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(57)【要約】
【課題】グランド電位と電源電圧が同時に同様に変化す
る電源の変動も検出することのできる「電源変動検出装
置及び処理システム」を提供するを提供する。
【解決手段】第１検出部１１と第２検出部１４は、検出
電圧入力Vinの検出グランド入力Ginに対する電圧変動を
検出する。バッテリ１の供給電力で動作する負荷装置５
と第１検出部１１は並列接続されており、第２検出部１
４の検出電圧入力Vinはバッテリ１の正極に接続し、第
２検出部１４の検出グランド入力Ginは、第１検出部１
１の検出グランド入力Ginにインピーダンスを介して接
続されている。そして、第２電界コンデンサ１３は、第
２検出部１４と並列接続している。変動検出部１５は、
第１検出部１１と第２検出部１４の少なくとも一方が電
圧変動を検出したときに、電源の変動を検出する。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　電源の変動を検出する電源変動検出装置であって、
　正極入力と負極入力を備え正極入力と負極入力との間の電圧変動を検出する第１検出部
と、
　正極入力と負極入力を備え正極入力と負極入力との間の電圧変動を検出する第２検出部
と、
　インピーダンス素子と、
　前記第２検出部の正極入力と負極入力との間の電圧を平滑化するキャパシタと、
　前記第１検出部と前記第２検出部の少なくとも一方が電圧変動を検出したときに前記電
源の変動を検出する変動検出部とを備え、
　前記第１検出部の正極入力と前記第２検出部の正極入力には前記電源の正極の電圧が印
加され、
　前記第１検出部の負極入力には、前記電源の負極の電圧が印加され、
　前記第１検出部の負極入力と前記第２検出部の負極入力は、前記インピーダンス素子を
介して接続されていることを特徴とする電源変動検出装置。
【請求項２】
　請求項１記載の電源変動検出装置であって、
　前記電源の負極は、第１のアースポイントに接続し、
　前記第２検出部の負極入力は、第２のアースポイントに接続しており
　前記第１のアースポイントと第２のアースポイントは、導電体の相互に離間した異なる
ポイントであることを特徴とする電源変動検出装置。
【請求項３】
　請求項１または２記載の電源変動検出装置であって、
　前記変動検出部は、前記第１検出部と前記第２検出部の双方が電圧変動を検出したとき
に、前記電源の正極の当該電源の負極に対する電圧の変動を検出し、前記電源の前記第１
検出部と前記第２検出部の一方のみが電圧変動を検出したときに電源の正極と当該電源の
負極双方の電位の変動を検出することを特徴とする電源変動検出装置。
【請求項４】
　電源の変動を検出する電源変動検出装置であって、
　正極入力と負極入力を備え正極入力と負極入力との間の電圧変動を検出する第１検出部
と、
　正極入力と負極入力を備え正極入力と負極入力との間の電圧変動を検出する第２検出部
と、
　前記第２検出部の正極入力と負極入力との間の電圧を平滑化するキャパシタと、
　前記第１検出部と前記第２検出部の少なくとも一方が電圧変動を検出したときに前記電
源の変動を検出する変動検出部とを備え、
　前記第１検出部の正極入力と前記第２検出部の正極入力には前記電源の正極の電圧が印
加され、
　前記第１検出部の負極入力には、前記電源の負極の電圧が印加され、
　前記電源の負極は、第１のアースポイントに接続し、
　前記第２検出部の負極入力は、第２のアースポイントに接続しており
　前記第１のアースポイントと前記第２のアースポイントは、インピーダンスのある導電
体の相互に離間した異なるポイントであることを特徴とする電源変動検出装置。
【請求項５】
　電源の変動を検出する電源変動検出装置であって、
　正極入力と負極入力を備え正極入力と負極入力との間の電圧変動を検出する第１検出部
と、
　正極入力と負極入力を備え正極入力と負極入力との間の電圧変動を検出する第２検出部
と、
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　インピーダンス素子と、
　前記第２検出部の正極入力と負極入力との間の電圧を平滑化するキャパシタと、
　前記第１検出部と前記第２検出部の少なくとも一方が電圧変動を検出したときに前記電
源の変動を検出する変動検出部とを備え、
　前記第１検出部の負極入力と前記第２検出部の負極入力には前記電源の負極の電圧が印
加され、
　前記第１検出部の正極入力には、前記電源の正極の電圧が印加され、
　前記第１検出部の正極入力と前記第２検出部の正極入力は、前記インピーダンス素子を
介して接続されていることを特徴とする電源変動検出装置。
【請求項６】
　請求項１、２、３、４または５記載の電源変動検出装置であって、
　前記キャパシタの一端は前記第２検出部の正極入力に接続し、前記キャパシタの他端は
前記第２検出部の負極入力に接続していることを特徴とする電源変動検出装置。
【請求項７】
　請求項２または４記載の電源変動検出装置であって、
　前記導電体は、自動車のボディであることを特徴とする電源変動検出装置。
【請求項８】
　請求項１、２、３、４、５、６または７記載の電源変動検出装置と、前記電源の電力で
稼働するセンサと、前記変動検出部が検出した電源の変動の有無に応じて前記センサの出
力値の信頼度を算定する信頼度算定部とを有することを特徴とする処理システム。
【請求項９】
　請求項１、２、３、４、５、６または７記載の電源変動検出装置を備えた、自動車に搭
載される処理システムであって、
　前記電源の電力で稼働する、前記自動車の挙動を検知するセンサ装置と、
　前記変動検出部が検出した電源の変動の有無に応じて、電源の変動が検出されていると
きの前記センサの出力値の信頼度が低くなるように、前記センサの出力値の信頼度を設定
する信頼度算定部と、
　低い信頼度が設定されていない前記センサの出力値を用いて前記自動車の現在位置を算
出する現在位置算出部とを備えたことを特徴とする処理システム。
【請求項１０】
　請求項１０記載の処理システムであって、
　前記現在位置算出部が算出した現在位置に基づいて、前記自動車の自動運転を行う運転
制御部を有することを特徴とする処理システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、電源の変動を検出する技術に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　電源の変動を検出する技術としては、所定の基準電圧と電源電圧を比較して、グランド
電位に対する電源電圧の変動を検出する技術（たとえば、特許文献１、２、３、４）や、
電源電圧で駆動される発振回路の発振周波数の変化から、グランド電位に対する電源電圧
の変動を検出する技術（たとえば、特許文献５）が知られている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開平１１-２１１７６１号公報
【特許文献２】特開２０１２-３２２５４号公報
【特許文献３】特開２００４-３４８３２３号公報
【特許文献４】特開平１０-６８７４７
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【特許文献５】特開２０１４-１０６１１２号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　上述した各技術によれば、グランド電位に対する電源電圧の変動を検出するものである
ため、グランド電位と電源電圧が同時に同様に変化する電源の変動については検出するこ
とができない。
【０００５】
　一方で、グランド電位と電源電圧が同時に同様に変化する電源の変動によって動作に有
意な影響を受ける装置を用いる場合には、装置の誤動作等を抑制するため、このような変
動も検出することが望ましい。
【０００６】
　そこで、本発明は、グランド電位と電源電圧が同時に同様に変化する電源の変動も検出
することのできる電源変動検出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】
【０００７】
　前記課題達成のために、本発明は、電源の変動を検出する電源変動検出装置に、正極入
力と負極入力を備え正極入力と負極入力との間の電圧変動を検出する第１検出部と、正極
入力と負極入力を備え正極入力と負極入力との間の電圧変動を検出する第２検出部と、イ
ンピーダンス素子と、前記第２検出部の正極入力と負極入力との間の電圧を平滑化するキ
ャパシタと、前記第１検出部と前記第２検出部の少なくとも一方が電圧変動を検出したと
きに前記電源の変動を検出する変動検出部とを備えたものである。ただし、前記第１検出
部の正極入力と前記第２検出部の正極入力には前記電源の正極の電圧が印加され、前記第
１検出部の負極入力には、前記電源の負極の電圧が印加され、前記第１検出部の負極入力
と前記第２検出部の負極入力は、前記インピーダンス素子を介して接続されているもので
ある。
【０００８】
　ここで、このような電源変動検出装置において、前記電源の負極は、第１のアースポイ
ントに接続し、前記第２検出部の負極入力は、第２のアースポイントに接続してもよい。
ただし、前記第１のアースポイントと第２のアースポイントは、導電体の相互に離間した
異なるポイントである。
　また、このような電源変動検出装置は、前記変動検出部において、前記第１検出部と前
記第２検出部の双方が電圧変動を検出したときに、前記電源の正極の当該電源の負極に対
する電圧の変動を検出し、前記電源の前記第１検出部と前記第２検出部の一方のみが電圧
変動を検出したときに電源の正極と当該電源の負極双方の電位の変動を検出するように構
成してもよい。
【０００９】
　また、前記課題達成のために、本発明は、電源の変動を検出する電源変動検出装置に、
正極入力と負極入力を備え正極入力と負極入力との間の電圧変動を検出する第１検出部と
、正極入力と負極入力を備え正極入力と負極入力との間の電圧変動を検出する第２検出部
と、前記第２検出部の正極入力と負極入力との間の電圧を平滑化するキャパシタと、前記
第１検出部と前記第２検出部の少なくとも一方が電圧変動を検出したときに前記電源の変
動を検出する変動検出部とを備えたものである。ただし、前記第１検出部の正極入力と前
記第２検出部の正極入力には前記電源の正極の電圧が印加され、前記第１検出部の負極入
力には、前記電源の負極の電圧が印加され、前記電源の負極は、第１のアースポイントに
接続し、前記第２検出部の負極入力は、第２のアースポイントに接続しており、前記第１
のアースポイントと前記第２のアースポイントは、インピーダンスのある導電体の相互に
離間した異なるポイントである。
【００１０】
　また、前記課題達成のために、本発明は、電源の変動を検出する電源変動検出装置に、
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正極入力と負極入力を備え正極入力と負極入力との間の電圧変動を検出する第１検出部と
、正極入力と負極入力を備え正極入力と負極入力との間の電圧変動を検出する第２検出部
と、インピーダンス素子と、前記第２検出部の正極入力と負極入力との間の電圧を平滑化
するキャパシタと、前記第１検出部と前記第２検出部の少なくとも一方が電圧変動を検出
したときに前記電源の変動を検出する変動検出部とを備えたものである。ただし、前記第
１検出部の負極入力と前記第２検出部の負極入力には前記電源の負極の電圧が印加され、
前記第１検出部の正極入力には、前記電源の正極の電圧が印加され、前記第１検出部の正
極入力と前記第２検出部の正極入力は、前記インピーダンス素子を介して接続されている
ものである。
【００１１】
　ここで、以上のような電源変動検出装置において、前記キャパシタの一端は前記第２検
出部の正極入力に接続し、前記キャパシタの他端は前記第２検出部の負極入力に接続して
いるものであってもよい。
【００１２】
　また、上述した前記第２アースに前記第２検出部の負極入力を接続した電源変動検出装
置において、前記導電体は、自動車のボディであってもよい。
　以上のような電源変動検出装置によれば、インピーダンス素子やキャパシタによる、電
位の変動の遅延や、第１アースと第２アースにおける電位の変動の態様の相違により、電
源の正極と負極とが同時に同様に変化する変動電源変動が発生したときの、正極入力の負
極入力に対する変動の大きさやタイミングは、第１検出部と第２検出部とで異なるものと
なる。したがって、前記第１検出部と前記第２検出部の少なくとも一方が電圧変動を検出
したときに前記電源の変動を検出することにより、電源の正極の負極に対する変動に加え
、電源の正極と負極とが同時に同様に変化する変動も検出することができる。
【００１３】
　さて、本発明は、併せて、以上のような電源変動検出装置と、前記電源の電力で稼働す
る処理装置とを備えた処理システムを提供する。
　また、併せて、本発明は、以上のような電源変動検出装置と、前記電源の電力で稼働す
るセンサと、前記変動検出部が検出した電源の変動の有無に応じて前記センサの出力値の
信頼度を算定する信頼度算定部とを備えた処理システムを提供する。
【００１４】
　また、併せて、本発明は、以上のような電源変動検出装置を備えた、自動車に搭載され
る処理システムとして、前記電源の電力で稼働する、前記自動車の挙動を検知するセンサ
装置と、前記変動検出部が検出した電源の変動の有無に応じて、電源の変動が検出されて
いるときの前記センサの出力値の信頼度が低くなるように、前記センサの出力値の信頼度
を設定する信頼度算定部と、低い信頼度が設定されていない前記センサの出力値を用いて
前記自動車の現在位置を算出する現在位置算出部とを備えた処理システムを提供する。こ
こで、このような処理システムに、前記現在位置算出部が算出した現在位置に基づいて、
前記自動車の自動運転を行う運転制御部を設けて、自動運転システムを構築するようにし
てもよい。
【発明の効果】
【００１５】
　以上のように、本発明によれば、グランド電位と電源電圧が同時に同様に変化する電源
の変動も検出することのできる電源変動検出装置を提供することができる。
【図面の簡単な説明】
【００１６】
【図１】本発明の実施形態に係る電源変動検出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第１検出部と第２検出部の構成例を示す図である。
【図３】本発明の実施形態に係る第１検出部と第２検出部の検出例を示す図である。
【図４】本発明の実施形態に係る電源変動検出装置の他の構成例を示すブロック図である
。
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【図５】本発明の実施形態に係る電源変動検出装置の他の構成例を示すブロック図である
。
【図６】本発明の実施形態に係る電源変動検出装置を用いた自動運転システムの構成を示
すブロック図である。
【発明を実施するための形態】
【００１７】
　以下、本発明の実施形態について説明する。
　図１に、本実施形態に係る電源変動検出装置の構成を示す。
　図１において、電源変動検出装置１０は、バッテリ１から、チョークコイル２、電源電
圧の平滑化を行う第１電界コンデンサ３、電源電圧の高周波ノイズ除去用のコンデンサ４
を介して、負荷装置５に供給される電源の変動を検出する装置である。
【００１８】
　ここで、バッテリ１の正極は、電源入力Vccに接続している。また、バッテリ１の負極
は第１アースE1と、グランド入力Vssに接続している。
　そして、チョークコイル２の第１端は電源入力Vccに接続し、チョークコイル２の第２
端は第１電界コンデンサ３の+極に接続し、第１電界コイルの-極はグランド入力Vssに接
続している。また、コンデンサ４の第１端は第１電界コンデンサ３の+極に接続し、コン
デンサ４の第２端は第１電界コンデンサ３の-極に接続している。そして、負荷装置５の
電源入力端子Vはコンデンサ４の第１端に接続し、負荷装置５のグランドGは、コンデンサ
４の第２端に接続している。
【００１９】
　次に、電源変動検出装置１０は、第１検出部１１、インピーダンス素子１２、第２電界
コンデンサ１３、第２検出部１４、変動検出部１５を備えている。ここで、インピーダン
ス素子１２としては、たとえば、抵抗を用いることができる。
【００２０】
　第１検出部１１は、負荷装置５と並列に設けられており、第１検出部１１の検出電圧入
力Vinは負荷装置５の電源入力端子Vに接続し、第１検出部１１の検出グランド入力Ginは
負荷装置５のグランドGに接続している。また、インピーダンス素子１２の第１端は負荷
装置５のグランドGに接続している。そして、第２電界コンデンサ１３の+極は電源入力Vc
cに接続し、第２電界コンデンサ１３の-極はインピーダンス素子１２の第２端に接続して
いる。また、第２検出部１４の検出電圧入力Vinは第２電界コンデンサ１３の+極に接続し
、第２検出部１４の検出グランド入力Ginは第２電界コンデンサ１３の-極に接続している
。また、第２検出部１４の検出グランド入力Ginは、第２アースE2に接続している。
【００２１】
　ここで、第１アースE1と第２アースE2は、導電体により接続されている。導電体は、た
とえば、自動車のボディであり、第１アースE1と第２アースE2は、自動車のボディの離間
した異なる位置を、それぞれアースポイントとするボディアースである。
【００２２】
　さて、第１検出部１１と第２検出部１４は、検出グランド入力Ginの電位に対する検出
電圧入力Vinの電圧の変動を検出し、検出結果を変動検出部１５に出力する装置である。
【００２３】
　ここで、第１検出部１１と第２検出部１４としては、たとえば、上述の先行技術文献に
示されているグランド電位に対する電源電圧の変動を検出する装置などを用いることがで
きる。
【００２４】
　または、第１検出部１１と第２検出部１４としては、たとえば、図２ａに示すコンパレ
ータ２１を用いた検出回路を用いることもできる。図２ａの検出回路において、検出電圧
入力Vinの検出グランド入力Ginの電位に対する電圧は、抵抗Ｒ１、Ｒ２で分圧される。そ
して、別途レギュレータなどで生成した安定な電源Vddで動作するコンパレータ２１は、
分圧された電圧と、定電圧回路などで生成した所定の基準電圧Vrefとを比較し、比較結果
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を変動検出部１５に出力する。
【００２５】
　または、第１検出部１１と第２検出部１４としては、たとえば、図２ｂに示すＡＤコン
バータ２２を用いた検出回路を用いることもできる。図２ａにおいて、コンパレータ２１
は、検出電圧入力Vinの検出グランド入力Ginの電位に対する電圧を抵抗Ｒ１、Ｒ２で分圧
し、分圧した電圧を、別途レギュレータなどで生成した安定な電源Vddで動作するＡＤコ
ンバータ２２でデジタル変換し変動検出部１５に出力する。
【００２６】
　さて、このような電源変動検出部によれば、第１検出部１１の検出グランド入力Ginと
第２検出部１４の検出グランド入力Ginとの間に設けたインピーダンス素子１２と第２検
出部１４と並列に設けた第２電界コンデンサ１３による、グランド電位の変動の遅延や、
第１アースE1と第２アースE2におけるグランド電位の変動の態様の相違により、バッテリ
１の電源変動が発生したときに、第１検出部１１と第２検出部１４とで異なる態様で変動
が検出される。
【００２７】
　すなわち、電源入力Vcc（バッテリ１の正極電圧）がグランド入力Vss（バッテリ１の負
極電圧）に対して変動した場合には、たとえば、図３ａに示すように第１検出部１１と第
２検出部１４の双方において、検出電圧入力Vinの変動が検出される。
【００２８】
　また、電源入力Vcc（バッテリ１の正極電圧）とグランド入力Vss（バッテリ１の負極電
圧）とが同時に同様に変化した場合にも、たとえば、図３ｂに示すように、第１検出部１
１と第２検出部１４の一方で検出電圧入力Vinの変動が検出されることとなる。
【００２９】
　そこで、変動検出部１５では、第１検出部１１と第２検出部１４の少なくとも一方が検
出電圧入力Vinの変動を検出したときに電源の変動の発生を検出する。なお、変動検出部
１５では、第１検出部１１と第２検出部１４の双方が検出電圧入力Vinの変動を検出して
いるときに、電源入力Vcc（バッテリ１の正極電圧）がグランド入力Vss（バッテリ１の負
極電圧）に対して変動していることを検出し、第１検出部１１と第２検出部１４の一方の
みがが検出電圧入力Vinの変動を検出しているときに、電源入力Vcc（バッテリ１の正極電
圧）とグランド入力Vss（バッテリ１の負極電圧）とが同時に同様に変化していることを
検出するようにしてもよい。
【００３０】
　以上、本実施形態に係る電源変動検出装置１０について説明した。
　ここで、以上の電源変動検出装置１０は、第１アースE1と第２アースE2間のインピーダ
ンスが大きい場合には、図４に示すようにインピーダンス素子１２を設けず、第２電界コ
ンデンサ１３の-極と、第2検出部の検出グランド入力Ginは第２アースE2にのみ接続する
ようにしてもよい。
【００３１】
　このようにしても、図１に示した電源変動検出装置１０と同様に、電源入力Vcc（バッ
テリ１の正極電圧）のグランド入力Vss（バッテリ１の負極電圧）に対する変動に加え、
電源入力Vcc（バッテリ１の正極電圧）とグランド入力Vss（バッテリ１の負極電圧）とが
同時に同様に変化する変動を検出することができる。
【００３２】
　また、以上の実施形態で示した電源変動検出装置１０は、図５に示すように、第１検出
部１１の検出グランド入力Ginと第２検出部１４の検出グランド入力Ginとの間にインピー
ダンス素子１２を設ける代わりに、第１検出部１１の検出電圧入力Vinと第２検出部１４
の検出電圧入力Vinとの間にインピーダンス素子１２を設けるようにしてもよい。図１の
構成との対称性よりも理解されるように、このようにしても、インピーダンス素子１２と
第２検出部１４と並列に設けた第２電界コンデンサ１３による電源電圧の変動の遅延等に
より、バッテリ１の電源変動が発生したときに、第１検出部１１と第２検出部１４とで異
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なる態様で変動が検出され、電源入力Vcc（バッテリ１の正極電圧）のグランド入力Vss（
バッテリ１の負極電圧）に対する変動に加え、電源入力Vcc（バッテリ１の正極電圧）と
グランド入力Vss（バッテリ１の負極電圧）とが同時に同様に変化する変動を検出するこ
とができる。
【００３３】
　以下、以上のような電源変動検出装置１０の適用例を示す。
　図６は、電源変動検出装置１０を適用した自動車の自動運転システムの構成を示してい
る。
　図示するように、この自動運転システムでは、図１、４、５に示した負荷装置５として
、計測装置５０を備えている。また、自動運転システムは、地図データ等を記憶した記憶
装置５１、現在位置算出処理部５２、運転制御装置５３を備えている。
【００３４】
　計測装置５０は、衛星測位によって自動車の位置を算定するＧＮＳＳ受信機５０１、３
Ｄジャイロセンサ５０２、加速度センサ５０３、これらの動作電圧を、電源入力端子Vか
ら入力する電源電圧から生成するレギュレータ５０４を備えている。
【００３５】
　そして、現在位置算出処理部５２は、三次元の角速度を検出する３Ｄジャイロセンサ５
０２や、加速度を検出する加速度センサ５０３の検出した自動車の挙動や、別途計測した
自動車の速度などより自律航法で算定した自動車の位置や、ＧＮＳＳ受信機５０１が衛星
測位した自動車の位置と、記憶装置５１に記憶されている地図データとのマップマッチン
グを行って、最も確からしい自動車の現在位置と進行方向を算出し、運転制御装置５３に
出力する。
【００３６】
　ここで、精密なセンサである３Ｄジャイロセンサ５０２や加速度センサ５０３は、電源
入力Vcc（バッテリ１の正極電圧）がグランド入力Vss（バッテリ１の負極電圧）に対して
変動した場合のみならず、電源入力Vccとグランド入力Vss（バッテリ１の正極電圧）とが
同時に同様に変化した場合にも、検出値に無視できない誤差が表れる。
【００３７】
　そこで、現在位置算出処理部５２は、変動検出部１５が電源の変動の検出の有無に従っ
て、３Ｄジャイロセンサ５０２や加速度センサ５０３の検出値の信頼度を設定しつつ、自
動車の現在位置や進行方向の算出を行う。
【００３８】
　すなわち、現在位置算出処理部５２は、たとえば、変動検出部１５が電源の変動を検出
しているときには、３Ｄジャイロセンサ５０２や加速度センサ５０３の検出値の信頼度と
して低い信頼度を設定する。そして、低い信頼度が設定されているときには、３Ｄジャイ
ロセンサ５０２や加速度センサ５０３の検出値を用いずに現在位置と進行方向の算出を行
うようにする。
【００３９】
　そして、運転制御装置５３は、現在位置算出処理部５２が算出した自動車の現在位置や
進行方向と、記憶装置５１に記憶されている地図データと、設定されているルート等に基
づいて、自動車の舵角やアクセル開度やブレーキやギヤシフトを制御する自動車の自動運
転を行い、ルートに沿って自動車を進行させる。
【符号の説明】
【００４０】
　１…バッテリ、２…チョークコイル、３…第１電界コンデンサ、４…コンデンサ、５…
負荷装置、１０…電源変動検出装置、１１…第１検出部、１２…インピーダンス素子、１
３…第２電界コンデンサ、１４…第２検出部、１５…変動検出部、２１…コンパレータ、
２２…ＡＤコンバータ、５０…計測装置、５１…記憶装置、５２…現在位置算出処理部、
５３…運転制御装置、５０１…ＧＮＳＳ受信機、５０２…３Ｄジャイロセンサ、５０３…
加速度センサ、５０４…レギュレータ。
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