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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】自動運転車両をより適切に制御する。
【解決手段】車両の走行制御を行う第一のコンピュータ
を含む車両プラットフォーム１００と、車両の自動運転
制御を行う第二のコンピュータを含む自動運転プラット
フォーム２００と、を接続し、第二のコンピュータから
、車両プラットフォーム１００に対する命令を含む第一
の制御指令を取得することと、第一の制御指令を、第一
のコンピュータに対する第二の制御指令に変換すること
と、第二の制御指令を第一のコンピュータに送信するこ
とと、を実行する制御部を有する車両制御インタフェー
ス３００であって、制御部は、第二のコンピュータが第
一の制御指令によって指定する物理量の指定可能な範囲
を第二のコンピュータに送信することを実行する。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両の走行制御を行う第一のコンピュータを含む車両プラットフォームと、前記車両の
自動運転制御を行う第二のコンピュータを含む自動運転プラットフォームと、を接続し、
　前記第二のコンピュータから、前記車両プラットフォームに対する命令を含む第一の制
御指令を取得することと、
　前記第一の制御指令を、前記第一のコンピュータに対する第二の制御指令に変換するこ
とと、
　前記第二の制御指令を前記第一のコンピュータに送信することと、
　を実行する制御部を有する車両制御インタフェースであって、
　前記制御部は、前記第二のコンピュータが前記第一の制御指令によって指定する物理量
の指定可能な範囲を前記第二のコンピュータに送信することを実行する、
　車両制御インタフェース。
【請求項２】
　前記制御部は、前記第一のコンピュータから第一の情報を取得し、
　前記第一の情報に基づいて、前記指定可能な範囲を生成する、
　請求項１に記載の車両制御インタフェース。
【請求項３】
　前記第一の情報から前記指定可能な範囲を生成するための規則である範囲生成情報を記
憶する第一の記憶部をさらに有し、
　前記制御部は、前記範囲生成情報に基づいて、前記第一の情報から前記指定可能な範囲
を生成する、
　請求項２に記載の車両制御インタフェース。
【請求項４】
　前記第一の制御指令は、前記車両が有する前記第一のコンピュータが解釈可能でないデ
ータであり、
　前記第二の制御指令は、前記第一のコンピュータが解釈可能なデータである、
　請求項１から３の何れか１項に記載の車両制御インタフェース。
【請求項５】
　前記第一の制御指令と前記第二の制御指令とを変換するための規則である変換情報を記
憶する第二の記憶部をさらに有し、
　前記制御部は、前記変換情報に基づいて、前記第一の制御指令を前記第二の制御指令に
変換する、
　請求項１から４の何れか１項に記載の車両制御インタフェース。
【請求項６】
　車両の走行制御を行う第一のコンピュータを含む車両プラットフォームと、
　前記車両プラットフォームと前記車両の自動運転制御を行う第二のコンピュータを含む
自動運転プラットフォームとを接続する車両制御インタフェースと、を含む車両システム
であって、
　前記車両制御インタフェースは、
　前記第二のコンピュータから、前記車両プラットフォームに対する複数の命令を含む第
一の制御指令を取得することと、
　前記第一の制御指令を、前記第一のコンピュータに対する第二の制御指令に変換するこ
とと、
　前記第二の制御指令を前記第一のコンピュータに送信することと、
　を実行する制御部を有し、
　前記制御部は、前記第二のコンピュータが前記第一の制御指令によって指定する物理量
の指定可能な範囲を前記第二のコンピュータに送信することを実行する、
　車両システム。
【請求項７】
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　車両の走行制御を行う第一のコンピュータを含む車両プラットフォームと、前記車両の
自動運転制御を行う第二のコンピュータを含む自動運転プラットフォームと、を接続し、
前記第二のコンピュータから、前記車両プラットフォームに対する命令を含む第一の制御
指令を取得することと、前記第一の制御指令を、前記第一のコンピュータに対する第二の
制御指令に変換することと、前記第二の制御指令を前記第一のコンピュータに送信するこ
とと、を実行する、車両制御インタフェースから、前記第一の制御指令によって指定する
物理量の指定可能な範囲を受信することと、
　前記第一の制御指令によって指定する物理量が、前記受信した前記指定可能な範囲内と
なるように、前記第一の制御指令を生成することと、
　を実行する制御部を有する自動運転プラットフォーム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両の制御に関する。
【背景技術】
【０００２】
　車両の自動運転に関する研究が盛んに行われている。例えば、特許文献１には、エンジ
ンＥＣＵとは別に、車両周辺のセンシング機能を有する自動運転ＥＣＵを車両に設け、車
載ネットワークを介して、自動運転ＥＣＵがエンジンＥＣＵに対して命令を発行する車両
システムが記載されている。
　特許文献１に記載された発明のように、車両の動力を管理するＥＣＵと自動運転用のＥ
ＣＵを独立させることで、既存の車両プラットフォームに大きな変更を加えることなく、
自動運転機能を付加することができる。また、サードパーティによる自動運転機能の開発
促進が期待できる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２０１８－１３２０１５号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　自動運転用のＥＣＵからの指令が、車両の状態や道路の状態によっては車両側で実現が
不可能な場合が考えられる。例えば、自動運転用のＥＣＵからの指令が、所定時間に所定
速度まで加速するという指令である場合に、車両の性能や道路の状態等によってはそのよ
うな加速が不可能なときがある。
【０００５】
　本発明は上記の課題を考慮してなされたものであり、自動運転車両をより適切に制御す
ることを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　本発明に係る車両制御インタフェースは、
　車両の走行制御を行う第一のコンピュータを含む車両プラットフォームと、前記車両の
自動運転制御を行う第二のコンピュータを含む自動運転プラットフォームと、を接続し、
前記第二のコンピュータから、前記車両プラットフォームに対する命令を含む第一の制御
指令を取得することと、前記第一の制御指令を、前記第一のコンピュータに対する第二の
制御指令に変換することと、前記第二の制御指令を前記第一のコンピュータに送信するこ
とと、を実行する制御部を有する車両制御インタフェースであって、前記制御部は、前記
第二のコンピュータが前記第一の制御指令によって指定する物理量の指定可能な範囲を前
記第二のコンピュータに送信することを実行する。
【０００７】
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　また、本発明に係る車両システムは、
　車両の走行制御を行う第一のコンピュータを含む車両プラットフォームと、前記車両プ
ラットフォームと前記車両の自動運転制御を行う第二のコンピュータを含む自動運転プラ
ットフォームとを接続する車両制御インタフェースと、を含む車両システムであって、前
記車両制御インタフェースは、前記第二のコンピュータから、前記車両プラットフォーム
に対する複数の命令を含む第一の制御指令を取得することと、前記第一の制御指令を、前
記第一のコンピュータに対する第二の制御指令に変換することと、前記第二の制御指令を
前記第一のコンピュータに送信することと、を実行する制御部を有し、前記制御部は、前
記第二のコンピュータが前記第一の制御指令によって指定する物理量の指定可能な範囲を
前記第二のコンピュータに送信することを実行する。
【０００８】
　また、本発明に係る自動運転プラットフォームは、
　車両の走行制御を行う第一のコンピュータを含む車両プラットフォームと、前記車両の
自動運転制御を行う第二のコンピュータを含む自動運転プラットフォームと、を接続し、
前記第二のコンピュータから、前記車両プラットフォームに対する命令を含む第一の制御
指令を取得することと、前記第一の制御指令を、前記第一のコンピュータに対する第二の
制御指令に変換することと、前記第二の制御指令を前記第一のコンピュータに送信するこ
とと、を実行する、車両制御インタフェースから、前記第一の制御指令によって指定する
物理量の指定可能な範囲を受信することと、前記第一の制御指令によって指定する物理量
が、前記受信した前記指定可能な範囲内となるように、前記第一の制御指令を生成するこ
とと、を実行する制御部を有する。
【０００９】
　また、本発明の他の態様は、上記の車両制御インタフェースが実行する情報処理方法、
当該情報処理方法をコンピュータに実行させるためのプログラム、または、該プログラム
を非一時的に記憶したコンピュータ可読記憶媒体である。
【発明の効果】
【００１０】
　本発明によれば、自動運転車両をより適切に制御することができる。
【図面の簡単な説明】
【００１１】
【図１】第一の実施形態に係る車両システムの概要図である。
【図２】システムが有する構成要素の一例を概略的に示したブロック図である。
【図３】車両制御インタフェースを説明する図である。
【図４】第一の実施形態における車両制御インタフェースが実行する処理のフローチャー
トである。
【図５】第一の実施形態における処理のフローチャートである。
【図６】第一の実施形態における自動運転プラットフォームが実行する処理のフローチャ
ートである。
【図７】第一の実施形態における車両制御インタフェースが実行する処理のフローチャー
トである。
【発明を実施するための形態】
【００１２】
　車両の動力を司るコンピュータを含む車両プラットフォームと、自動運転に関する判断
を行う自動運転プラットフォームを独立させ、それぞれを車両システムに搭載する形態が
考えられる。例えば、自動運転プラットフォームが、車両周辺のセンシングを実行し、セ
ンシング結果に基づいて既存の車両プラットフォームに対して制御指令を送信する。この
ような形態によると、独立したベンダが各プラットフォームを開発することが可能になる
ため、サードパーティによる自動運転機能の開発を促進することができる。
【００１３】
　一方、異なるベンダが開発したプラットフォームを同一の車両システムに共存させる、
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すなわち、車両の動力システムと、当該動力システムに対して制御指令を発行する自動運
転システムを同一の車載ネットワークに接続する場合、いくつかの問題が発生する。この
ような問題点の一つに、車両プラットフォームを制御するための命令の記載方法がメーカ
ーや車種で統一されていないという問題がある。例えば、エンジンＥＣＵの入出力の形態
はメーカーや車種によって異なるため、自動運転ＥＣＵを全ての車種に対応させるために
はコストがかかる。
　さらに、車載ネットワークには、車両を制御するための様々な情報が流れているため、
これらの情報への無制限なアクセスを、（車両プラットフォームと直接の関係が無い第三
者が製造する）自動運転プラットフォームに対して許容することは好ましくない。
【００１４】
　そこで、本実施形態に係る車両システムでは、車両プラットフォームと自動運転プラッ
トフォームとを、車両制御インタフェースを介して接続し、情報の中継を行う。図１は、
本実施形態に係る車両システムの概要図である。
　車両プラットフォーム１００は、車両の走行制御を行う第一のコンピュータ（例えば、
エンジンＥＣＵ等）を含むプラットフォームである。また、自動運転プラットフォーム２
００は、車両の自動運転制御を行う第二のコンピュータ（例えば、自動運転ＥＣＵ）を含
むプラットフォームである。自動運転プラットフォーム２００は、車両周辺のセンシング
を行う手段や、センシング結果に基づいて走行に関する計画を生成する手段を有していて
もよい。
【００１５】
　車両制御インタフェース３００は、車両プラットフォーム１００と自動運転プラットフ
ォーム２００とを接続し、互いが入出力する情報を中継する装置である。
　具体的には、車両プラットフォームに対する複数の命令を含む第一の制御指令を第二の
コンピュータから取得し、取得した第一の制御指令を、第一のコンピュータに対する第二
の制御指令に変換し、第二の制御指令を第一のコンピュータに送信する制御部を有して構
成される。
【００１６】
　第一の制御指令は、接続先の車両プラットフォームに固有でない汎用の指令として生成
される。第一の制御指令は、車両プラットフォームに対する複数の命令を含む。複数の命
令とは、例えば、エンジン系統に対する命令、パワートレイン系統に対する命令、ブレー
キ系統に対する命令、電気系統に対する命令、ボディ系統に対する命令等であるが、これ
らに限られない。また、命令は、必ずしも車両コンポーネントごとである必要はない。例
えば、加減速を指示する命令、操舵を指示する命令などであってもよい。また、命令は、
例えば、エアコンディショナーの温度を指示する指令、ドアまたはトランクの施解錠を指
示する指令、ドアまたはトランクの開閉を指示する指令、窓の開閉を指示する指令、ワイ
パ、ライト、警告灯の作動及び停止（ON-OFF）を指示する指令、方向指示器が示す方向を
指示する指令などであってもよい。
【００１７】
　制御部は、第一の制御指令を、第一のコンピュータ向けの第二の制御指令に変換する。
かかる構成によると、汎用の指令を、車種やメーカーに固有な指令に変換することが可能
になる。しかし、生成された第二の制御指令を第一のコンピュータに送信しても、車両プ
ラットフォームにおいて、第二の制御指令に含まれる命令に従うことが困難な場合がある
。例えば、第二の制御指令に車両の加減速についての命令が含まれる場合に、車両の性能
や道路の状態によっては命令された加減速で車両を制御することが困難な場合がある。ま
た、例えば、第二の制御指令に操舵についての命令が含まれる場合に、命令されたタイヤ
の切れ角が車両の速度に対して大きすぎると、車両が横滑りする虞がある。また、例えば
、第二の制御指令にエアコンディショナーの温度についての命令が含まれる場合に、命令
された温度の変化量がエアコンディショナーの性能に対して大きすぎる場合には、命令さ
れた温度に合わせることが困難になる。また、例えば、第二のコンピュータから命令でき
ることが自動運転のモードによって異なる場合もある。
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【００１８】
　そこで制御部は、第二のコンピュータに対して、第一の制御指令によって指定する物理
量の指定可能な範囲を送信する。送信される情報には、車両の走行制御に関する情報、自
動運転制御に関する情報、車両の車体制御に関する情報などが含まれる。車両の走行制御
に関する情報には、例えば、指定可能な最大の加減速度、指定可能なタイヤの切れ角の変
化量、最大横加速度、最大横加加速度などに関する情報が含まれる。自動運転制御に関す
る情報には、例えば、自動運転のモード、自動運転のレベルなどに関する情報が含まれる
。自動運転のモードには、例えば、マニュアルモード、オペレータがいる自動運転モード
、オペレータがいない自動運転モードが含まれる。例えば、乗員の認証に失敗した場合や
、マニュアルモードで運転中には自動運転が不可能な状態になる。この場合、車両制御イ
ンタフェース３００は、第二のコンピュータが指定可能な自動運転のモードの範囲がマニ
ュアルモードのみであることを第二のコンピュータに通知する。
【００１９】
　また、自動運転のレベルには、例えば、乗員によるマニュアル運転、オペレータがいる
自動運転、オペレータがいない自動運転が含まれる。オペレータがいるときと、いないと
きとでは、第一の制御指令によって指定する物理量の指定可能な範囲が異なる場合がある
ため、車両制御インタフェース３００は、自動運転のレベルに応じて指定可能な範囲を第
二のコンピュータに通知する。
【００２０】
　また、車両の車体制御に関する情報には、エアコンディショナー、ドア、トランク、窓
、ワイパ、ライト、方向指示器、警告灯などの制御に関する情報が含まれる。なお、スピ
ードメータ等に表示される警告や、第一のコンピュータからの警告に基づいた指定可能な
範囲に関する情報を第二のコンピュータに通知してもよい。
【００２１】
　これらの情報が第二のコンピュータに送信されることにより、第二のコンピュータは、
第一の制御指令を生成する際に、第一の制御指令に含まれる物理量が、車両プラットフォ
ーム１００において指定可能な範囲内となるように生成することができる。したがって、
第二のコンピュータの命令通りに車両プラットフォームを制御することが可能となる。
【００２２】
　また、前記制御部は、前記第一のコンピュータから第一の情報を取得し、前記第一の情
報に基づいて、前記指定可能な範囲を生成してもよい。
　第一の情報は、第二のコンピュータが第一の制御指令によって指定する物理量の指定可
能な範囲に関係している情報である。第一の情報には、車両プラットフォーム内において
センシングされた複数のセンサデータを含むことができる。また、第一の情報には、車両
の状態または道路の状態を示す情報を含むことができる。また、第一の情報には、サーバ
などから送信された情報を含むこともできる。車両プラットフォームから第一の情報を得
ることにより、制御部が車両の状態や道路の状態などをより正確に把握できる。したがっ
て、物理量の指定可能な範囲をより正確に通知することができる。
【００２３】
　また、前記第一の情報から前記指定可能な範囲を生成するための規則である範囲生成情
報を記憶する第一の記憶部をさらに有し、前記制御部は、前記範囲生成情報に基づいて、
前記第一の情報から前記指定可能な範囲を生成してもよい。
　第一の記憶部が、第一の情報を物理量の指定可能な範囲に変換するためのルールを予め
記憶し、車両プラットフォームから送信されたデータに基づいて、自動運転プラットフォ
ームへ送信する情報を生成する。かかる構成によると、メーカーや車種を問わずに物理量
の指定可能な範囲を自動運転プラットフォームに通知することが可能になる。
【００２４】
　また、前記第一の制御指令は、前記車両が有する前記第一のコンピュータに固有でない
データであり、前記第二の制御指令は、前記第一のコンピュータに固有なデータであって
もよい。
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【００２５】
　また、前記第一の制御指令と前記第二の制御指令とを変換するための規則である変換情
報を記憶する第二の記憶部をさらに有し、前記制御部は、前記変換情報に基づいて、前記
第一の制御指令を前記第二の制御指令に変換してもよい。
　例えば、第二の記憶部が、第一の制御指令を第二の制御指令に変換するためのルール（
車両に固有なルール）を予め記憶し、自動運転プラットフォームから送信されたデータに
基づいて、車両プラットフォームへ送信する制御指令を生成する。かかる構成によると、
メーカーや車種を問わずに自動運転プラットフォームを導入することが可能になる。
【００２６】
（第一の実施形態）
　第一の実施形態に係る車両システムの概要について説明する。図１に示したように、本
実施形態に係る車両システムは、車両プラットフォーム１００と、自動運転プラットフォ
ーム２００と、車両制御インタフェース３００と、を有して構成される。
　車両プラットフォーム１００は、従来型の車両プラットフォームである。車両プラット
フォーム１００は、車両に固有な制御指令に基づいて動作し、当該車両に固有な車両情報
を生成する。制御指令や車両情報は、例えば、車載ネットワークを流れるＣＡＮフレーム
によってカプセル化される。
【００２７】
　自動運転プラットフォーム２００は、車両の周辺をセンシングする手段を有しており、
車種やメーカーに固有でない制御指令を発行する。また、車種やメーカーに固有でない車
両情報を取得する。
　車両制御インタフェース３００は、車両に固有な制御指令（すなわち、車両プラットフ
ォーム１００が解釈可能な制御指令）と、車両に固有でない制御指令（すなわち、自動運
転プラットフォーム２００によって生成された制御指令）を相互に変換する。また、車両
に固有な車両情報（すなわち、車両プラットフォーム１００が生成した車両情報）と、車
両に非固有な車両情報（すなわち、自動運転プラットフォーム２００が解釈可能な車両情
報）を相互に変換する。また、車両制御インタフェース３００は、自動運転プラットフォ
ーム２００に対して、制御指令によって指定する物理量の指定可能な範囲を送信する。
【００２８】
　次に、システムの構成要素について、詳しく説明する。図２は、図１に示した車両シス
テムの構成の一例を概略的に示したブロック図である。車両システムには、車両プラット
フォーム１００、自動運転プラットフォーム２００、車両制御インタフェース３００が含
まれており、各構成要素はバス４００によって通信可能に接続される。
【００２９】
　車両プラットフォーム１００は、車両制御ＥＣＵ１０１と、ブレーキ装置１０２及びス
テアリング装置１０３を含む装置群１０００と、舵角センサ１１１と、車速センサ１１２
とを有して構成される。なお、本例ではエンジンを有する車両を例に挙げるが、対象の車
両は電気自動車であってもよい。この場合、エンジンＥＣＵは、車両の動力を管理するＥ
ＣＵに置き換えることができる。なお、車両プラットフォーム１００には、図示したもの
以外のＥＣＵやセンサが備わっていてもよい。
【００３０】
　車両制御ＥＣＵ１０１は、車両が有する構成要素（例えば、エンジン系統コンポーネン
ト、パワートレイン系統コンポーネント、ブレーキ系統コンポーネント、電気系統コンポ
ーネント、ボディ系統コンポーネント等）を制御するコンピュータである。車両制御ＥＣ
Ｕ１０１は、複数のコンピュータの集合であってもよい。
　車両制御ＥＣＵ１０１は、例えば、燃料噴射制御を行うことで、エンジンの回転数を制
御する。車両制御ＥＣＵ１０１は、例えば、乗員の操作（アクセルペダル操作等）によっ
て生成される制御指令（例えば、スロットル開度を指定する指令）に基づいて、エンジン
の回転数を制御することができる。
【００３１】
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　また、車両が電気自動車である場合、車両制御ＥＣＵ１０１は、駆動電圧や電流、駆動
周波数等を制御することでモータの回転数を制御することができる。この場合も、内燃車
両と同様に、乗員の操作によって生成される制御指令に基づいて、モータの回転数を制御
することができる。また、ブレーキペダルの踏力や、回生ブレーキの程度を示す制御指令
に基づいて、回生電流を制御することができる。
　なお、車両がハイブリッド車両である場合、エンジンに対する制御と、モータに対する
制御の双方を行うようにしてもよい。
【００３２】
　この他、車両制御ＥＣＵ１０１は、後述するブレーキ装置１０２に含まれるアクチュエ
ータ１０２１を制御することで、機械ブレーキによる制動力を制御することができる。車
両制御ＥＣＵ１０１は、例えば、乗員の操作（ブレーキペダル操作等）によって生成され
る制御指令（例えば、ブレーキペダルの踏力を表す指令）に基づいてアクチュエータ１０
２１を駆動することで、ブレーキ油圧を制御する。
【００３３】
　また、車両制御ＥＣＵ１０１は、後述するステアリング装置１０３に含まれるステアリ
ングモータ１０３１を制御することで、ステアリング角度ないし操舵輪の角度（舵角）を
制御することができる。車両制御ＥＣＵ１０１は、例えば、乗員の操作（ステアリング操
作等）によって生成される制御指令（例えば、ステアリング角度を表す指令）に基づいて
ステアリングモータ１０３１を駆動することで、車両の舵角を制御する。
【００３４】
　なお、制御指令は、乗員の操作に基づいて車両プラットフォーム１００内で生成された
ものであってもよいし、車両プラットフォーム１００外で（例えば、自動運転プラットフ
ォーム２００によって）生成されたものであってもよい。
【００３５】
　装置群１０００は、車両が有する複数の装置であって、車両制御ＥＣＵ１０１によって
制御される装置である。装置群１０００は、典型的にはブレーキ装置１０２、ステアリン
グ装置１０３、エアコンディショナー、ヘッドライト、ドアなどを含んで構成される。装
置群１０００には、ドアまたはトランクの施解錠装置、ワイパ、車室内ライト、方向指示
器、ハザードランプ、パーキングブレーキ、シフト装置などが含まれていてもよい。
【００３６】
　ブレーキ装置１０２は、車両が有する機械ブレーキシステムである。ブレーキ装置１０
２は、インタフェース（ブレーキペダル等）、アクチュエータ１０２１、油圧系統、ブレ
ーキシリンダ等を含んで構成される。アクチュエータ１０２１は、ブレーキ系統における
油圧を制御するための手段である。車両制御ＥＣＵ１０１から指令を受けたアクチュエー
タ１０２１がブレーキ油圧を制御することで、機械ブレーキによる制動力を確保すること
ができる。
【００３７】
　ステアリング装置１０３は、車両が有する操舵システムである。ステアリング装置１０
３は、インタフェース（ステアリングホイール等）、ステアリングモータ１０３１、ギア
ボックス、ステアリングコラム等を含んで構成される。ステアリングモータ１０３１は、
操舵操作をアシストするための手段である。車両制御ＥＣＵ１０１から指令を受けたステ
アリングモータ１０３１が駆動することで、ステアリング操作に必要な力を軽減すること
ができる。また、ステアリングモータ１０３１を駆動することで、乗員の操作によらない
ステアリング操作の自動化も可能である。
【００３８】
　舵角センサ１１１は、ステアリング操作によって得られた舵角を検出するセンサである
。舵角センサ１１１によって得られた検出値は、車両制御ＥＣＵ１０１に随時送信される
。なお、本実施形態とは、舵角として、タイヤの切れ角を直接表す数値を用いるが、タイ
ヤの切れ角を間接的に表す値を用いてもよい。
　車速センサ１１２は、車両の速度を検出するセンサである。車速センサ１１２によって
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得られた検出値は、車両制御ＥＣＵ１０１に随時送信される。
【００３９】
　次に、車両制御インタフェース３００について説明する。
　本実施形態における車両制御ＥＣＵ１０１が扱う制御指令は、車両およびメーカーに固
有な形式である。一方、自動運転プラットフォーム２００は、サードパーティによって開
発され、様々なメーカーの多様な車種に搭載が想定された装置である。すなわち、双方を
同一の車載ネットワークに接続するためにはコストがかかる。そこで、本実施形態では、
車両制御ＥＣＵ１０１と、後述する自動運転プラットフォーム２００の自動運転ＥＣＵ２
０１との間で交換されるデータを変換および中継する装置として、車両制御インタフェー
ス３００を利用する。
【００４０】
　制御部３０１は、車両制御ＥＣＵ１０１が扱う制御指令と、自動運転ＥＣＵ２０１が扱
う制御指令を相互に変換するコンピュータである。制御部３０１は、例えば、ＣＰＵ（Ce
ntral Processing Unit）によって構成される。
　制御部３０１は、図３に示したように、制御指令処理部３０１１及び車両情報処理部３
０１２の２つの機能モジュールを有して構成される。各機能モジュールは、後述する記憶
部３０２に記憶されたプログラムをＣＰＵによって実行することで実現してもよい。
【００４１】
　制御指令処理部３０１１は、自動運転ＥＣＵ２０１から第一の制御指令を受信し、当該
制御指令を、車両制御ＥＣＵ１０１が解釈可能なデータ（第二の制御指令）に変換する。
　例えば、第一の制御指令に、加減速度を指定するデータが含まれていた場合、指定され
た加減速度（例えば、＋３．０ｋｍ／ｈ／ｓ）を、スロットル開度を指示するデータ、ま
たは、ブレーキ圧力を指示するデータに変換する。変換によって得られた第二の制御指令
は、車両プラットフォーム１００に固有なプロトコルないしフォーマットで送信される。
　また、第一の制御指令に、舵角を指定するデータが含まれていた場合、指定された舵角
（例えば、右１０度）を、車両制御ＥＣＵ１０１が解釈可能な、舵角を指示するデータに
変換する。
　変換処理は、後述する記憶部３０２に記憶される変換情報を用いて行われる。これにつ
いては後述する。
【００４２】
　車両情報処理部３０１２は、車両制御ＥＣＵ１０１から車両の状態等に関する情報を受
信し、当該情報を、自動運転ＥＣＵ２０１が解釈可能な情報（車種に固有でない情報）に
変換する。具体的には、車両プラットフォーム１００に固有なプロトコルないしフォーマ
ットで送信された情報を、共通形式の情報（以下、フィードバックデータ）に変換する。
以降、車両の状態等に関する情報をセンサデータと称する。センサデータは、例えば、舵
角センサ１１１や車速センサ１１２が取得した情報に基づいたもので、車両制御ＥＣＵ１
０１によって車載ネットワークに送信される。センサデータは、車両プラットフォームに
固有な形式のデータである。
　センサデータは、例えば、車速情報、タイヤの切れ角に関する情報、ステアリング角度
に関する情報など、自動運転ＥＣＵ２０１に対するフィードバックが可能なものであれば
、どのようなものであってもよい。また、センサデータには、車両プラットフォーム１０
０に備わる所定の機器が作動しているか否かを示す情報を含むことができる。また、セン
サデータには、外部の装置から受信した情報（例えば、天候に関する情報、道路の状態に
関する情報、車両の現在位置に関する情報など、）を含むことができる。
【００４３】
　本実施形態では、車両情報処理部３０１２は、フィードバックデータとして、例えば以
下のデータを生成し、自動運転プラットフォーム２００へ送信する。
（１）ブレーキシステム状態
（２）パワートレーンシステム状態
（３）方向制御状態
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　ブレーキシステム状態は、車両のブレーキシステムに関するデータであり、例えば、車
両の減速度、車輪のロック状態、ＡＢＳの動作状態などに関するデータを含む。
　パワートレーンシステム状態は、車両のパワートレーンシステムに関するデータであり
、例えば、車速、車両の加速度、車輪のスリップ状態、トラクションコントロールの状態
などに関するデータを含む。
　方向制御状態は、車両の方向制御システムに関するデータであり、例えば、タイヤの切
れ角、ステアリングアングル、車両の進行方向、車両にかかっている横Ｇなどに関するデ
ータを含む。
　これらのデータを含むフィードバックデータは、車種やメーカーに依存しない、共通な
データである。
【００４４】
　ここで、制御指令処理部３０１１が、第二の制御指令を車両プラットフォーム１００に
送信しても、車両の状態や道路の状態等によっては、車両プラットフォーム１００におい
て第二の制御指令の実現が不可能なケースが存在する。本実施形態では、このようなケー
スに対応するため、加減速度および舵角などの指定可能な範囲を車両制御インタフェース
３００が自動運転プラットフォーム２００に通知する。
【００４５】
　車両制御インタフェース３００の車両情報処理部３０１２は、車両プラットフォーム１
００側から取得したセンサデータに基づいて、第一の制御指令に含まれる物理量の指定可
能な範囲に関する情報（以下、範囲情報）を生成し、自動運転プラットフォーム２００の
自動運転ＥＣＵ２０１に通知する。範囲情報を自動運転ＥＣＵ２０１に通知することで、
自動運転ＥＣＵ２０１は適切な制御を行うことが可能になる。範囲情報は、車種やメーカ
ーに依存しない、共通なデータである。
【００４６】
　通知される範囲情報には、例えば、以下のような情報であるが、これらに限られない。
自動運転プラットフォーム２００から送信される第一の制御指令に含まれる物理量に対応
する範囲であればどのようなものであってもよい。
（１）指定可能な加減速度の範囲（下限値および上限値）に関する情報
（２）指定可能な舵角の範囲（左側角度および右側角度）に関する情報
（３）指定可能な舵角変化量（角速度）の範囲に関する情報
（４）指定可能な横加速度または指定可能な横加加速度の範囲（上限値）に関する情報
（５）指定可能な自動運転モードに関する情報
（６）指定可能な自動運転レベル（マニュアル、オペレータがいる自動運転、オペレータ
がいない自動運転）に関する情報
（７）指定可能なエアコンディショナーの温度の範囲（下限値及び上限値）に関する情報
（８）指定可能なドアまたはトランクの状態（開閉または施解錠）に関する情報
（９）指定可能な窓の状態（開閉状態）に関する情報
（１０）指定可能なワイパの状態（ON-OFF）に関する情報
（１１）指定可能なヘッドライトまたは車室内ライトの状態（ON-OFF）に関する情報
（１２）指定可能な方向指示器の状態（右方向点滅、左方向点滅）に関する情報
（１３）指定可能なハザードランプの状態（ON-OFF）に関する情報
（１４）スピードメータに表示される警告灯の状態（ON-OFF）に関する情報
（１５）指定可能なシフトレンジに関する情報
（１６）指定可能なパーキングブレーキの状態（ON-OFF）に関する情報
【００４７】
　実現可能な車両の加減速度は、乗員の数、積載量、エンジンまたはモータの負荷状況、
エンジンまたはモータの性能、路面の状況、天候などによって変化しうる。そのため、車
両情報処理部３０１２は、乗員の数、積載量、エンジンまたはモータの負荷状況、エンジ
ンまたはモータの性能、路面の状況、天候などに基づいて指定可能な加減速度の範囲を算
出する。乗員の数は、例えば、センサによって検出してもよいし、カメラによって車両内
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を撮像した画像を解析して算出してもよい。積載量は、例えば、センサによって検出して
もよいし、ユーザが予め入力しておいたデータに基づいて算出してもよい。エンジンまた
はモータの負荷状況は、例えば、エンジンにおける燃料噴射量やモータにおける電力に基
づいて算出できる。エンジンまたはモータの性能は、予め記憶部３０２に記憶させておく
ことができる。路面の状況及び天候は、例えば、車両が有するセンサによって検出しても
よいし、外部のサーバから取得してもよい。外部のサーバからのデータを取得は、車両プ
ラットフォーム１００または自動運転プラットフォーム２００のいずれを介して行っても
よい。
　なお、加減速度の指定可能な範囲は、加減速度に関係する他の物理量の範囲で示しても
よい。例えば、ブレーキ油圧の指定可能な範囲、ブレーキ油圧の単位時間当たりの変化量
の指定可能な範囲、アクチュエータ１０２１の作動量の指定可能な範囲、アクチュエータ
１０２１の単位時間当たりの作動量の指定可能な範囲、スロットル開度の指定可能な範囲
、スロットル開度の変化量の指定可能な範囲、スロットル開度の単位時間当たりの変化量
の指定可能な範囲等であってもよい。
【００４８】
　また、実現可能な舵角の範囲及び実現可能な舵角の変化量の範囲は、車速、道路状況、
交通状況、天候などによって変化しうる。例えば、車両が高速で走行中に舵角を大きくし
すぎると横滑り等が発生する虞があるため、車両の速度に応じて舵角が制限される。また
、例えば、雨の日には晴れの日よりも車両が横滑りしやすくなるので、天候に応じて舵角
が制限される。そのため、車両情報処理部３０１２は、車速、道路状況、交通状況、天候
などに基づいて指定可能な舵角の範囲及び指定可能な舵角の変化量の範囲を算出する。道
路状況や交通状況は、天候と同様に、車両が有するセンサによって検出してもよいし、外
部のサーバから取得してもよい。
　なお、指定可能な舵角の範囲及び指定可能な舵角の変化量の範囲は、舵角及び舵角の変
化量に関係する他の物理量の範囲で示してもよい。例えば、ステアリングモータ１０３１
の作動量の指定可能な範囲であってもよく、ステアリングモータ１０３１の単位時間当た
りの作動量の指定可能な範囲であってもよい。
【００４９】
　また、実現可能な車両の横加速度または横加加速度は、乗員の数、積載量、路面の状況
、天候などによって変化しうる。そのため、車両情報処理部３０１２は、乗員の数、積載
量、路面の状況、天候などに基づいて指定可能な横加速度または指定可能な横加加速度の
範囲を算出する。
【００５０】
　また、実現可能な自動運転モードは、車両の状態によって変化しうる。例えば、車両の
乗員に認証が必要な場合に、認証ができない場合には、自動運転による走行が不可能とな
る。また、車両がマニュアルモードで走行中には自動運転による走行が不可能になる。ま
た、例えば、乗員がシートベルトをしていないときに車両の走行を禁止する場合には、乗
員がシートベルトをしていないときに自動運転及びマニュアル運転による走行が制限され
る。なお、乗員がシートベルトをしているか否かは、乗員がシートに座っていることを検
出する着座センサと、乗員がシートベルトをしたことを検出するシートベルトセンサとに
よって検出することができる。車両情報処理部３０１２は、乗員の認証結果、マニュアル
モードであるか否か、センサの検出値などに基づいて指定可能な自動運転モードの範囲を
算出する。
【００５１】
　また、実現可能な自動運転レベルは、車両の状態によって変化しうる。自動運転レベル
には、例えば、乗員によるマニュアルでの運転、オペレータがいる状態での自動運転、オ
ペレータがいない状態での自動運転が含まれる。例えば、オペレータがいるときと、オペ
レータがいないときとでは、自動運転プラットフォーム２００が制御可能な範囲が異なる
場合がある。そのため、車両情報処理部３０１２は、オペレータの有無などに基づいて、
指定可能な自動運転レベルの範囲を算出する。オペレータの有無は、着座センサの検出値
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に基づいて判断可能である。
【００５２】
　また、実現可能なエアコンディショナーの温度は、エアコンディショナーの性能、外気
温などによって変化しうる。そのため、車両情報処理部３０１２は、エアコンディショナ
ーの性能や外気温度に基づいて指定可能なエアコンディショナーの温度の範囲を算出する
。外気温度は、例えばセンサによって検出可能である。
【００５３】
　また、実現可能なドアまたはトランクの状態は、乗員の認証結果や車両の走行状態など
によって変化しうる。例えば、走行中にはドア及びトランクの開扉や解錠が制限される。
また、例えば、ユーザが認証に失敗した場合には、ドア及びトランクの解錠や開扉が制限
される。そのため、車両情報処理部３０１２は、認証結果や車両の走行状態に基づいて指
定可能なドアまたはトランクの状態の範囲を算出する。
【００５４】
　また、実現可能な窓の状態は、車両の走行状態などによって変化しうる。例えば、車両
の速度が所定速度よりも高い場合には窓の開放が制限される。また、雨天時には窓の開放
が制限される。雨天であるか否かは、センサにより検出してもよいし、外部のサーバから
情報を得てもよい。車両情報処理部３０１２は、車両の走行状態や天候などに基づいて指
定可能な窓の状態の範囲を算出する。
【００５５】
　また、ワイパは、天候や窓の汚れ具合に応じて作動させる。例えば、フロントガラスに
雨滴や汚れが付着している場合以外では、ワイパの作動が制限される。なお、フロントガ
ラスに雨滴や汚れが付着しているか否かは、例えば、センサによって検出することができ
る。また、外部のサーバから得た天候に関する情報に基づいてフロントガラスに雨滴が付
着しているか否か判断してもよい。車両情報処理部３０１２は、天候や窓の汚れ具合に基
づいて、指定可能なワイパの状態の範囲を算出する。
【００５６】
　また、ヘッドライトは、例えば、車両周辺の明るさに応じて作動させる。車両周辺の明
るさは、例えば、センサによって検出することができる。ただし、時刻、または、車両の
現在位置などによって車両周辺の明るさを推定してもよい。例えば、車両の現在位置がト
ンネル内であれば、ヘッドライトの消灯が制限される。車両情報処理部３０１２は、車両
周辺の明るさに基づいて指定可能なヘッドライトの状態を算出する。また、車室内ライト
は、車両周辺の明るさや車両の走行状態に応じて作動させる。例えば、車両が停止してい
る場合、または、ドアが開扉されている場合に車室内ライトを点灯させ、その他の場合に
は車室内ライトの点灯が制限される。車両情報処理部３０１２は、車両周辺の明るさや車
両の走行状態に基づいて、指定可能な車室内ライトの状態を算出する。なお、ヘッドライ
ト及び車室内ライトの明るさの指定可能な範囲を、車両周辺の明るさなどに応じて変化さ
せてもよい。
【００５７】
　また、方向指示器は、例えば、車両の進路変更や右左折に応じて作動させる。例えば、
右折が予定されている場合には、車両の左側に備わる方向指示器の点滅が制限される。車
両の進路変更や右左折は、例えば車両の走行計画に基づいて取得する。また、舵角に基づ
いて方向指示器の作動を制限してもよい。車両情報処理部３０１２は、車両の進路変更や
右左折などの車両の動作、車両の走行計画などに基づいて、指定可能な方向指示器の状態
の範囲を算出する。
【００５８】
　また、ハザードランプは、例えば、車両に緊急事態が生じた場合に作動させる。したが
って、車両情報処理部３０１２は、車両の状態に応じて、指定可能なハザードランプの状
態の範囲を算出する。
【００５９】
　また、例えば、スピードメータ内に表示される警告灯の状態によって、実現可能な車両
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の走行状態が変化しうる。例えば、スピードメータ内の警告灯が点灯した場合には、車両
の走行が制限される。また、例えば、スピードメータ内の警告灯が点灯した場合には、停
車及び低速での走行に限り許可される。車両情報処理部３０１２は、警告灯の状態に基づ
いて、指定可能な車両の走行状態の範囲を算出する。なお、スピードメータ内に警告等に
限らず、車両プラットフォーム１００で出力される警告に基づいて、指定可能な車両の走
行状態の範囲を算出してもよい。
【００６０】
　実現可能なシフトレンジは、例えば、車両の状態などによって変化しうる。シフトレン
ジには、例えば、パーキング、リバース、ニュートラル、ドライブが含まれる。例えば、
車両が走行しているときには、パーキング、リバース、ニュートラルへのシフトチェンジ
が制限される。また、例えば、乗員がシートベルトをしていないときに車両の走行を禁止
する場合には、乗員がシートベルトをしていないときにドライブへのシフトチェンジが制
限される。車両情報処理部３０１２は、車両の状態などに基づいて、指定可能なシフトレ
ンジの範囲を算出する。
【００６１】
　また、パーキングブレーキは、例えば、車両が停車しているときに限り作動させる。例
えば、乗員がシートベルトをしていないときに車両の走行を禁止する場合には、乗員がシ
ートベルトをしていないときにバーキングブレーキの解除が制限される。したって、車両
情報処理部３０１２は、車速やセンサの検出値などに基づいて、指定可能なパーキングブ
レーキの状態の範囲を算出する。
【００６２】
　以上の範囲情報を生成するためのルールは、範囲生成情報３０２２として、後述する記
憶部３０２に予め記憶される。車両情報処理部３０１２は、範囲生成情報３０２２に基づ
いて範囲情報を算出し、自動運転ＥＣＵ２０１に通知することで、自動運転ＥＣＵ２０１
が適切な制御を行うことが可能になる。なお、車両情報処理部３０１２は、範囲情報に他
の情報を付随させてもよい。例えば、スロットル全閉時における加減速度の推定値などを
、範囲情報に付随させてもよい。
【００６３】
　記憶部３０２は、情報を記憶する手段であり、ＲＡＭ、磁気ディスクやフラッシュメモ
リなどの記憶媒体により構成される。
　記憶部３０２には、自動運転ＥＣＵ２０１（自動運転制御部２０１３）によって生成さ
れた第一の制御指令と、車両制御ＥＣＵ１０１が解釈可能な第二の制御指令を相互変換す
るための情報（以下、変換情報３０２１）が記憶される。変換情報３０２１には、さらに
、車両に固有なセンサデータをフィードバックデータに変換するための情報が含まれる。
また、記憶部３０２には、車両に固有なセンサデータなどに基づいて範囲情報を生成する
ための情報（範囲生成情報３０２２）が記憶される。変換情報３０２１を記憶している記
憶部３０２は、第二の記憶部の一例であり、範囲生成情報３０２２を記憶している記憶部
３０２は、第一の記憶部の一例である。
【００６４】
　変換情報３０２１は、例えば、車両制御ＥＣＵ１０１に対して入出力されるデータの構
成、そのパラメータ、入力値をパラメータに変換するためのテーブルや数式などからなる
。また、車両制御ＥＣＵ１０１から出力されるセンサデータの構成、そのパラメータ、パ
ラメータを物理値に変換するためのテーブルや数式などからなる。
【００６５】
　範囲生成情報３０２２は、車両制御ＥＣＵ１０１から出力されるセンサデータの構成、
そのパラメータ、パラメータを物理値の範囲であって自動運転プラットフォーム２００が
指定可能な範囲に変換するためのテーブルや数式などからなる。
【００６６】
　次に、自動運転プラットフォーム２００について説明する。
　自動運転プラットフォーム２００は、車両周辺のセンシングを行い、センシング結果に
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基づいて、走行に関する計画を生成し、当該計画に従って車両プラットフォーム１００に
対して指令を発行する装置である。自動運転プラットフォーム２００は、車両プラットフ
ォーム１００と異なるメーカーまたはベンダによって開発されたものであってもよい。
　自動運転プラットフォーム２００は、図２に示されるように、自動運転ＥＣＵ２０１及
びセンサ群２０２を有して構成される。
【００６７】
　自動運転ＥＣＵ２０１は、後述するセンサ群２０２から取得したデータに基づいて自動
運転に関する判断を行い、車両プラットフォーム１００と通信することで車両を制御する
コンピュータである。自動運転ＥＣＵ２０１は、例えば、ＣＰＵ（Central Processing U
nit）によって構成される。
　自動運転ＥＣＵ２０１は、状況認知部２０１１、指定範囲取得部２０１２、自動運転制
御部２０１３の３つの機能モジュールを有して構成される。各機能モジュールは、ＲＯＭ
（Read Only Memory）等の記憶手段に記憶されたプログラムをＣＰＵによって実行するこ
とで実現してもよい。
【００６８】
　状況認知部２０１１は、後述するセンサ群２０２に含まれるセンサによって取得された
データに基づいて、車両周辺の環境を検出する。検出の対象は、例えば、車線の数や位置
、自車両の周辺に存在する車両の数や位置、自車両の周辺に存在する障害物（例えば歩行
者、自転車、構造物、建築物など）の数や位置、道路の構造、道路標識などであるが、こ
れらに限られない。自律的な走行を行うために必要なものであれば、検出の対象はどのよ
うなものであってもよい。状況認知部２０１１が検出した、環境に関するデータ（以下、
環境データ）は、後述する自動運転制御部２０１３へ送信される。
【００６９】
　指定範囲取得部２０１２は、第一の制御指令に含まれる物理量の指定可能な範囲に関す
る情報（範囲情報）を車両制御インタフェース３００から取得する。指定範囲取得部２０
１２が取得した範囲情報は、後述する自動運転制御部２０１３へ送信される。
【００７０】
　自動運転制御部２０１３は、状況認知部２０１１が生成した環境データ、及び、指定範
囲取得部２０１２が取得した範囲情報を用いて、第一の制御指令を生成する。自動運転制
御部２０１３は、第一の制御指令として、例えば以下のデータを生成し、車両制御インタ
フェース３００を介して車両プラットフォーム１００へ送信することにより車両を制御す
る。
（１）加減速度を指定するデータ
（２）舵角を指定するデータ
（３）舵角の変化量を指定するデータ
（４）横加速度または横加加速度を指定するデータ
（５）自動運転モードを指定するデータ
（６）自動運転レベルを指定するデータ
（７）エアコンディショナーの温度を指定するデータ
（８）ドアまたはトランクの開閉または施解錠を指定するデータ
（９）窓の開閉を指定するデータ
（１０）ワイパのON-OFFを指定するデータ
（１１）ヘッドライトまたは車室内ライトのON-OFFまたは明るさを指定するデータ
（１２）方向指示器の点灯を指定するデータ
（１３）ハザードランプのON-OFFを指定するデータ
（１４）シフトレンジを指定するデータ
（１５）パーキングブレーキのON-OFFを指定するデータ
【００７１】
　加減速度を指定するデータは、単位時間あたりの車両の速度の変化量（正または負）を
指定するデータである。自動運転制御部２０１３は、例えば、環境データに基づいて自車
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両の走行軌跡を生成し、当該走行軌跡に沿って走行するよう、車両の加減速度を決定する
。このときに、加減速度が指定可能な範囲を超えないように加減速度を決定する。例えば
、仮に決定された加速度が指定可能な範囲を超える場合には、指定可能な範囲の上限値を
加速度として決定する。なお、車両を自律走行させる方法については、公知の方法を採用
することができる。
【００７２】
　舵角を指定するデータは、車両が有する操舵輪の切れ角を指定するデータである。当該
データは、典型的には操舵輪であるタイヤの切れ角であるが、車両の操舵に関連するもの
であれば、これ以外であってもよい。例えば、ステアリングホイールの角度や、最大切れ
角に対するパーセンテージ等を表すものであってもよい。また、車両の予定軌跡そのもの
であってもよい。
　舵角の変化量を指定するデータは、車両が有する操舵輪の切れ角の単位時間当たりの変
化量を指定するデータである。
　自動運転制御部２０１３は、例えば、環境データに基づいて自車両の走行軌跡を生成し
、当該走行軌跡に沿って走行するよう、舵角または舵角の変化量を決定する。このときに
、舵角または舵角の変化量が指定可能な範囲を超えないように舵角または舵角の変化量を
決定する。例えば、仮に決定された舵角または舵角の変化量が指定可能な範囲を超える場
合には、指定可能な範囲の上限値を舵角または舵角の変化量として決定する。
【００７３】
　横加速度を指定するデータは、単位時間当たりの車両の横方向の速度の変化量を指定す
るデータであり、横加加速度を指定するデータは、単位時間当たりの車両の横方向の加速
度の変化量を指定するデータである。横加速度または横加加速度が指定可能な範囲を超え
る場合には、指定可能な範囲の上限値になるように横加速度または横加加速度が決定され
る。
【００７４】
　自動運転モードを指定するデータは、例えば、自動運転による走行が可能なモード（Re
ady-On）または走行が不可能なモード（Sleep）のいずれを選択するのかを指定するデー
タである。自動運転制御部２０１３は、指定可能な範囲に含まれる自動運転モードに決定
する。
　自動運転レベルを指定するデータは、例えば、マニュアルでの運転、オペレータがいる
状態での自動運転、オペレータがいない状態での自動運転のいずれを選択するのかを指定
するデータである。自動運転制御部２０１３は、指定可能な範囲に含まれる自動運転レベ
ルに決定する。
【００７５】
　エアコンディショナーの温度を指定するデータは、車室内の温度を指定するデータであ
る。エアコンディショナーの温度を指定するデータによって、車両プラットフォーム１０
０に備わるエアコンディショナーが制御される。自動運転制御部２０１３は、例えば、仮
に決定された温度が指定可能な範囲を超える場合には、指定可能な範囲の上限値を指定す
る温度として決定する。
【００７６】
　ドアまたはトランクの開閉を指定するデータは、車両が有するドアまたはトランクにつ
いての開扉または閉扉を指定するデータである。ドアまたはトランクの施解錠を指定する
データは、車両のドアまたはトランクに備わる施解錠装置についての施錠または解錠を指
定するデータである。自動運転制御部２０１３は、指定可能な範囲において、ドアまたは
トランクの開閉または施解錠を指定する。
【００７７】
　窓の開閉を指定するデータは、車両が有する窓の開閉を指定するデータである。自動運
転制御部２０１３は、指定可能な範囲において、窓の開閉を指定する。
　ワイパのON－OFFを指定するデータは、車両のフロントガラスに付着した雨滴や汚れを
振り払うためのワイパの作動と不作動との切り替えを指定するデータである。自動運転制
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御部２０１３は、指定可能な範囲において、ワイパのON－OFFを指定する。
【００７８】
　ヘッドライトまたは車室内ライトのON-OFFを指定するデータは、車両が有するヘッドラ
イトまたは車両が有する車室内のライトの点灯と消灯との切り替えを指定するデータであ
る。また、ヘッドライトまたは車室内ライトの明るさを指定するデータは、ヘッドライト
または車室内ライトの明るさ、ライトの点灯数、点灯するライトの種類などを指定するデ
ータである。自動運転制御部２０１３は、指定可能な範囲において、ヘッドライトまたは
車室内ライトのON-OFF、ヘッドライトまたは車室内ライトの明るさを指定する。
【００７９】
　方向指示器の点灯を指定するデータは、車両が有する方向指示器について、右折方向に
点滅と、左折方向に点滅と、消灯との切り替えを指定するデータである。自動運転制御部
２０１３は、指定可能な範囲において、方向指示器の点滅及び消灯を指定する。
　ハザードランプのON-OFFを指定するデータは、車両が有するハザードランプ（方向指示
器であってもよい）の点滅と消灯との切り替えを指定するデータである。自動運転制御部
２０１３は、指定可能な範囲において、ハザードランプのON-OFFを指定する。
【００８０】
　シフトレンジを指定するデータは、シフトポジション（例えば、パーキング、ドライブ
、リバース、ニュートラル等）を指定するデータである。自動運転制御部２０１３は、指
定可能な範囲において、シフトレンジを指定する。
　パーキングブレーキのON-OFFを指定するデータは、機械的または電気的な駐車ブレーキ
を動作させるか否かを表すデータである。自動運転制御部２０１３は、指定可能な範囲に
おいて、パーキングブレーキのON-OFFを指定する。
　以上のデータを含む第一の制御指令は、車種やメーカーに依存しない、共通な指令であ
る。
【００８１】
　センサ群２０２は、車両周辺のセンシングを行う手段であり、典型的には単眼カメラ、
ステレオカメラ、レーダ、ＬＩＤＡＲ、レーザスキャナなどを含んで構成される。センサ
群２０２には、車両周辺をセンシングする手段のほか、車両の現在位置を取得する手段（
ＧＰＳモジュール等）などが含まれていてもよい。センサ群２０２に含まれるセンサが取
得した情報は、自動運転ＥＣＵ２０１（状況認知部２０１１）に随時送信される。
【００８２】
　本実施形態に係る車両システムでは、以上に説明した構成により、車両制御インタフェ
ース３００を介して、車両プラットフォーム１００と自動運転プラットフォーム２００と
の間での通信が行われる。
【００８３】
　次に、本実施形態に係る車両制御インタフェース３００が範囲情報を生成する処理につ
いて、処理フローチャートである図４を参照しながら説明する。図４に示した処理は、所
定の周期ごとに車両制御インタフェース３００によって実行される。
【００８４】
　まず、ステップＳ０１で、車両情報処理部３０１２が、車両プラットフォーム１００か
らセンサデータを受信する。次に、ステップＳ０２で、車両情報処理部３０１２が、セン
サデータと、範囲生成情報３０２２とに基づいて範囲情報を生成する。そして、ステップ
Ｓ０３で、車両情報処理部３０１２が、生成した範囲情報を自動運転プラットフォーム２
００に送信する。
【００８５】
　次に、本実施形態に係る車両システムが行う処理について、処理フローチャートである
図５を参照しながら説明する。図５に示した処理は、所定の周期ごとに車両システムによ
って実行される。
【００８６】
　まず、ステップＳ１１で、自動運転ＥＣＵ２０１が、センサ群２０２から取得した情報
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に基づいて走行計画を生成する。走行計画とは、所定の周期における車両の挙動を示すデ
ータである。走行計画は、車両の走行軌跡を含んでいてもよいし、車両の加減速に関する
情報を含んでいてもよい。なお、走行計画は、例示した情報以外にさらに基づいて生成さ
れてもよい。例えば、出発地、経由地、目的地、地図データ等に基づいて生成されてもよ
い。
【００８７】
　次に、ステップＳ１２で、自動運転ＥＣＵ２０１が、範囲情報を取得する。なお、範囲
情報は、予め車両制御インタフェース３００から取得してメモリなどに記憶させておき、
その情報を読み込んでもよい。
【００８８】
　次に、ステップＳ１３で、自動運転ＥＣＵ２０１が、走行計画を実現するための物理制
御量を生成する。図６は、ステップＳ１３における処理を詳細に示した図である。本フロ
ーチャートでは、加減速度についての物理制御量と、舵角についての物理制御量との二種
類を生成する場合について説明する。
　まず、ステップＳ１３１にて、自動運転ＥＣＵ２０１が、加減速度についての物理制御
量と、舵角についての物理制御量との仮の値を生成する。このときの加減速度についての
制御量、舵角についての制御量は、例えば、車速と最大舵角との関係、走行環境と加減速
度（舵角）との関係、オペレーション（例えば車線変更）を完了すべき時間幅など、事前
に設定されたパラメータに基づいて生成されてもよい。
【００８９】
　次に、ステップＳ１３２で、自動運転ＥＣＵ２０１が、生成された制御物理量が指定可
能な範囲内であるか否か判定する。指定可能な範囲はステップＳ１２で取得した範囲情報
から得る。
　ステップＳ１３２で肯定判定された場合にはステップＳ１３４へ進み、ステップＳ１３
１で生成された物理制御量が確定する。一方、ステップＳ１３２で否定判定された場合に
はステップＳ１３３へ進み、加減速についての制御量または舵角についての制御量が指定
可能な範囲の上限値（下限値）となるように、自動運転ＥＣＵ２０１が物理制御量を補正
する。そして、ステップＳ１３４において、補正後の物理制御量が確定される。
【００９０】
　図５に戻り、説明を続ける。
　次に、ステップＳ１４で、自動運転ＥＣＵ２０１が、生成した物理制御量のそれぞれを
複数のタイムステップに分割する。タイムステップは、例えば、１００ミリ秒とすること
ができるが、この限りではない。
【００９１】
　次に、ステップＳ１５で、自動運転ＥＣＵ２０１が、現タイムステップから、次のタイ
ムステップまでの間における物理制御量の変化に基づいて、第一の制御指令を発行する。
例えば、１タイムステップが１００ミリ秒であって、加減速度として＋２．０ｋｍ／ｈ／
ｓが指定された場合、１タイムステップあたり０．２ｋｍ／ｈの速度変化を指定する指令
を生成する。また、例えば、２秒かけて舵角を２０度まで変更することが指定された場合
、１タイムステップあたり０．１度の舵角変化を指定する指令を生成する。生成された第
一の制御指令は、車両制御インタフェース３００の制御部３０１へ入力される。なお、第
一の制御指令には、走行計画に応じてこれ以外のデータを含ませてもよい。
【００９２】
　次に、ステップＳ１６で、車両制御インタフェース３００（制御部３０１）が、取得し
た第一の制御指令を処理する。図７は、ステップＳ１６における処理を詳細に示した図で
ある。
　まず、ステップＳ１６１にて、制御指令処理部３０１１が、自動運転ＥＣＵ２０１から
送信された第一の制御指令を取得する。
【００９３】
　次に、ステップＳ１６２で、制御部３０１がデータ変換を行う。
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　具体的には、制御指令処理部３０１１が、記憶部３０２に記憶された変換情報３０２１
に基づいて、第一の制御指令と第二の制御指令との相互変換を行う。
【００９４】
　次に、ステップＳ１６３で、生成した第二の制御指令を車両制御ＥＣＵ１０１に送信す
る。本ステップでは、例えば、ステップＳ１６２で生成した第二の制御指令を、車載ネッ
トワークにおいて送受信されるデータフレームにカプセル化し、車両制御ＥＣＵ１０１を
宛先として送信する。
【００９５】
　図５に戻り、説明を続ける。
　ステップＳ１７は、自動運転ＥＣＵ２０１が、第二の制御指令を送信した後の車両状態
をセンシングする。本ステップでは、車両制御ＥＣＵ１０１から送信されたセンサデータ
を、車両制御インタフェース３００が、変換情報に基づいて変換したうえで自動運転ＥＣ
Ｕ２０１に中継し、これを受信した自動運転ＥＣＵ２０１が、車両が所望の状態となって
いるか否かを判定する。
【００９６】
　車両の挙動は、現在のエンジンの負荷や、道路の状況（例えば勾配）等に影響されるた
め、本実施形態では、自動運転ＥＣＵ２０１が、センサデータのフィードバックを受ける
ことで、所望の物理制御量が得られているか否かを判定する。センサデータは、車両プラ
ットフォーム１００から車両情報処理部３０１２が取得し、フィードバックデータに変換
されたうえで、自動運転ＥＣＵ２０１へ送信される。なお、フィードバックデータは、事
前に定義されたものであれば、例示したもの以外を含んでいてもよい。例えば、タイヤ切
れ角やステアリング角度の角速度、エンジンの負荷、道路の勾配（傾き）、乗員の数、積
載量、道路の状況に関するデータ、交通状況に関するデータなど、車両の挙動に影響を与
える要素に関するデータを含んでいてもよい。
【００９７】
　次に、ステップＳ１８で、自動運転ＥＣＵ２０１が、受信したフィードバックデータに
基づいて走行計画を修正する。例えば、フィードバックデータが、エンジンの負荷が高く
、要求された加速度が得られない旨を示していた場合、より高い加速度が得られるよう、
走行計画を修正する。なお、本例では走行計画を修正する例を挙げたが、走行計画は変更
せず、当該走行計画を実現するための物理制御量を修正してもよい。本ステップにおいて
物理制御量を修正する際にも、範囲情報に含まれる指定可能な範囲を超えないように制御
物理量を修正する。
【００９８】
　第一の実施形態に係る車両システムでは、以上に説明した処理を行うことで、車両制御
インタフェース３００が範囲情報を事前に自動運転プラットフォーム２００に通知するこ
とで、実現不可能な指令が車両プラットフォーム１００に送信されることを防ぐことがで
きる。したがって、適切な車両の走行制御を行うことが可能になる。
【００９９】
（変形例）
　上記の実施形態はあくまでも一例であって、本発明はその要旨を逸脱しない範囲内で適
宜変更して実施しうる。
　例えば、本開示において説明した処理や手段は、技術的な矛盾が生じない限りにおいて
、自由に組み合わせて実施することができる。
【０１００】
　また、１つの装置が行うものとして説明した処理が、複数の装置によって分担して実行
されてもよい。あるいは、異なる装置が行うものとして説明した処理が、１つの装置によ
って実行されても構わない。コンピュータシステムにおいて、各機能をどのようなハード
ウェア構成（サーバ構成）によって実現するかは柔軟に変更可能である。
【０１０１】
　本発明は、上記の実施形態で説明した機能を実装したコンピュータプログラムをコンピ
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して実行することによっても実現可能である。このようなコンピュータプログラムは、コ
ンピュータのシステムバスに接続可能な非一時的なコンピュータ可読記憶媒体によってコ
ンピュータに提供されてもよいし、ネットワークを介してコンピュータに提供されてもよ
い。非一時的なコンピュータ可読記憶媒体は、例えば、磁気ディスク（フロッピー（登録
商標）ディスク、ハードディスクドライブ（ＨＤＤ）等）、光ディスク（ＣＤ－ＲＯＭ、
ＤＶＤディスク・ブルーレイディスク等）など任意のタイプのディスク、読み込み専用メ
モリ（ＲＯＭ）、ランダムアクセスメモリ（ＲＡＭ）、ＥＰＲＯＭ、ＥＥＰＲＯＭ、磁気
カード、フラッシュメモリ、光学式カード、電子的命令を格納するために適した任意のタ
イプの媒体を含む。
【符号の説明】
【０１０２】
　１００・・・車両プラットフォーム
　１０１・・・車両制御ＥＣＵ
　１０２・・・ブレーキ装置
　１０３・・・ステアリング装置
　２００・・・自動運転プラットフォーム
　２０１・・・自動運転ＥＣＵ
　２０２・・・センサ群
　３００・・・車両制御インタフェース
　３０１・・・制御部
　３０２・・・記憶部

【図１】 【図２】
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