
JP 6540465 B2 2019.7.10

10

20

(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　自車両の前方で前記自車両と同一車線を走行する前方車両と設定した目標車間距離を保
つよう前記自車両を制御する車間距離制御手段を備える運転支援装置であって、
　前記自車両の側方に存在する側方車両と前記自車両との前記自車両の前後方向における
車間距離および前記側方車両の速度を検知する側方車両検知手段と、
　前記自車両の前方の合流又は車線減少を検知する車線数変化検知手段と、
　前記車線数変化検知手段が、前記自車両の前方に合流又は車線減少を検知した場合に、
前記自車両の走行する車線が合流してくる車線の隣接車線か否か又は減少する車線の隣接
車線か否かを判定する自車両車線判定手段と、を備え、
　1）前記車線数変化検知手段が前記自車両の前方に合流又は車線減少を検知し、2）前記
自車両車線判定手段が自車両の走行する車線が合流してくる車線の隣接車線である又は減
少する車線の隣接車線であると判定した場合であって、3）前記側方車両検知手段が前記
合流してくる車線上又は減少する車線上に前記自車両の前方の所定車間距離以上の位置に
前記自車両より遅い側方車両を検知した場合、前記所定車間距離より小さい位置から前記
自車両と並走する位置の間に前記自車両以上の速度の側方車両を検知した場合、又は前記
所定車間距離より小さい位置から前記自車両と並走する位置の間に前記自車両より速い側
方車両を検知した場合、4）前記前方車両との車間距離が前記所定車間距離以上で且つ前
記所定車間距離に前記側方車両の全長を加えた値以下で、のみ、前記車間距離制御手段は
前記目標車間距離を増加させることを特徴とする運転支援装置。
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【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、自車両と、自車両の前方を走行する車両との車間距離を設定した目標車間距
離に保つ車間距離制御手段を備える運転支援装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　特許文献１には、地図情報から合流或いは車線減少を検知した際に、合流してくる車線
上或いは減少する車線上に他車両を検知した場合に、他車両が割り込みを行う可能性があ
ると判定し、前方車両との目標車間距離を一時的に長く設定することで、運転者に不安感
を抱かせることを抑制する運転支援装置が開示されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
特開２０１３－１７７０５４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、上述の背景技術によれば、割り込みの判断基準は合流或いは車線減少を
検知したか否かおよび他車両を検知したか否かであり、自車両より十分前方の他車両が加
速しながら割り込んできた際など、運転者に不安感を与えることがない場合においても、
目標車間距離を長く設定してしまい、かえって運転者に違和感を与える技術的問題点があ
る。
【０００５】
　本発明は、上述した問題点に鑑み、割り込みの判断基準は合流或いは車線減少を検知し
たか否かおよび他車両を検知したか否かに加え、他車両と自車両の位置関係および相対速
度から他車両の割り込みの可能性を判定することで、運転者に不安感を与える可能性があ
る割り込みを適切に判定し、目標車間距離を長く設定してしまうことでかえって運転者に
違和感を与えること防止する運転支援装置を提供することを課題とする。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　上述の課題を解決するために、本発明に係る運転支援装置は、自車両の前方で前記自車
両と同一車線を走行する前方車両と設定した目標車間距離を保つよう前記自車両を制御す
る車間距離制御手段を備える運転支援装置であって、前記自車両の側方に存在する側方車
両と前記自車両との前記自車両の前後方向における車間距離および前記側方車両の速度を
検知する側方車両検知手段と、前記自車両の前方の合流又は車線減少を検知する車線数変
化検知手段と、前記車線数変化検知手段が、前記自車両の前方に合流又は車線減少を検知
した場合に、前記自車両の走行する車線が合流してくる車線の隣接車線か否か又は減少す
る車線の隣接車線か否かを判定する自車両車線判定手段と、を備え、1）前記車線数変化
検知手段が前記自車両の前方に合流又は車線減少を検知し、2）前記自車両車線判定手段
が自車両の走行する車線が合流してくる車線の隣接車線である又は減少する車線の隣接車
線であると判定した場合であって、3）前記側方車両検知手段が前記合流してくる車線上
又は減少する車線上に前記自車両の前方の所定車間距離以上の位置に前記自車両より遅い
側方車両を検知した場合、前記所定車間距離より小さい位置から前記自車両と並走する位
置の間に前記自車両以上の速度の側方車両を検知した場合、又は前記所定車間距離より小
さい位置から前記自車両と並走する位置の間に前記自車両より速い側方車両を検知した場
合、且つ4）前記前方車両との車間距離が前記所定車間距離以上で且つ前記所定車間距離
に前記側方車両の全長を加えた値以下で、のみ、前記車間距離制御手段は前記目標車間距
離を増加させることを特徴とする。
【０００７】
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　ここで、上記「合流」とは「合流交通」を示した警戒標識或いは合流が発生している地
点を指す。また、「合流」とは２つの道路が、合わさって一つの道路になることを意味す
る。なお、本発明において「合流してくる車線」とは、前記２つの道路のうち、道路幅が
小さい方或いは優先道路でない方を指す。例えば高速道路において、本線に合流してくる
車線などがそうである。
【０００８】
　ここで、上記「車線減少」とは「車線数減少」を示した警戒標識或いは車線数が減少す
る地点を指す。また、「車線が減少する」とは２車線以上の道路において、前記道路を構
成する車線の数が減ることを意味する。なお、本発明において「減少する車線」とは、前
記道路において、１車線のみ減少する場合は、その減少する車線を指す。一方で、前記道
路において、２車線以上減少する場合は、減少しない道路に隣接する車線を「減少する車
線」と定義する。例えば、３車線から１車線に減少する場合は、残る１車線に隣接する車
線を「減少する車線」とする。
【０００９】
　本発明によれば、前方車両との車間距離制御を行っている最中に、自車両の前方に合流
又は車線減少が検知された場合であって、合流してくる車線上又は減少する車線上に、自
車両の前方の所定車間距離以上の位置に自車両より遅い側方車両を検知した場合、又は自
車両の前方の所定車間距離より小さい位置から自車両と並走する位置の間に自車両より速
い側方車両を検知した場合のみ、車間距離制御手段は前記前方車両との車間距離を増加さ
せる。
【００１０】
　ここで、所定車間距離とは、自車両が前方車両に追従するかたちで走行している場合に
おいて、自車両と前方車両の間に、側方車両が割り込んできた際に、自車両の運転者が不
安を感じるか否かを判定する値である。即ち、側方車両が割り込んできた結果、自車両と
側方車両の車間距離が所定車間距離より小さくなると、運転者は不安に感じる。なお、所
定車間距離は複数の運転者に対して異なる車間距離で側方車両を割り込ませた際に、不安
に感じるか否かの回答について統計を取り、該統計に基づき設定される車間距離に、車速
係数、側方車両との相対速度係数、前方車両との車間距離係数を掛け求めるものでよい。
【００１１】
　また、所定値とは、側方車両が自車両と前方車両の間に割り込んだ場合、側方車両と自
車両の車間距離が所定車間距離より小さくなるか否かを判定する値である。即ち、前方車
両と自車両の車間距離が所定車間距離以上で且つ所定車間距離に所定値加えた値以下で、
割り込みが発生した場合、側方車両と自車両の車間距離は所定車間距離より小さくなり、
自車両の運転者が不安を感じるので割り込みに適した車間距離でない。なお、所定値とは
側方車両の全長でよく、固定値として、例えば５ｍから８ｍの間の値でよい。
【００１２】
　つまり、本発明によれば、運転者に不安感を与える割り込みの可能性を適切に判定でき
、運転者に不安感を与える割り込みの可能性がない場合には、目標車間距離を長く設定し
ないので、目標車間距離を長く設定することでかえって運転者に違和感を与えることを抑
制することができる。
【図面の簡単な説明】
【００１３】
【図１】図１は、本実施形態の運転支援装置の構成を示すブロック図である。
【図２】図２は、本実施形態の運転支援装置が行う処理の流れを示すフローチャート図で
ある。
【図３】図３は、本実施形態の運転支援装置が車線減少時に動作する状態図である。
【図４】図４は、本実施形態の運転支援装置が合流時に動作する状態図である。
【発明を実施するための形態】
【００１４】
　以下、図面を参照して本発明の運転支援装置の実施形態について説明する。
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【００１５】
　図１を参照しながら、本実施形態の運転支援装置の一例について説明する。図１は、本
実施形態の運転支援装置の構造の一例を示すブロック図である。
【００１６】
　図１に示すように、運転支援装置１は、センサ１１と、ＧＰＳ（Ｇｌｏｂａｌ　Ｐｏｓ
ｉｔｉｏｎｉｎｇ　Ｓｙｓｔｅｍ）受信部１２と、地図ＤＢ（ＤａｔａＢａｓｅ）１３と
、車間距離制御部１４と、アクチュエータＥＣＵ（Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃ　Ｃｏｎｔｒｏ
ｌ　Ｕｎｉｔ）１５と、アクセル・ブレーキアクチュエータ１６とを備えている。
【００１７】
　センサ１１は、車両の走行に必要な又は有用な情報を検出する検出機器である。センサ
１１の検出結果は、車間・車速算出部１４１、車線数変化検知部１４２、自車両車線判定
部１４３および目標車間距離設定部１４４に対して適宜出力される。センサ１１は、例え
ば、外部センサ１１１と、内部センサ１１２を含む。
【００１８】
　外部センサ１１１は、車両の外部状況を検出する検出機器である。外部状況とは、例え
ば、車両の周囲の環境を含んでいてもよい。
【００１９】
　外部センサ１１１は、カメラ部１１１１を含む。カメラ部１１１１は、典型的には、車
両の周辺の風景を撮像する複数のカメラで構成される。カメラ部１１１１は、特に自車両
周辺の他車両、前方の走行車線、および道路脇などに設置されている道路標識を撮像可能
である。車間・車速算出部１４１、車線数変化検知部１４２、自車両車線判定部１４３お
よび目標車間距離設定部１４４に対して適宜出力される。なお、外部センサ１１１は、カ
メラに加えレーダーやライダーを併用する形でもよい。
【００２０】
　内部センサ１１２は、車両の内部状況を検出する検出機器である。内部状況は、例えば
、車両の走行状態を含んでいてもよい。また、内部状況は、例えば、車両の各種機器の作
動状態を含んでいてもよい。
【００２１】
　内部センサ１１２は、車速センサ１１２１を含む。車速センサ１１２１は、車両速度を
検出する検出機器である。車速センサ１１２１の一例として、車輪即センサがあげられる
。車速センサ１１２１が検出した車速情報は目標車間距離設定部１４４に適宜出力される
。
【００２２】
　ＧＰＳ受信部１２は、３個以上のＧＰＳ衛星からＧＰＳ信号を受信することで、自車両
の位置（以降適宜“自車両位置”と称する）を計測する。ＧＰＳ受信部１２が計測した自
車両位置の情報は目標車間距離設定部１４４に適宜出力される。なお、ＧＰＳ受信部１２
に加えて又は代えて、自車両位置を計測可能な計測機器を備えていてもよい。
【００２３】
　地図ＤＢ１３は 地図を示す地図情報を格納するデータベースである。地図ＤＢ１３は
、車両に搭載された記録媒体（例えば、ＨＤＤ（Ｈａｒｄ　Ｄｉｓｋ　Ｄｒｉｖｅ））内
に構築されている。地図情報は、例えば、地図内に含まれる道路の形状を示す道路形状情
報（例えば、曲線および直線等の種別を示す情報や、曲線の曲率半径等を示す情報）等を
含む。また、地図内に含まれる道路、交差点、分岐点および信号等の位置を示す道路位置
情報、等を含んでもよい。地図ＤＢの情報は目標車間距離設定部１４４に適宜出力される
。
【００２４】
　車間距離制御手段の一具体例である車間距離制御部１４はセンサ１１、ＧＰＳ受信部１
２、地図ＤＢ１３の出力を受ける。また、車間距離制御部１４はアクチュエータＥＣＵ１
５がアクセル・ブレーキアクチュエータ１６を制御するのに必要な情報を算出する。　  
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【００２５】
　アクチュエータＥＣＵ１５がアクセル・ブレーキアクチュエータ１６を制御するのに必
要な情報を算出するために、車速制御部１４は、その内部に実現される論理的な処理ブロ
ックまたは物理的な処理回路として、周辺車両検知部１４１と、車線数変化検知部１４２
と、自車両車線判定部１４３と、目標車間距離設定部１４４と、目標トルク算出部１４５
を備えている。
【００２６】
　周辺車両検知部１４１は、カメラ部１１１１が撮像した画像から、自車両の周辺に存在
する車両の位置および車速を検知する。ここで、周辺車両とは、カメラ部１１１１が撮像
した画像から認識できる車両であり、自車両の前方、側方および後方の車両を指す。
【００２７】
　具体的には、周辺車両検知部１４１はカメラ部１１１１が撮像した画像から三角測量を
利用して周辺車両の位置を算出する。また、周辺車両検知部１４１は、１フレーム前の画
像中の車両の位置と現在画像の車両の位置とを比較し、移動量を算出し、移動量を撮像周
期で除することで、対象車両の速度を算出する。また、周辺車両検知部１４１は、算出し
た周辺車両の位置および自車両位置から自車両と周辺車両の車間距離を算出する。なお、
周辺車両検知部１４１において、自車両側方の車両を検知する機能は、側方車両検知手段
の一具体例である。
【００２８】
　車線数変化検知手段の一具体例である車線数変化検知部１４２は、カメラ部１１１１が
撮像した画像から自車両の前方において車線数の変化を検知する。具体的には、カメラ部
１１１１が撮像した画像から道路標識を検出し、検出した道路標識をメモリで保存してあ
る道路標識の画像とマッチング処理を行うことで、自車両の前方（即ち、自車両がこれか
ら走行しようとする道路）に存在する合流地点又は車線減少地点を検知する。なお、車線
数変化検知部１４２は、地図情報などから合流地点又は車線減少地点を検知するようにし
てもよい。
【００２９】
　自車両車線判定手段の一具体例である自車両車線判定部１４３は、車線数変化検知部１
４２が自車両の前方に、合流地点又は車線減少地点があることを検知した場合に、カメラ
部１１１１が撮像した画像、自車両位置および地図情報から、自車両が合流してくる車線
に隣接する車線で走行しているか否か又は自車両が減少する車線に隣接する車線で走行し
ているか否かを判定する。
【００３０】
　具体的には、車線数変化検知部１４２が自車両の前方に合流地点又は車線減少地点があ
ることを検知した後、自車両車線判定部１４３は、カメラ部１１１１が撮像した画像から
、自車両が中央線或いは中央分離帯から幾つ目の車線を走行中かを検知する。そして、自
車両車線判定部１４３は、地図情報にある車線情報と前記検知結果を照らし合わせること
で、自車両が合流してくる車線に隣接する車線で走行しているか否か又は自車両が減少す
る車線に隣接する車線で走行しているか否かを判定する。
【００３１】
　目標車間距離設定部１４４は、運転者がステアリングホイール横に設置されたレバー（
図示せず）を操作し決めた車速に対応する車間距離を目標車間距離として設定する。また
、目標車間距離設定部１４４は、車線数変化検知部１４２が合流地点又は車線減少地点を
検知している場合で、且つ自車両車線判定部１４３が自車両が合流してくる車線に隣接す
る車線で走行している又は自車両が減少する車線に隣接する車線で走行していると判定し
た場合、周辺車両検知部１４１の検知結果に基づいて、合流してくる車線上又は減少する
車線上に車両（以後、側方車両と適宜呼称する）が存在するか否かを判定する。目標車間
距離設定部１４４は、側方車両が存在すると判定した場合、側方車両の速度と自車両の速
度、および側方車両との車間距離と所定車間距離をそれぞれ比較する。そして、以下の1
）から4）の条件を全て満たした場合に、目標車間距離を増加させる。なお、増加させる
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値は実験によって得られた値であり、異なる運転者に一定車速で運転してもらい、実際に
異なる値の増加を体験させ、違和感のない増加値の平均をとったものでよい。また、前記
実験において、前記一定車速を変化させ、各車速ごとに増加させる値を設定するようにし
てもよい。
【００３２】
　具体的には、1）前記車線変化検知手段が前記自車両の前方に合流又は車線減少を検知
し、2）前記自車両車線判定手段が自車両の走行する車線が合流してくる車線の隣接車線
である又は減少する車線の隣接車線であると判定した場合であって、3）前記側方車両検
知手段が前記合流してくる車線上又は減少する車線上に前記自車両の前方の所定車間距離
以上の位置に前記自車両より遅い側方車両を検知した場合、又は前記所定車間距離より小
さい位置から前記自車両と並走する位置の間に前記自車両より速い側方車両を検知した場
合、且つ4）前記目標車間距離が前記所定車間距離以上で且つ前記目標車間距離が前記所
定車間距離に所定値加えた値以下。
【００３３】
　ここで、上述の所定車間距離Ｌ０とは、自車両が前方車両に追従するかたちで走行して
いる場合において、自車両と前方車両の間に、側方車両が割り込んできても、自車両の運
転者が不安を感じるか否かを判定する値である。具体的な求め方としては、複数の運転者
に対して異なる車間距離で側方車両を割り込ませた際に、不安に感じるか否かの回答につ
いて統計を取り、該統計に基づき設定される車間距離Ｌに、車速係数Ｋ１、側方車両との
相対速度係数Ｋ２、前方車両との車間距離係数Ｋ３を掛けた以下の式で求めるものでよい
。
【００３４】
　Ｌ０＝Ｌ×Ｋ１×Ｋ２×Ｋ３                                          …式１
　なお、係数は０から１の間で設定される。車速係数Ｋ１は車速が大きいほど１に近づき
、側方車両との相対速度係数Ｋ２は相対速度が大きいほど１に近づき、前方車両との車間
距離係数Ｋ３は前方車両との車間距離が近いほど１に近づく。
【００３５】
　次に、上述の所定車間距離に加える所定値とは、前方車両と自車両の車間距離が割り込
みに適したものであるか否かを判定する値である。即ち、前方車両と自車両の車間距離が
所定車間距離以上で且つ目標車間距離が所定車間距離に所定値加えた値以下で、割り込み
が発生した場合、側方車両と自車両の車間距離は所定車間距離より小さくなり、自車両の
運転者が不安を感じるので割り込みに適した所感距離でない。なお、所定値とは側方車両
の全長でよく、固定値として、例えば５ｍから８ｍの間の値でよい。
【００３６】
　目標トルク算出部１４５は、自車両と同じ車線の前方に車両が走行している場合は、目
標車間距離設定部１４４が設定した目標車間距離を保つことができるトルクを算出し、後
述するアクチュエータＥＣＵ１５に送信する。また、自車両と同じ車線の前方に車両が走
行していない場合は、運転者が設定した車速を保つことができるトルクを算出し、アクチ
ュエータＥＣＵ１５に送信する。
【００３７】
　アクチュエータＥＣＵ１５は、目標トルク算出部１４５が算出したエンジンの出力トル
ク信号、或いはブレーキの油圧信号に基づいて、アクセル・ブレーキアクチュエータ１６
を制御する。
【００３８】
　アクセル・ブレーキアクチュエータ１６は、例えばスロットルを動かすモータ、又はブ
レーキに油圧をかける装置であり、アクチュエータＥＣＵ１５の制御に従い作動する。
【００３９】
　続いて、図２を参照しながら、実施形態の運転支援装置が行う一連の処理のフローチャ
ートについて説明する。なお、運転支援装置は運転者がインストールメントパネルなどに
備え付けられた車間距離制御のスタートボタン（図示せず）を押すことで、一連の処理を
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開始する。
【００４０】
　図２に示すように、車間距離制御部１４はセンサ１１が検出した各種データを読み込み
、周辺車両検知部１４１は、カメラ部１１１１が撮像した画像から、自車両周辺の車両と
自車両との車間距離、および周辺車両の速度を検知する（ステップＳ１１）。
【００４１】
　続いて、車線数変化検知部１４２は、自車両の前方に、合流地点又は車線減少地点があ
るか否かを検知する（ステップＳ１２）。ステップＳ１２の検知の結果、車線数変化検知
部１４２が合流地点および車線減少地点を検知できなかった場合（ステップＳ１２：Ｎｏ
）、運転支援装置１は一連の処理を終了させる。
【００４２】
　他方で、ステップＳ１２の検知の結果、車線数変化検知部１４２が合流地点又は車線減
少地点を検知した場合（ステップＳ１２：Ｙｅｓ）、自車両車線判定部１４３は、自車両
が合流してくる車線に隣接する車線で走行しているか否か又は自車両が減少する車線に隣
接する車線で走行しているか否かを判定する（ステップＳ１３）。ステップＳ１３の判定
の結果、自車両車線判定部１４３が、自車両が合流してくる車線に隣接する車線および減
少する車線に隣接する車線で走行していないと判定した場合（ステップＳ１３：Ｎｏ）、
運転支援装置１は一連の処理を終了させる。
【００４３】
　他方で、ステップＳ１３の判定の結果、自車両車線判定部１４３が自車両が合流してく
る車線に隣接する車線で走行している又は自車両が減少する車線に隣接する車線で走行し
ていると判定した場合（ステップＳ１３：Ｙｅｓ）、目標車間距離設定部１４４は、周辺
車両検知部１４１の検知結果に基づいて、合流してくる車線上又は減少する車線上に側方
車両が存在しているか否かを判定する（ステップＳ１４）。ステップＳ１４の判定の結果
、側方車両が存在しないと判定した場合（ステップＳ１４：Ｎｏ）、運転支援装置１は一
連の処理を終了させる。
【００４４】
　他方で、ステップＳ１４の判定の結果、側方車両が存在すると判定した場合（ステップ
Ｓ１４：Ｙｅｓ）、目標車間距離設定部１４４は、側方車両の速度が自車両の速度以上か
否か判定する（ステップＳ１５）。ステップＳ１５の判定の結果、目標車間距離設定部１
４４が側方車両の速度が自車両の速度以上と判定した場合（ステップＳ１５：Ｙｅｓ）、
目標車間距離設定部１４４は、前記側方車両と自車両の車間距離が所定車間距離より小さ
く且つ零（即ち自車両と並走する位置）以上か否かを判定する（ステップＳ１６）。
【００４５】
　ステップＳ１６の判定の結果、目標車間距離設定部１４４が、前記側方車両と自車両の
車間距離が所定車間距離以上、又は零より小さいと判定した場合（ステップＳ１６：Ｎｏ
）、側方車両が自車両の前方に割り込んでくる可能性は小さい。よって、運転支援装置１
は一連の処理を終了させる。
【００４６】
　他方で、ステップＳ１６の判定の結果、目標車間距離設定部１４４が、側方車両と自車
両の車間距離が所定車間距離より小さく且つ零以上と判定した場合（ステップＳ１６：Ｙ
ｅｓ）、目標車間距離設定部１４４は、前方車両と自車両の車間距離が所定車間距離以上
で且つ前記所定車間距離に側方車両の全長を加えた値以下か否かを判定する（ステップＳ
２１）。ステップＳ２１の判定の結果、前方車両と自車両の車間距離が所定車間距離より
小さい又は、所定車間距離に側方車両の全長を加えた値より大きい場合は（ステップＳ２
１：Ｎｏ）、運転支援装置１は一連の処理を終了させる。
【００４７】
　他方で、ステップＳ２１の判定の結果、前方車両と自車両の車間距離が所定車間距離以
上で且つ前記所定車間距離に側方車両の全長を加えた値以下である場合（ステップＳ２１
：Ｙｅｓ）、目標車間距離設定部１４４は、運転者によって設定された速度に対応する目
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標車間距離を増加させる（ステップＳ１７）。そして、目標トルク算出部１４５は、目標
車間距離設定部１４４が増加させた目標車間距離を保つことができるトルクを算出し、ア
クチュエータＥＣＵ１５に出力する（ステップＳ１８）。最後に、アクチュエータＥＣＵ
１５は、目標トルク算出部１４５が算出したトルクに基づいて、アクセル・ブレーキアク
チュエータ１６を制御する（ステップＳ１９）。
【００４８】
　ここで、ステップＳ１５まで戻り、ステップＳ１５の判定の結果、目標車間距離設定部
１４４が側方車両の速度が自車両の速度以上でない（即ち自車両の速度より小さい）と判
定した場合（ステップＳ１５：Ｎｏ）、目標車間距離設定部１４４は、側方車両と自車両
の車間距離が所定車間距離以上か否かを判定する（ステップＳ２０）。ステップＳ２０の
判定の結果、目標車間距離設定部１４４が、側方車両と自車両の車間距離が所定車間距離
より小さいと判定した場合（ステップＳ２０：Ｎｏ）、側方車両が自車両の前方に割り込
んでくる可能性は小さい。よって、運転支援装置１は一連の処理を終了させる。
【００４９】
　他方で、ステップＳ２０の判定の結果、目標車間距離設定部１４４が、側方車両と自車
両の車間距離が所定車間距離以上と判定した場合（ステップＳ２０：Ｙｅｓ）、ステップ
Ｓ２１に進む。
【００５０】
　以上より、図２の本実施形態の運転支援装置が行う一連の処理のフローチャートについ
て説明を終える。
【００５１】
　次に、図３に車線減少の際に本実施形態の運転支援装置の作動する状態の具体例を説明
する。また、図４に合流の際に本実施形態の運転支援装置の作動する状態の具体例を説明
する。なお、図３および図４を通して、ｈ０は所定車間距離、ｈ１は自車両と、自車両と
同一車線を走行する前方車両との車間距離、ｈ２は自車両と側方車両との車間距離、ｈ３
は自車両と道路標識の距離である。また、図３および図４を通して、自車両と前方車両の
車間距離は、所定車間距離以上で、所定車間距離に所定値加えた値以下である。
【００５２】
　図３の（ａ）は自車両が前方車両とｈ１（即ち目標車間距離）をおいて追従走行してい
た際に、自車両が前方ｈ３に車線減少の道路標識を認識した場合である。この時、自車両
は、減少する車線上に自車両とｈ２（ｈ２＞ｈ０）をおいて、自車両より遅い速度で走行
する側方車両を検知している。この状況では、側方車両が前方車両に追い抜かれてから、
自車両と前方車両の間に割り込み、所定車間距離内に進入してくる可能性がある。よって
このような状態では、自車両は目標車間距離を増加させる。
【００５３】
　図３の（ｂ）の自車両、前方車両、道路標識の位置関係は図３の（ａ）と同じである。
一方で、減少する車線上の側方車両は自車両とｈ２（ｈ０＞ｈ２＞０）をおいて、自車両
より速い速度で走行している。この状況では、側方車両が自車両を追い抜き、図中に示し
た相対走行ラインのような軌跡をたどり、自車両と前方車両の間に割り込み、所定車間距
離内に進入してくる可能性がある。よってこのような状態では、自車両は目標車間距離を
増加させる。
【００５４】
　図４の（ａ）は自車両が前方車両とｈ１（即ち目標車間距離）をおいて追従走行してい
た際に、自車両が既に後方ｈ３に位置する道路標識を認識していた場合である。この時、
自車両は、合流してくる車線上に自車両とｈ２（ｈ２＞ｈ０）をおいて、自車両より遅い
速度で走行する側方車両を検知している。この状況では、図３の（ａ）同様、側方車両が
自車両と前方車両の間に割り込み、所定車間距離内に進入してくる可能性がある。よって
このような状態では、自車両は目標車間距離を増加させる。
 
【００５５】
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　図４の（ｂ）の自車両、前方車両、道路標識の位置関係は図４の（ａ）と同じである。
一方で、減少する車線上の側方車両は自車両とｈ２（ｈ０＞ｈ２＞０）をおいて、自車両
より速い速度で走行している。この状況では、側方車両が自車両を追い抜き、図中に示し
た相対走行ラインのような軌跡をたどり、自車両と前方車両の間に割り込み、所定車間距
離内に進入してくる可能性がある。よってこのような状態では、自車両は目標車間距離を
増加させる。
【００５６】
　以上より、図３、図４の本実施形態の運転支援装置の作動する状態の具体例の説明を終
える。
【００５７】
　本発明によれば、前方車両との車間距離制御を行っている最中に、自車両の前方に合流
地点又は車線減少地点が検知された場合であって、合流してくる車線上又は減少する車線
上に、自車両の前方の所定車間距離以上の位置に自車両より遅い側方車両を検知した場合
、又は自車両の前方の所定車間距離より小さい位置から自車両と並走する位置の間に自車
両より速い側方車両を検知した場合に、車間距離制御手段は前記前方車両との車間距離を
増加させる。これにより、運転者に不安感を与える割り込みの可能性を適切に判定でき、
目標車間距離を長く設定してしまい、かえって運転者に違和感を与えることを抑制するこ
とができる。
【符号の説明】
【００５８】
　１　運転支援装置
　１１　センサ
　１１１　外部センサ
　１１１１　カメラ部
　１１２　内部センサ
　１１２１　車速センサ
　１２　ＧＰＳ受信部
　１３　地図ＤＢ
　１４　車間距離制御部
　１４１　周辺車両検知部
　１４２　車線数変化検知部
　１４３　自車両車線判定部
　１４４　目標車間距離設定部
　１４５　目標トルク算出部
　１５　アクチュエータＥＣＵ
　１６　アクセル・ブレーキアクチュエータ
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