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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　自車の走行予定の走行路に進入しようとする車両から、該車両の動作と前記車両の運動
状態及び位置とを示す光信号を受信するための光受信手段と、
　自車の運動状態を検出する運動状態検出手段と、
　自車の位置を検出する位置検出手段と、
　前記光受信手段によって受信した光信号の受信方向に基づいて、自車の走行予定の走行
路に進入しようとする車両が存在する方向を特定する特定手段と、
　前記特定手段によって特定された車両が存在する方向と前記光信号が示す車両の動作と
をドライバに対して出力する出力手段と、
　前記運動状態検出手段によって検出された運動状態と、前記位置検出手段によって検出
された位置と、前記光受信手段によって受信した光信号が示す前記車両の運動状態及び位
置とに基づいて、前記車両との衝突の危険度を算出する危険度算出手段と、
　前記危険度算出手段によって算出された危険度が所定値未満である場合、前記光受信手
段によって受信した光信号が示す動作を許可すると判定する許可判定手段と、
　前記許可判定手段によって前記動作を許可すると判定された場合、前記光受信手段によ
って受信した光信号に対応し、前記動作を許可することを示す応答信号を生成する信号生
成手段と、
　前記信号生成手段によって生成された応答信号を、光信号によって前記進入しようとす
る車両に送信するための光送信手段と、
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　を含む車両間通信装置。
【請求項２】
　前記光送信手段を、自車の前方に設けられた照明を用いて構成した請求項１記載の車両
間通信装置。
【請求項３】
　前記光受信手段は、自車の前方の画像を撮像する撮像手段を備え、前記撮像手段によっ
て撮像された画像から、前記進入しようとする車両からの光信号を抽出することにより、
前記光信号を受信し、
　前記特定手段は、前記撮像された画像における前記光信号の送信部の位置から、前記光
信号の受信方向を特定し、前記特定された受信方向に基づいて、前記車両が存在する方向
を特定する請求項１又は２記載の車両間通信装置。
【請求項４】
　前記光信号が示す車両の動作は、自車の走行予定の走行路に車線変更しようとする動作
、信号機が設置されていない交差点において、前記走行路に交差する道路から前記走行路
に合流しようとする動作、及び前記交差点において、前記走行路を横断しようとする動作
の少なくとも一方である請求項１～請求項３の何れか１項記載の車両間通信装置。
【請求項５】
　自車の運動状態を検出する進入側運動状態検出手段、
　自車の位置を検出する進入側位置検出手段、
　他車が走行予定の走行路に自車が進入しようとするときに、前記走行路に進入しようと
する動作と、前記進入側運動状態検出手段によって検出された運動状態と、前記進入側位
置検出手段によって検出された位置とを示す光信号を、前記他車へ送信する進入側光送信
手段、
　自車が進入しようとする走行路を走行予定の車両から、前記進入側光送信手段によって
送信した光信号に対応する応答信号を、光信号によって受信するための進入側光受信手段
、
　前記進入側光受信手段によって受信した光信号の受信方向に基づいて、自車が進入しよ
うとする走行路を走行予定の車両が存在する方向を特定する進入側特定手段、及び
　前記進入側特定手段によって特定された車両が存在する方向と前記応答信号を受信した
こととをドライバに対して出力する進入側出力手段
　を含む進入側車両間通信装置と、
　自車の走行予定の走行路に進入しようとする車両から、該車両の動作と前記車両の運動
状態及び位置とを示す光信号を受信するための直進側光受信手段、
　自車の運動状態を検出する直進側運動状態検出手段、
　自車の位置を検出する直進側位置検出手段、
　前記直進側光受信手段によって受信した光信号の受信方向に基づいて、自車の走行予定
の走行路に進入しようとする車両が存在する方向を特定する直進側特定手段、
　前記直進側特定手段によって特定された車両が存在する方向と前記光信号が示す車両の
動作とをドライバに対して出力する直進側出力手段、
　前記直進側運動状態検出手段によって検出された運動状態と、前記直進側位置検出手段
によって検出された位置と、前記直進側光受信手段によって受信した光信号が示す前記車
両の運動状態及び位置とに基づいて、前記車両との衝突の危険度を算出する危険度算出手
段、
　前記危険度算出手段によって算出された危険度が所定値未満である場合、前記光受信手
段によって受信した光信号が示す動作を許可すると判定する許可判定手段、
　前記許可判定手段によって前記動作を許可すると判定された場合、前記直進側光受信手
段によって受信した光信号に対応し、前記動作を許可することを示す応答信号を生成する
信号生成手段、及び
　前記信号生成手段によって生成された応答信号を、光信号によって前記進入しようとす
る車両に送信するための直進側光送信手段
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　を含む直進側車両間通信装置と、
　を含む車両間通信システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両間通信装置及び車両間通信システムに係り、特に、車両間において車両
に関する情報を通信する車両間通信装置及び車両間通信システムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来より、広範囲な道路状況を考慮することによって、車線変更時の安全性を確認する
車線変更安全確認装置が知られている（例えば、特許文献１）。この車線変更安全確認装
置では、ナビゲーションシステム、路車間通信システム、車車間通信システム等の道路情
報抽出装置により、道路の車線数減少、道路形状、道路勾配、事故発生の有無、工事箇所
などの道路状況を認識している。そして、ウインカー操作検知装置により、運転者がウイ
ンカーを操作して車線を変更しようとしているのを検知すると、道路状況を認識して車線
変更の安全性を自動的に判断し、危険と判断した場合には、報知装置により車線変更が危
険であることを報知している。
【０００３】
　また、信号機の無い交差点や駐車場出口等で、非優先道を走行する車両が交差点手前の
停止線で一時停止後、発進しようとする道路交通場面において、交差する優先道を走行す
る車両、並びに優先道に設置された歩道上に存在する歩行者及び自転車等との出会い頭衝
突事故を防止することができる出会い頭衝突防止支援装置が知られている（例えば、特許
文献２）。この出会い頭衝突防止支援装置では、道路インフラに、優先道用道路状況把握
設備と、歩道用道路状況把握設備と、路側処理設備と、情報用路車間通信設備と、基点用
路車間通信設備とを具備し、また、非優先道を走行する車両に、車載処理装置と、車載ヒ
ューマンマシンインタフェース装置とを具備し、道路インフラから非優先道の車両の運転
者へ出会い頭衝突防止支援サービスを提供するようにしている。
【特許文献１】特開平１０－２５０５０８号公報
【特許文献２】特開２００３－２８８６９４号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかしながら、上記の特許文献１には、通信内容や通信手段に関する具体的な記述がな
いため、車線変更時の安全性の確認を実現することができない、という問題がある。
【０００５】
　また、上記の特許文献２に記載の技術では、新規の道路インフラが必要となるため、新
規の道路インフラが設定されていない場所では、衝突事故を防止することができない、と
いう問題がある。
【０００６】
　また、従来の電波による通信を用いた車線変更支援方法では、通信相手の識別と位置特
定が困難であるため、変更先の車線を走行している車両に対して情報を送信すること自体
が難しい、という問題がある。
【０００７】
　本発明は、上記の問題点を解決するためになされたもので、新規の道路インフラを設け
ずに、簡易な通信で、走行路に車両が進入する際の衝突事故の危険性を低減することがで
きる車両間通信装置及び車両間通信システムを提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　上記の目的を達成するために第１の発明に係る車両間通信装置は、自車の走行予定の走
行路に進入しようとする車両から、該車両の動作と前記車両の運動状態及び位置とを示す
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光信号を受信するための光受信手段と、自車の運動状態を検出する運動状態検出手段と、
自車の位置を検出する位置検出手段と、前記光受信手段によって受信した光信号の受信方
向に基づいて、自車の走行予定の走行路に進入しようとする車両が存在する方向を特定す
る特定手段と、前記特定手段によって特定された車両が存在する方向と前記光信号が示す
車両の動作とをドライバに対して出力する出力手段と、前記運動状態検出手段によって検
出された運動状態と、前記位置検出手段によって検出された位置と、前記光受信手段によ
って受信した光信号が示す前記車両の運動状態及び位置とに基づいて、前記車両との衝突
の危険度を算出する危険度算出手段と、前記危険度算出手段によって算出された危険度が
所定値未満である場合、前記光受信手段によって受信した光信号が示す動作を許可すると
判定する許可判定手段と、前記許可判定手段によって前記動作を許可すると判定された場
合、前記光受信手段によって受信した光信号に対応し、前記動作を許可することを示す応
答信号を生成する信号生成手段と、前記信号生成手段によって生成された応答信号を、光
信号によって前記進入しようとする車両に送信するための光送信手段と、を含んで構成さ
れている。
【０００９】
　第１の発明に係る車両間通信装置によれば、光受信手段によって、自車の走行予定の走
行路に進入しようとする車両から、車両の動作を示す光信号を受信し、特定手段によって
、光受信手段によって受信した光信号の受信方向に基づいて、自車の走行予定の走行路に
進入しようとする車両が存在する方向を特定する。そして、出力手段によって、特定手段
によって特定された車両が存在する方向と光信号が示す車両の動作とをドライバに対して
出力する。
【００１０】
　このように、受信した光信号の受信方向から、自車の走行予定の走行路に進入しようと
する車両が存在する方向を特定し、進入しようとする車両が存在する方向と車両の動作と
をドライバに対して出力することにより、自車の走行路に進入しようとする車両を特定し
てドライバに知らせることができるため、新規の道路インフラを設けずに、簡易な通信で
、走行路に車両が進入する際の衝突事故の危険性を低減することができる。
【００１１】
　また、第１の発明に係る車両間通信装置は、光受信手段によって受信した光信号に対応
する応答信号を生成する信号生成手段と、信号生成手段によって生成された応答信号を、
光信号によって進入しようとする車両に送信するための光送信手段とを更に含む。これに
より、進入しようとする車両に応答信号を光信号で送信するため、進入しようとする車両
のドライバに、自車のドライバが進入しようとする動作に気付いていることを知らせるこ
とができる。
【００１２】
　第１の発明に係る光送信手段を、自車の前方に設けられた照明を用いて構成することが
できる。これにより、予め設置された照明を用いて光信号を送信するため、低コストで構
成することができる。
【００１３】
　また、上記の車両間通信装置は、光受信手段によって受信した光信号が示す動作を許可
するか否かを判定する許可判定手段を更に含み、信号生成手段は、許可判定手段によって
動作を許可すると判定された場合、動作を許可することを示す応答信号を生成する。これ
により、進入しようとする車両のドライバに、進入しようとする動作が許可されているこ
とを知らせることができる。
【００１４】
　上記の光信号は、車両の動作と車両の運動状態及び位置を示し、車両間通信装置は、自
車の運動状態を検出する運動状態検出手段と、自車の位置を検出する位置検出手段と、運
動状態検出手段によって検出された運動状態と、位置検出手段によって検出された位置と
、光受信手段によって受信した光信号が示す車両の運動状態及び位置とに基づいて、車両
との衝突の危険度を算出する危険度算出手段とを更に含み、許可判定手段は、危険度算出
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手段によって算出された危険度が所定値未満である場合、動作を許可すると判定する。こ
れにより、判定された衝突危険度に基づいて、進入しようとする動作を許可するか否かを
判定することができる。
【００１５】
　上記の光受信手段は、自車の前方の画像を撮像する撮像手段を備え、撮像手段によって
撮像された画像から、進入しようとする車両からの光信号を抽出することにより、光信号
を受信し、特定手段は、撮像された画像における光信号の送信部の位置から、光信号の受
信方向を特定し、特定された受信方向に基づいて、車両が存在する方向を特定することが
できる。これにより、撮像された画像に基づいて、光信号を受信すると共に、光信号の受
信方向を高精度に特定することができる。
【００１６】
　また、上記の光信号が示す車両の動作を、自車の走行予定の走行路に車線変更しようと
する動作、信号機が設置されていない交差点において、走行路に交差する道路から走行路
に合流しようとする動作、及び交差点において、走行路を横断しようとする動作の少なく
とも一方とすることができる。
【００２６】
　第４の発明に係る車両間通信システムは、自車の運動状態を検出する進入側運動状態検
出手段、自車の位置を検出する進入側位置検出手段、他車が走行予定の走行路に自車が進
入しようとするときに、前記走行路に進入しようとする動作と、前記進入側運動状態検出
手段によって検出された運動状態と、前記進入側位置検出手段によって検出された位置と
を示す光信号を、前記他車へ送信する進入側光送信手段、自車が進入しようとする走行路
を走行予定の車両から、前記進入側光送信手段によって送信した光信号に対応する応答信
号を、光信号によって受信するための進入側光受信手段、前記進入側光受信手段によって
受信した光信号の受信方向に基づいて、自車が進入しようとする走行路を走行予定の車両
が存在する方向を特定する進入側特定手段、及び前記進入側特定手段によって特定された
車両が存在する方向と前記応答信号を受信したこととをドライバに対して出力する進入側
出力手段を含む進入側車両間通信装置と、自車の走行予定の走行路に進入しようとする車
両から、該車両の動作と前記車両の運動状態及び位置とを示す光信号を受信するための直
進側光受信手段、自車の運動状態を検出する直進側運動状態検出手段、自車の位置を検出
する直進側位置検出手段、前記直進側光受信手段によって受信した光信号の受信方向に基
づいて、自車の走行予定の走行路に進入しようとする車両が存在する方向を特定する直進
側特定手段、前記直進側特定手段によって特定された車両が存在する方向と前記光信号が
示す車両の動作とをドライバに対して出力する直進側出力手段、前記直進側運動状態検出
手段によって検出された運動状態と、前記直進側位置検出手段によって検出された位置と
、前記直進側光受信手段によって受信した光信号が示す前記車両の運動状態及び位置とに
基づいて、前記車両との衝突の危険度を算出する危険度算出手段、前記危険度算出手段に
よって算出された危険度が所定値未満である場合、前記光受信手段によって受信した光信
号が示す動作を許可すると判定する許可判定手段、前記許可判定手段によって前記動作を
許可すると判定された場合、前記直進側光受信手段によって受信した光信号に対応し、前
記動作を許可することを示す応答信号を生成する信号生成手段、及び前記信号生成手段に
よって生成された応答信号を、光信号によって前記進入しようとする車両に送信するため
の直進側光送信手段を含む直進側車両間通信装置とを含んで構成されている。
【００２７】
　第４の発明に係る車両間通信システムによれば、進入側車両間通信装置において、進入
側光送信手段によって、他車が走行予定の走行路に自車が進入しようとするときに、走行
路に進入しようとする動作と、前記進入側運動状態検出手段によって検出された運動状態
と、前記進入側位置検出手段によって検出された位置とを示す光信号を、他車へ送信する
。
【００２８】
　そして、直進側車両間通信装置において、直進側光受信手段によって、自車の走行予定
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の走行路に進入しようとする車両から、車両の動作と前記車両の運動状態及び位置とを示
す光信号を受信し、直進側特定手段によって、直進側光受信手段によって受信した光信号
の受信方向に基づいて、自車の走行予定の走行路に進入しようとする車両が存在する方向
を特定し、直進側出力手段によって、直進側特定手段によって特定された車両が存在する
方向と光信号が示す車両の動作とをドライバに対して出力する。また、信号生成手段によ
って、許可判定手段によって前記動作を許可すると判定された場合、直進側光受信手段に
よって受信した光信号に対応し、前記動作を許可することを示す応答信号を生成し、直進
側光送信手段によって、信号生成手段によって生成された応答信号を、光信号によって進
入しようとする車両に送信する。
【００２９】
　そして、進入側車両間通信装置において、進入側光受信手段によって、自車が進入しよ
うとする走行路を走行予定の車両から、進入側光送信手段によって送信した光信号に対応
する応答信号を、光信号によって受信し、進入側特定手段によって、進入側光受信手段に
よって受信した光信号の受信方向に基づいて、自車が進入しようとする走行路を走行予定
の車両が存在する方向を特定する。また、進入側出力手段によって、進入側特定手段によ
って特定された車両が存在する方向と応答信号を受信したこととをドライバに対して出力
する。
【００３０】
　このように、直進側車両間通信装置において、受信した光信号の受信方向から、自車の
走行予定の走行路に進入しようとする車両が存在する方向を特定し、進入しようとする車
両が存在する方向と車両の動作とをドライバに対して出力することにより、自車の走行路
に進入しようとする車両を特定してドライバに知らせることができ、また、進入側車両間
通信装置において、受信した応答信号である光信号の受信方向から、進入しようとする走
行路を走行予定の車両が存在する方向を特定し、走行路を走行予定の車両が存在する方向
と応答信号を受信したこととをドライバに対して出力することにより、進入しようとする
走行路を走行予定の車両を特定してドライバに知らせることができるため、新規の道路イ
ンフラを設けずに、簡易な通信で、走行路に車両が進入する際の衝突事故の危険性を低減
することができる。
【発明の効果】
【００３６】
　以上説明したように、本発明の車両間通信装置及び車両間通信システムによれば、受信
した光信号の受信方向から、自車の走行予定の走行路に進入しようとする車両が存在する
方向を特定し、車両が存在する方向をドライバに対して出力することにより、自車の走行
路に進入しようとする車両を特定してドライバに知らせることができるため、新規の道路
インフラを設けずに、簡易な通信で、走行路に車両が進入する際の衝突事故の危険性を低
減することができる、という効果が得られる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００３７】
　以下、図面を参照して本発明の実施の形態を詳細に説明する。なお、本実施の形態では
、車線変更による割り込みや、信号機の無い交差点や駐車場出口等での合流による割り込
みに際して、光通信を利用して車両間の通信を実現する車両間通信システムを例に説明す
る。
【００３８】
　図１に示すように、第１の実施の形態に係る車両間通信システム１０は、他車が走行予
定の走行路に進入しようとする車両としての、他車が走行している車線に車線変更して他
車の前に割り込む割り込み車両１２に搭載された割り込み側通信装置１４と、他車が進入
しようとする走行路を走行予定の車両としての、割り込み車両１２に割り込まれる後続車
両１６に搭載された後続側通信装置１８とを備えている。
【００３９】
　割り込み側通信装置１４は、ウインカーの点滅指示を行うためのターンレバー２０と、
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ターンレバー２０がオンされたときに割込要求を示す信号を生成するように後述する信号
生成部２８を制御する割込要求制御部２２と、自車の運動状態（速度や加速度）やステア
リング角度等の操作状態を検出する車両運動検出部２４と、ＧＰＳなどを用いて自車の走
行位置を測位して自車の走行位置を検出する車両位置検出部２６と、割込要求制御部２２
による制御に基づいて、進入しようとする車両の動作としての割り込みや合流などの割り
込み要求と、車両運動検出部２４によって検出された運動状態や操作状態と、車両位置検
出部２６によって検出された走行位置とを示す信号を生成する信号生成部２８と、ＬＥＤ
を含んで構成され、ＬＥＤの高速点滅を利用して光信号を送信するための光送信機３０と
、信号生成部２８によって生成された信号を光信号によって送信するように光送信機３０
を制御する光送信機制御部３２とを備えている。
【００４０】
　また、割り込み側通信装置１４は、「ありがとう」などのメッセージを示すメッセージ
情報を記録するメッセージ記憶部３４と、ドライバによって予め設定されたメッセージの
送信設定を記憶するメッセージ送信設定メモリ３６とを備えており、信号生成部２８は、
車線変更や合流を完了した際に、メッセージ送信設定メモリ３６に基づいて、進路を譲っ
てくれた車両に対して“ありがとう”などのメッセージ情報を示す信号を生成する。
【００４１】
　なお、メッセージ情報を示す信号の光信号による送信は、ドライバの入力により起動さ
れてもよいし、予め設定されたメッセージ送信設定の起動条件にしたがって起動するよう
にしてもよい。また、メッセージ記憶部３４には、ドライバが予め音声入力又はテキスト
入力したメッセージを記憶しておけばよく、また、メッセージを音声出力させる場合には
、ドライバによって設定された声色をメッセージと共に記憶しておいてもよい。
【００４２】
　また、光送信機３０は、方向指示器を用いて構成され、方向指示器から発光される可視
領域の光によって通信を行う。可視領域の光は人の目に見える可能性があるため、ウイン
カーの点滅を利用して符号化し、後続車両１６のドライバへの合図（通常のウインカーの
役割）と車両間通信とを同時に実現する。
【００４３】
　光送信機３０では、電波の代わりに光を用いる通信を行い、ＬＥＤが出射する光を高速
に点滅させて、点灯時間の長さや点灯予定期間中における点灯パルスの位置などを、送信
するデータに応じて変えることにより、データを光信号で送信する。また、光を用いる通
信は、人の目では認識できないほどの高速な光の点滅を利用して情報を送信する技術であ
り、光を利用するため見通し内での通信に限定されるため、信号の受信方向から通信相手
の識別や位置の特定が容易である点が電波通信と比べた場合の利点といえる。また、通常
、人間の目は、５０Ｈｚ以上の速さで点灯する光に対しては、残像現像によって、連続し
て点灯しているように見えるが、受信側で、１００Ｈｚ以上の撮像能力を持つＴＶカメラ
や受光ダイオードを利用することによって、人間には光源の点灯や消灯の状態が変化して
いないように見せながら、高速にデータを送信することができる。
【００４４】
　なお、光送信機として、前方及び後方に装備されている照明装置を利用してもよい。ま
た、光送信機として光信号の送信用の装置を別途設けてもよいが、予め全ての車両に装備
されている照明装置や方向指示器を利用した方が、コスト面や搭載性、車両の意匠面にお
いて問題が少なくて済む。また、光送信機によって発光される光を、近赤外領域の光とし
てもよい。
【００４５】
　また、割り込み側通信装置１４は、他車から送信された光信号を受信する光受信機４０
と、光受信機４０によって受信した光信号を復号し、光信号が示す送信情報を取得する信
号復号部４２と、受信した光信号を送信した車両が存在する方向を特定する方向特定部４
３と、例えば、ナビ画面から構成され、信号復号部４２によって取得した光信号が示す送
信情報及び方向特定部４３によって特定された車両が存在する方向を表示してドライバに
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伝達する表示部４４とを備えている。
【００４６】
　光受信機４０は、後方監視用に車体後方に設置された後方監視カメラ又は後側方監視用
にドアミラー等に設置された後側方監視カメラを用いて構成され、後方監視カメラ又は後
側方監視カメラで撮像された画像から光信号を抽出して、光信号を受信する。また、方向
特定部４３は、後方監視カメラ又は後側方監視カメラで撮像された画像における光信号の
送信部の位置に基づいて、光信号を送信した車両が存在する方向を特定する。
【００４７】
　後続側通信装置１８は、前側方を含む前方の監視用に車体前方に設置された車載カメラ
を用いて構成され、かつ、車載カメラで撮像された画像に基づいて、他車から送信された
光信号を受信する光受信機５０と、光受信機５０によって受信した光信号を復号し、光信
号が示す送信情報を取得する信号復号部５２と、車載カメラで撮像された画像における光
信号の送信部の位置に基づいて、光信号を送信した他車が存在する方向を特定する方向特
定部６４と、信号復号部５２によって取得した光信号が示す送信情報及び方向特定部６４
によって特定された方向をドライバに伝達するために表示する表示部５４と、ナビ音声を
用いて構成され、信号復号部５２によって取得した光信号が示す送信情報及び方向特定部
６４によって特定された方向をドライバに伝達するために音声出力する音声出力部５６と
、ドライバによって予め設定され、かつ、受信した光信号が示す送信情報の出力設定を記
憶するメッセージ出力設定メモリ５８と、メッセージ出力設定メモリ５８の出力設定に基
づいて、信号復号部５２によって取得した送信情報を、表示部５４及び音声出力部５６の
何れかを用いて出力するかを選択する出力選択部６０とを備えている。
【００４８】
　また、後続側通信装置１８は、自車の運動状態（速度や加速度）を検出する車両運動検
出部６６と、ＧＰＳなどを用いて自車の走行位置を検出する車両位置検出部６７と、自車
の運動状態及び走行位置と受信した光信号が示す割り込み車両１２の運動状態及び走行位
置とに基づいて衝突危険度を判定する衝突危険度判定部６８と、衝突危険度判定部６８に
よって判定された衝突危険度に基づいて、割り込み許可を与えるか否かを判定する割り込
み許可判定部７０と、割り込み許可判定部７０の判定結果に基づいて、信号を生成する信
号生成部７２と、ＬＥＤを含んで構成され、ＬＥＤの高速点滅を利用して光信号を送信す
る光送信機７４と、信号生成部７２によって生成された信号を光信号によって送信するよ
うに光送信機７４を制御する光送信機制御部７６とを備えている。
【００４９】
　割り込み許可判定部７０では、衝突危険性が低い場合には、割り込み許可を与えると判
定し、信号生成部７２によって割り込み許可信号が生成される。一方、割り込み許可判定
部７０において、衝突危険性が高い場合には、割り込み許可を与えないと判定し、信号生
成部７２によって、割り込み不許可信号が生成される。
【００５０】
　光送信機７４は、車体の前方に設けられた照明装置を用いて構成され、照明装置から発
光される可視領域の光によって光信号を送信する。
【００５１】
　次に、第１の実施の形態に係る車両間通信システム１０の作用について説明する。なお
、以下では、図２に示すように、他車が走行予定の走行路に進入しようとする車両として
の左車線に移りたい割り込み車両１２と、他車が進入しようとする走行路を走行予定の車
両としてのその左車線を走行している後続車両１６との間で通信を行う場合を例に説明す
る。
【００５２】
　まず、割り込み車両１２において、ドライバが車線変更を行うためにターンレバー２０
をオンにすると、割り込み車両１２の割り込み側通信装置１４において、図３に示す割り
込み時処理ルーチンが実行される。
【００５３】
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　ステップ１００において、自車の車両運動状態及び操作状態を検出し、ステップ１０２
で、ＧＰＳを用いて、自車の走行位置を検出し、ステップ１０４において、左車線に車線
変更して後続車両１６の前に割り込もうとする割り込み要求と、ステップ１００で検出さ
れた車両運動状態及び操作状態と、ステップ１０２で検出された走行位置とを示す送信信
号を生成し、ステップ１０６で、光送信機３０の方向指示器を高速点滅させて、ステップ
１０４で生成された送信信号を光信号によって後側方に送信する。
【００５４】
　そして、後続車両１６の後続側通信装置１８において、図４に示す割り込み応答処理ル
ーチンが実行される。まず、ステップ１２０において、光信号を受信したか否かを判定し
、光受信機５０の車載カメラで撮像された画像から光信号が抽出され、光信号が受信され
ると、ステップ１２０からステップ１２２へ進み、ステップ１２０で受信された光信号を
復号化し、ステップ１２４において、車載カメラで撮像された画像に基づいて、受信した
光信号の受信方向を特定することにより、受信した光信号を送信した割込み車両１２が存
在する方向を特定する。
【００５５】
　上記ステップ１２４では、撮像された画像において、光信号を送信した割り込み車両１
２の送信部を抽出し、抽出された送信部の位置に基づいて、受信した光信号の受信方向を
特定し、特定された受信方向に基づいて、割り込み車両１２が存在する方向を特定する。
例えば、画像の最左部に送信部があった場合には、受信した光信号の受信方向が自車の左
方向であって、かつ、車載カメラの水平方向の視野角に相当する方向であると特定される
。
【００５６】
　次のステップ１２６では、光信号が復号化された情報に、割り込み要求が含まれている
か否かを判定し、割り込み要求が含まれていると判定された場合には、ステップ１２８で
、メッセージ出力設定に基づいて、割り込み要求の内容、ステップ１２４で特定された割
り込み車両１２が存在する方向、車両運動状態、及び走行位置をドライバに出力する。メ
ッセージ出力設定が、表示部５４による表示であった場合には、表示部５４に割り込み要
求、方向、車両運動状態、及び走行位置を表示し、一方、メッセージ出力設定が、音声出
力部５６による音声出力であった場合には、音声出力部５６によって、割り込み要求の内
容、方向、車両運動状態、及び走行位置を音声出力する。
【００５７】
　そして、ステップ１３０では、自車の運動状態（速度や加速度）を検出し、ステップ１
３２において、自車の走行位置を検出し、次のステップ１３４で、自車の運動状態、自車
の走行位置、割り込み車両１２の車両運動情報が示す運動状態、及び走行位置が示す走行
位置に基づいて、衝突危険度を予測する。なお、衝突危険度の予測方法については、従来
公知の方法を用いればよく、例えば、自車の走行位置と割り込み車両１２の走行位置とに
よって算出される車間距離が短いほど、高い衝突危険度が予測され、また、自車の速度の
方が、割り込み車両１２の速度より大きければ大きいほど、高い衝突危険度が予測され、
自車の加速度の方が、割り込み車両１２の加速度より大きければ大きいほど、高い衝突危
険度が予測される。
【００５８】
　そして、ステップ１３６において、上記ステップ１３４で予測された衝突危険度が、予
め定められたしきい値以上であるか否かを判定する。なお、上記のしきい値については、
実験的又は統計的に、衝突事故が発生するような状況における衝突危険度を求めておき、
この衝突危険度をしきい値として設定しておけばよい。
【００５９】
　上記ステップ１３６で、衝突危険度がしきい値未満であると判定されると、ステップ１
３８において、割り込み許可信号を生成して、ステップ１４４へ移行するが、一方、上記
ステップ１３６で、衝突危険度がしきい値以上であると判定されると、ステップ１４０に
おいて、音声出力部５６によって、ドライバに対して警報情報を音声出力し、ステップ１
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４２で、割り込み不許可信号を生成して、ステップ１４４へ移行する。
【００６０】
　ステップ１４４では、光送信機７４の照明装置を高速点滅させて、ステップ１３８で生
成された割り込み許可信号、又はステップ１４２で生成された割り込み不許可信号を、応
答信号として光信号で前側方の割り込み車両１２に送信して、割り込み応答処理ルーチン
を終了する。
【００６１】
　また、上記ステップ１２６で、受信した光信号が示す情報に割り込み要求が含まれてい
ないと判定された場合には、ステップ１４６において、光信号が示す情報にメッセージ情
報が含まれているか否かを判定し、メッセージ情報が含まれていない場合には、不要な光
信号を受信したと判断し、割り込み応答処理ルーチンを終了するが、一方、メッセージ情
報が含まれている場合には、ステップ１４８で、メッセージ処理を行い、メッセージ出力
設定に基づいて、メッセージ情報をドライバに出力して、割り込み応答処理ルーチンを終
了する。
【００６２】
　次に、図３の割り込み時処理ルーチンのステップ１０８では、上記ステップ１０６で送
信した光信号に対する応答信号である光信号を後続車両１６から受信したか否かを判定し
、光受信機４０の後方監視カメラ又は後側方監視カメラで撮像された画像から、後続車両
１６からの光信号が抽出され、光信号が受信されると、ステップ１０８からステップ１１
０へ進み、ステップ１０８で受信された光信号を復号化し、次のステップ１１１において
、上述したステップ１２４と同様に、後方監視カメラ又は後側方監視カメラで撮像された
画像に基づいて、受信した光信号を送信した後続車両１６が存在する方向を特定する。そ
して、ステップ１１２で、ステップ１１１で特定された後続車両１６が存在する方向と応
答信号を受信したこととを表示部４４に表示すると共に、受信した光信号に基づいて、光
信号が割り込み許可信号であった場合には、割り込み許可メッセージを表示部４４によっ
て表示し、光信号が割り込み不許可信号であった場合には、割り込み不許可メッセージと
共に、警報メッセージを表示部４４によって表示して、割り込み時処理ルーチンを終了す
る。
【００６３】
　また、割り込み車両１２の車線変更が完了し、後続車両１６の前に割り込んだ際に、ド
ライバによって、進路を譲ってくれた後続車両１６に対して「ありがとう」などのメッセ
ージを送信することが指示されると、割り込み車両１２の割り込み側通信装置１４によっ
て、図５に示すメッセージ送信処理ルーチンが実行される。
【００６４】
　まず、ステップ１６０において、メッセージ送信設定に基づいて、メッセージ記憶部３
４からメッセージ情報を読み込み、ステップ１６２で、読み込まれたメッセージ情報を示
すメッセージ信号を生成し、ステップ１６４で、方向指示器である光送信機３０の高速点
滅によって、生成されたメッセージ信号を光信号によって後方の後続車両１６に送信して
、メッセージ送信処理ルーチンを終了する。
【００６５】
　そして、後続車両１６の後続側通信装置１８において、割り込み車両１２から光信号が
受信され、上述した割り込み応答処理ルーチンのステップ１２０～１２６が実行された後
に、ステップ１２８において、メッセージ処理が実行され、メッセージ出力設定が、表示
部５４による表示であれば、表示部５４にメッセージを表示し、一方、メッセージ出力設
定が、音声出力部５６による音声出力であれば、音声出力部５６によって、メッセージ内
容を音声出力して、割り込み応答処理ルーチンを終了する。
【００６６】
　以上説明したように、第１の実施の形態に係る車両間通信システムによれば、後続側通
信装置において、受信した光信号の受信方向から、割り込み車両が存在する方向を特定し
、割り込み車両が存在する方向と割り込み要求の内容とをドライバに対して出力すること
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により、割り込み車両を特定してドライバに知らせることができるため、新規の道路イン
フラを設けずに、簡易な通信で、割り込み車両が車線変更する際の衝突事故の危険性を低
減することができる。
【００６７】
　また、割り込み側通信装置において、受信した応答信号である光信号の受信方向から、
車線変更先を走行予定の後続車両が存在する方向を特定し、後続車両が存在する方向と応
答信号を受信したこととをドライバに対して出力することにより、車線変更先の後続車両
を特定してドライバに知らせることができるため、新規の道路インフラを設けずに、簡易
な通信で、割り込み車両が車線変更して割り込んでくる際の衝突事故の危険性を低減する
ことができる。
【００６８】
　また、後続車両によって、割り込み要求を示す光信号に対する応答信号を光信号で割り
込み車両に送信するため、割り込み車両のドライバに、後続車両のドライバが割り込み要
求に気付いていることを知らせることができる。また、後続車両によって、割り込み要求
を許可するか否かを示す光信号を応答信号として割り込み車両に送信するため、割り込み
車両のドライバに、割り込み要求がされているか否かを知らせることができる。
【００６９】
　また、後続側通信装置において、光送信機を、既存の照明装置を用いて構成することに
より、低コストで構成することができる。また、割り込み側通信装置において、既存の方
向指示器を用いて構成することにより、低コストで構成することができる。
【００７０】
　また、後続側通信装置において、割り込み車両に対する衝突危険度を判定し、判定され
た衝突危険度に基づいて、割り込み要求を許可するか否かを自動的に判定することができ
る。また、衝突危険度が高い場合には、後続車両のドライバに警告を発して、安全性を向
上させることができる。
【００７１】
　また、カメラを用いて光受信機を構成しているため、カメラで撮像された画像に基づい
て、光信号を受信すると共に、光信号の受信方向を高精度に特定することができる。
【００７２】
　また、光通信を利用して、割り込み車両と後続車両との間で情報交換して、円滑な運転
を支援することができる。
【００７３】
　また、後続車両のドライバは、早い時期に割り込み車両のドライバの割り込み意思を知
ることができる。
【００７４】
　なお、上記の実施の形態では、車載カメラを用いて光信号を受信する場合を例に説明し
たが、これに限定されるものではなく、フォトダイオードを用いて光信号を受信するよう
にしてもよい。この場合には、視野角の範囲が狭いフォトダイオードの受光面を進行方向
正面から左右方向に０度～８０度の範囲でスイープして、割り込み車両からの光信号を受
信すると共に、スイープ角度から割り込み車両が存在する方向を特定すればよい。また、
視野角の狭いフォトダイオードを水平方向に複数並べて、光信号を受信した何れかのフォ
トダイオードの視野角の範囲に応じて、割り込み車両が存在する方向を特定してもよい。
【００７５】
　また、衝突危険度が高い場合には、後続車両のドライバに警告を出力する場合を例に説
明したが、これに限定されるものではなく、相手車両である割り込み車両への警報を出力
したり、後続車両の制動制御を自動的に実行して、安全性を向上させるようにしてもよい
。
【００７６】
　また、後続車両において判定された衝突危険度によって、割り込みを許可するか否かを
自動的に判定する場合を例に説明したが、割り込み要求を出力したときに、ドライバの入
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力によって、割り込み許可するか否かを判定するようにしてもよい。
【００７７】
　また、割り込み車両と後続車両との間で、双方向の光通信を行う場合を例に説明したが
、一方向の光通信によって、円滑な運転支援を実現するようにしてもよい。この場合には
、図６に示すように、割り込み側通信装置で、割り込み要求を示す送信信号を生成して、
光信号で送信し、後続側通信装置で、光信号を受信して、ドライバに割り込み要求を出力
するようにすればよい。
【００７８】
　また、車線変更完了後に送信するメッセージ信号のメッセージ情報を予め記憶しておく
場合を例に説明したが、メッセージ信号を送信する際に、ドライバがメッセージをその場
で音声によって直接入力して、入力されたメッセージ情報を示すメッセージ信号を生成し
て、光信号で送信するようにしてもよい。
【００７９】
　また、割り込み車両と後続車両との車両間距離や衝突時間（ＴＴＣ）に応じて、交渉の
必要性を判断する交渉制御装置を追加するように構成してもよい。この場合には、後続車
両の交渉制御装置によって、交渉をするまでもない安全な割り込みであると判断した場合
には、割込み許可信号を割り込み車両に送らないようにすればよい。
【００８０】
　また、割り込み側通信装置が、車線変更しようとする際に、割り込み要求を示す光信号
を送信し、後続側通信装置が光信号を受信して、応答信号を光信号で割り込み車両に送信
する場合を例に説明したが、これに限定されるものではなく、後続側通信装置が、走行中
に自車の情報を示す光信号を繰り返し送信し、割り込み側通信装置が、車線変更する際に
光信号を受信して、後続車両を特定し、割り込み要求を示す光信号を後続車両に送信する
ように構成してもよい。
【００８１】
　次に、第２の実施の形態について説明する。なお、第１の実施の形態と同様の構成とな
っている部分については、同一符号を付して説明を省略する。
【００８２】
　第２の実施の形態では、信号のない交差点において、側道から優先道路に合流したい合
流車両と優先道路を接近して来る直進車両との間で通信を行う場合を例に説明する。
【００８３】
　図７に示すように、第２の実施の形態に係る車両間通信システム２１０では、他車が走
行予定の走行路に進入しようとする車両としての、他側道から他車が走行している優先道
路に合流して優先道路を走行予定の他車の前に割り込む合流車両２１２に搭載された合流
側通信装置２１４と、他車が進入しようとする走行路を走行予定の車両としての、合流車
両２１２が合流しようとする優先道路を走行予定の直進車両２１６に搭載された直進側通
信装置２１８とを備えている。
【００８４】
　合流側通信装置２１４は、ターンレバー２０と、ターンレバー２０がオンされたときに
、他車から送信された光信号を受信する光受信機２４０と、信号復号部４２と、方向特定
部４３と、表示部４４とを備えている。光受信機２４０は、側方の死角監視用に車体前方
に設置された側方監視カメラ（例えば、ブラインドコーナモニタ）を用いて構成され、側
方監視カメラで撮像された画像から光信号を抽出して、光信号を受信する。
【００８５】
　また、合流側通信装置２１４は、車両運動検出部２４と、車両位置検出部２６と、自車
の運動状態及び走行位置と受信された光信号が示す直進車両２１６の運動情報及び位置情
報とに基づいて衝突危険度判定を行う衝突危険度判定部２２４と、直進車両２１６の運動
状態（近距離で停止もしくは低速で走行）やＶＩＣＳなどの路側システムからの情報に基
づいて、優先道路の混雑状況を推定する道路状況推定部２２０と、衝突危険度判定部２２
４によって判定された衝突危険度及び道路状況推定部２２０によって推定された混雑状況
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に基づいて、割込要求を示す送信信号を生成するように後述する信号生成部を制御する割
込要求制御部２２２と、割込要求制御部２２２による制御に基づいて、割り込み要求を示
す送信信号を生成する信号生成部２８と、光送信機３０と、光送信機制御部３２とを備え
ている。
【００８６】
　割込要求制御部２２２では、衝突危険度判定部２２４によって判定された衝突危険度が
高い場合には、ドライバの注意を促すように表示部４４に警報メッセージを表示させ、一
方、衝突危険度が低い場合には、発進許可メッセージを表示部４４に表示させると共に、
信号生成部２８に割込要求を示す送信信号を生成させる。また、道路状況推定部２２０に
よって道路状況が混雑していると推定された場合には、割込要求制御部２２２は、信号生
成部２８に割込要求を示す送信信号を生成させる。
【００８７】
　また、合流側通信装置２１４は、メッセージ記憶部３４と、メッセージ送信設定メモリ
３６とを備えており、信号生成部２８は、合流を完了した際に、メッセージ送信設定メモ
リ３６に基づいて、メッセージ記憶部３４に記憶されたメッセージ情報を示すメッセージ
信号を生成する。
【００８８】
　直進側通信装置２１８は、車両運動検出部６６と、車両位置検出部６７と、自車の車種
や重量などの車体情報を記憶した車体情報メモリ２６６と、車両運動検出部６６によって
検出された運動状態と、車両位置検出部６７によって検出された位置と、車体情報メモリ
２６６に記憶された車体情報とを示す送信信号を生成する信号生成部７２と、光送信機７
４と、光送信機制御部７６とを備えている。
【００８９】
　また、直進側通信装置２１８は、光受信機５０と、信号復号部５２と、表示部５４と、
音声出力部５６と、メッセージ出力設定メモリ５８と、出力選択部６０と、割り込み要求
を示すメッセージが提供されたドライバが、割り込みを許可するか否かを入力するための
ボタンから構成されるドライバ入力部２６８と、他車から割り込み要求があったときに、
ドライバ入力部２６８の入力に基づいて、割り込みを許可するか否かを判定する割り込み
許可判定部２７０とを備えている。
【００９０】
　信号生成部７２は、割り込み許可判定部２７０によって、割り込みを許可すると判定さ
れた場合には、割り込み許可信号を生成し、一方、割り込みを許可しないと判定された場
合には、割り込み不許可信号を生成する。
【００９１】
　次に、第２の実施の形態に係る車両間通信システム２１０の作用について説明する。な
お、以下では、図８に示すように、他車が走行予定の走行路に進入しようとする車両とし
ての、信号のない交差点において、側道から左折して他車が走行予定の優先道路に合流し
たい合流車両２１２と、その優先道路を直進して、他車が進入しようとする走行路を走行
予定の車両としての側道との交差点に接近している直進車両２１６との間で通信を行う場
合を例に説明する。
【００９２】
　まず、直進車両２１６において、優先道路を直進走行しているときに、図９に示す直進
走行時処理ルーチンが実行される。ステップ３００において、自車の車両運動状態（速度
や加速度）を検出し、ステップ３０２で、ＧＰＳを用いて、自車の走行位置を検出し、ス
テップ３０４において、車体情報メモリ２６６から車体情報を読み込む。
【００９３】
　そして、ステップ３０６で、ステップ３００で検出された車両運動状態と、ステップ３
０２で検出された走行位置と、ステップ３０４で読み込まれた車体情報とを示す送信信号
を生成し、ステップ３０８で、光送信機７４の照明装置を高速点滅させて、生成された送
信信号を光信号によって前側方の合流車両２１２に送信して、ステップ３００へ戻り、上
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記ステップ３００～ステップ３０８を繰り返し実行する。
【００９４】
　そして、合流車両２１２において、ドライバによって、ターンレバーがオンにされると
、合流車両２１２の合流側通信装置２１４において、図１０に示す割り込み時処理ルーチ
ンが実行される。なお、第１の実施の形態と同様の処理については、同一符号を付して詳
細な説明を省略する。
【００９５】
　まず、ステップ３２０において、直進車両２１６から光信号を受信したか否かを判定し
、光受信機２４０の側方監視カメラで撮像された画像から、直進車両２１６からの光信号
が抽出され、光信号が受信されると、ステップ３２０からステップ３２２へ進み、ステッ
プ３２０で受信された光信号を復号化して、光信号が示す車両運動状態、走行位置、及び
車体情報を取得し、ステップ３２４において、側方監視カメラで撮像された画像に基づい
て、受信した光信号の受信方向を特定することにより、受信した光信号を送信した直進車
両２１６が存在する方向を特定する。
【００９６】
　そして、ステップ３２６において、ステップ３２４で特定された直進車両２１６が存在
する方向と、上記ステップ３２０で取得した車両運動状態、走行位置、及び車体情報とを
表示部４４に表示し、ドライバに優先道路を走行して接近している直進車両２１６が存在
することを知らせる。
【００９７】
　次のステップ３２８では、上記ステップ３２０で取得した直進車両２１６の車両運動状
態やＶＩＣＳからの情報に基づいて、優先道路の混雑状況を推定し、ステップ３３０で、
混雑しているか否かを判定し、直進車両２１６の速度が低速であったり、停止しており、
優先道路が混雑していると推定されていた場合には、割り込みが可能であると判断して、
ステップ３４２へ移行するが、一方、混雑していないと推定されていた場合には、ステッ
プ３３２で、自車の車両運動状態を検出し、ステップ３３４で、自車の走行位置を検出す
る。
【００９８】
　そして、ステップ３３６で、自車の運動状態、自車の走行位置、直進車両２１６の運動
状態、及び走行位置に基づいて、衝突危険度を予測する。そして、ステップ３３８におい
て、上記ステップ３３６で予測された衝突危険度が、予め定められたしきい値以上である
か否かを判定する。上記ステップ３３８で、衝突危険度がしきい値未満であると判定され
ると、ステップ３４２へ移行するが、一方、上記ステップ３３８で、衝突危険度がしきい
値以上であると判定されると、ステップ３４０において、警報メッセージを表示部４４に
表示させて、ドライバの注意を促し、割り込み時処理ルーチンを終了する。
【００９９】
　ステップ３４２では、側道から優先道路に合流して直進車両２１６の前に割り込もうと
する割り込み要求を示す送信信号を生成し、ステップ１０６で、光送信機３０によって、
生成された送信信号を光信号によって側方に送信し、ステップ３４４において、発進許可
メッセージを表示部４４に表示させる。
【０１００】
　そして、直進側通信装置２１８において、光受信機５０の車載カメラで撮像された画像
から、合流車両２１２からの光信号が抽出され、光信号が受信されると、図１１に示す割
り込み応答処理ルーチンが実行される。なお、第１の実施の形態と同様の処理については
同一符号を付して、詳細な説明を省略する。
【０１０１】
　まず、ステップ１２２で、受信された光信号を復号化し、ステップ１２４において、車
載カメラで撮像された画像に基づいて、受信した光信号を送信した合流車両２１２が存在
する方向を特定し、次のステップ１２６で、光信号が復号化された情報に、割り込み要求
が含まれているか否かを判定し、割り込み要求が含まれていると判定された場合には、ス
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テップ３５８で、メッセージ出力設定に基づいて、割り込み要求の内容、及びステップ１
２４で特定された合流車両２１２が存在する方向をドライバに出力する。
【０１０２】
　そして、ステップ３６０において、ドライバによって割り込みを許可するか否かが入力
されたか否かを判定し、ドライバがドライバ入力部２６８によって割り込みを許可する入
力、又は割り込みを許可しない入力を行うと、ステップ３６０からステップ３６２へ進み
、割り込みを許可する入力があったか否かを判定し、割り込みを許可する入力であった場
合には、ステップ１３８において、割り込み許可信号を生成して、ステップ１４４へ移行
するが、一方、上記ステップ３６２で、割り込みを許可しない入力があったと判定された
場合には、ステップ１４２で、割り込み不許可信号を生成して、ステップ１４４へ移行す
る。
【０１０３】
　ステップ１４４では、ステップ１３８で生成された割り込み許可信号、又はステップ１
４２で生成された割り込み不許可信号を、光送信機７４によって、応答信号として光信号
で送信して、割り込み応答処理ルーチンを終了する。
【０１０４】
　また、上記ステップ１２６で、受信した光信号が示す情報に割り込み信号が含まれてい
ないと判定された場合には、ステップ１４６において、光信号が示す情報にメッセージ情
報が含まれているか否かを判定し、メッセージ情報が含まれていない場合には、割り込み
応答処理ルーチンを終了するが、一方、メッセージ情報が含まれている場合には、ステッ
プ１４８で、メッセージ処理を行い、メッセージ出力設定に基づいて、メッセージ情報の
内容をドライバに出力して、割り込み応答処理ルーチンを終了する。
【０１０５】
　次に、図１０の割り込み時処理ルーチンのステップ３４６では、直進車両２１６から、
上記ステップ１０６で送信した光信号に対する応答信号である光信号を受信したか否かを
判定し、光受信機２４０の側方監視カメラで撮像された画像から、直進車両２１６からの
光信号が抽出され、応答信号として光信号が受信されると、ステップ３４６からステップ
１１０へ進み、ステップ３４６で受信された光信号を復号化し、ステップ１１２で、受信
した光信号に基づいて、割り込み許可メッセージ、又は割り込み不許可メッセージ及び警
報メッセージを表示部４４によって表示して、割り込み時処理ルーチンを終了する。
【０１０６】
　また、合流車両２１２が優先道路への合流を完了し、直進車両２１６の前に割り込んだ
際に、ドライバによって、進路を譲ってくれた直進車両２１６に「ありがとう」などのメ
ッセージを送信することが指示されると、合流車両２１２の合流側通信装置２１４によっ
て、第１の実施の形態と同様に、上述したメッセージ送信処理ルーチンが実行される。
【０１０７】
　以上説明したように、第２の実施の形態に係る車両間通信システムによれば、合流側通
信装置において、直進車両から受信した光信号の受信方向から、優先走路を走行している
直進車両が存在する方向を特定し、直進車両が存在する方向をドライバに対して出力する
ことにより、優先道路の直進車両を特定してドライバに知らせることができるため、新規
の道路インフラを設けずに、簡易な通信で、合流車両が優先道路に合流する際の出会い頭
による衝突事故の危険性を低減することができる。
【０１０８】
　また、直進側通信装置において、合流車両から受信した光信号の受信方向から、合流車
両が存在する方向を特定し、合流車両が存在する方向と割り込み要求の内容とをドライバ
に対して出力することにより、合流車両を特定してドライバに知らせることができるため
、新規の道路インフラを設けずに、簡易な通信で、合流車両が優先道路に合流してくる際
の出会い頭による衝突事故の危険性を低減することができる。
【０１０９】
　また、合流側通信装置において、優先道路の混雑状況を推定し、推定結果に応じて、割
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り込み要求の信号を光信号で直進車両に送信すると共に、ドライバに発進許可の合図を出
力することにより、混雑した道路においても円滑な合流を実現することができる。また、
優先道路が混雑した状況で、合流の際の衝突危険度が低くならない場合でも、割り込み要
求を示す光信号を直進車両に送信して、直進車両のドライバの許可を得ることができる。
【０１１０】
　なお、合流側通信装置では、判定された衝突危険度が高い場合には、割込要求制御部に
よって、表示部に警報メッセージを表示させる場合を例に説明したが、更に、車両の制動
制御などを行って、合流車両が発進しないように運転制御を行ってもよい。
【０１１１】
　また、優先道路に側道から合流車両が合流してくる場合を例に説明したが、これに限定
されるものではなく、例えば、駐車場の出口から優先道路に合流してくる合流車両に本発
明を適用してもよい。また、信号のない交差点において、優先道路に交差する側道を直進
する車両が優先道路を横断しようとする場合の、側道直進車両と優先道路直進車両との間
の通信に適用してもよい
　また、直進側通信装置において、ドライバの入力により、割り込みを許可するか否かを
判定する場合を例に説明したが、自車の運動状況や優先道路の渋滞状況から、割り込みを
許可するか否かを自動的に判断するよう設計してもよい。
【０１１２】
　また、直進側通信装置が、走行中に自車の情報を示す光信号を繰り返し送信し、合流側
通信装置が光信号を受信して、割り込み要求を示す光信号を直進車両に送信する場合を例
に説明したが、合流側通信装置が、合流する際に、割り込み要求を示す光信号を繰り返し
送信し、直進側通信装置が光信号を受信して、応答信号を光信号で合流車両に送信するよ
うに構成してもよい。
【図面の簡単な説明】
【０１１３】
【図１】本発明の第１の実施の形態に係る車両間通信システムの構成を示す概略図である
。
【図２】割り込み車両と後続車両とを示すイメージ図である。
【図３】本発明の第１の実施の形態に係る割り込み側通信装置における割り込み時処理ル
ーチンの内容を示すフローチャートである。
【図４】本発明の第１の実施の形態に係る後続側通信装置における割り込み応答処理ルー
チンの内容を示すフローチャートである。
【図５】本発明の第１の実施の形態に係る割り込み側通信装置におけるメッセージ送信処
理ルーチンの内容を示すフローチャートである。
【図６】他の実施の形態に係る車両間通信システムの構成を示す概略図である。
【図７】本発明の第２の実施の形態に係る車両間通信システムの構成を示す概略図である
。
【図８】割り込み車両と後続車両とを示すイメージ図である。
【図９】本発明の第２の実施の形態に係る直進側通信装置における直進走行時処理ルーチ
ンの内容を示すフローチャートである。
【図１０】本発明の第２の実施の形態に係る合流側通信装置における割り込み時処理ルー
チンの内容を示すフローチャートである。
【図１１】本発明の第２の実施の形態に係る直進側通信装置における割り込み応答処理ル
ーチンの内容を示すフローチャートである。
【符号の説明】
【０１１４】
１０、２１０　車両間通信システム
１２   割り込み車両
１４   割り込み側通信装置
１６   後続車両
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１８   後続側通信装置
２０   ターンレバー
２４、６６    車両運動検出部
２６、６７    車両位置検出部
２８、７２    信号生成部
３０、７４    光送信機
３４   メッセージ記憶部
４０、５０、２４０　光受信機
４２、５２    信号復号部
４３、６４    方向特定部
４４、５４    表示部
５６   音声出力部
６８、２２４　衝突危険度判定部
７０、２７０　許可判定部
２１２　合流車両
２１４　合流側通信装置
２１６　直進車両
２１８　直進側通信装置
２２０　道路状況推定部

【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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【図９】 【図１０】
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