御装置において、
　前記変化量検出部は、前記重み係数を、自車の診断結果に応じて異なる値として出力す
ることを特徴とする予測制御装置。
【請求項９】
　請求項５に記載の予測制御装置において、
　前記制御条件調整部は、予測制御の初期値と予測期間と予測間隔を調整することを特徴
とする予測制御装置。
【請求項１０】
　請求項９に記載の予測制御装置において、
　前記変化量検出部から入力する重み係数の値に応じて前記初期値および予測期間および
予測間隔を調整する制御条件調整部を備えることを特徴とする予測制御装置。
【請求項１１】
　請求項１０に記載の予測制御装置において、
　前記制御条件調整部は、前記初期値を設定する初期値設定部を有し、
　前記初期値設定部は、前回操作量依存個数を設定する前回操作量依存個数部と、生成す
る乱数範囲を調整する乱数範囲調整部と、前回操作量に依存した初期値を生成する前回操
作量依存個数部と、乱数から初期値を生成する通常乱数生成部と、生成した複数の前記初
期値を格納する初期値格納部とを有することを特徴とする予測制御装置。
【請求項１２】
　請求項１に記載の予測制御装置において、
　前記解探索演算の初期値と予測期間を設定する手段は、
　前記周囲及び自車の変化量に応じて設定する前記初期値及び前記予測期間を、前記解探
索演算の前回の演算結果を初期値に含めて設定するフェールオペレーショナル制御モード
とするか、
　前記予測期間を短縮して設定するフェールセーフ制御モードとするかを切り替えること
を特徴とする予測制御装置。
【請求項１３】
　請求項１２に記載の予測制御装置において、
　前記自車の変化量は、自車の走行経路及び自車の属する各部のアクチュエータからの故
障通知の信号入力を含むことを特徴とする予測制御装置。
【請求項１４】
　請求項１２に記載の予測制御装置において、
　前記予測制御装置は、車両の自動運転のために車両のアクチュエータに与える操作量を
定める予測制御装置であって、
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　前記予測制御手段は、
　前記アクチュエータに対する操作量と、予測値としての操作量候補を生成する操作指令
値生成部と、車両の動作モデルを数式で表した状態方程式を用いて、前記アクチュエータ
の出力に相当する予測値としての制御量候補を出力する出力予測部と、車両の自動運転に
必要な制約条件を複数の関数で表し、前記制約条件についての各関数の出力の総和を得る
評価関数演算部と、を有し、
　前記周囲および自車の変化量と変化方向を検出する手段は、
　走行中の自車の周囲状況から、走行路上の物体や自車の経路を認識する状況認識部と、
前記認識した物体や経路の時間的変化量を検出する変化量検出部と、を有し、
　前記操作指令値生成部は、前記評価関数演算部からの出力に応じて前記アクチュエータ
に対する操作量を生成するとともに、前記解探索演算の初期値と予測期間を設定する手段
は、走行中の周囲および自車の状況に応じて前記操作指令値生成部へ設定する初期値およ
び予測期間を調整することを特徴とする予測制御装置。
【請求項１５】
　請求項５または請求項１４に記載の予測制御装置において、
　前記評価関数演算部は、
　前記状況認識部から出力されるリスク度に基づいて、自車のリスク度についての関数を
求めるリスク度演算部と、
　前記出力予測部からの前記制御量候補に基づいて、速度誤差についての関数を求める速
度誤差演算部と、
　前記出力予測部からの前記制御量候補に基づいて、加速度についての関数を求める加速
度演算部と、
　前記出力予測部からの前記制御量候補に基づいて、加々速度についての関数を求める加
々速度演算部と、
　前記リスク度演算部、前記速度誤差演算部、前記加速度演算部、及び前記加々速度演算
部が求めたそれぞれの関数を互いに加算して前記操作指令値生成部に出力する加算部と、
を有することを特徴とする予測制御装置。
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