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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　自車が通過した道路について自動運転の可否を繰り返し判定する自動運転判定手段と、
　前記自動運転判定手段によって繰り返し判定された結果を示す情報を取得する自動運転
判定結果取得手段と、
　前記自動運転判定結果取得手段によって取得した情報を通知する通知手段と、
　自車位置を検出する自車位置検出手段と、
　前記自車位置検出手段によって検出された自車位置を周辺の道路に沿った位置に修正す
るマップマッチングを行う自車位置修正手段と、
　を備え、前記自動運転判定手段は、自車位置が前記マップマッチングによって道路上に
修正されているときに自動運転の可否を判定することを特徴とする自動運転可否通知シス
テム。
【請求項２】
　目的地までの走行経路に沿って自車の走行を案内する案内手段をさらに備え、
　前記自動運転判定手段は、前記案内手段による案内を行っていないときに、自動運転の
可否を判定することを特徴とする請求項１に記載の自動運転可否通知システム。
【請求項３】
　目的地までの走行経路に沿って運転者の運転操作なしに自車を走行させる自動運転手段
をさらに備え、
　前記自動運転判定手段は、前記自動運転手段によって自車を走行させていないときに、
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自動運転の可否を判定することを特徴とする請求項１または２に記載の自動運転可否通知
システム。
【請求項４】
　前記自動運転判定手段は、自動運転を行うために必要な高精度地図情報の有無を自車が
通過した道路について調べることにより、自動運転の可否を判定することを特徴とする請
求項１～３のいずれか一項に記載の自動運転可否通知システム。
【請求項５】
　前記自動運転判定結果取得手段は、所定の時間間隔あるいは距離間隔で行われる判定の
結果を取得することを特徴とする請求項１～４のいずれか一項に記載の自動運転可否通知
システム。
【請求項６】
　前記通知手段は、イグニッションスイッチあるいはアクセサリスイッチがオフされたと
きに通知を行うことを特徴とする請求項１～５のいずれか一項に記載の自動運転可否通知
システム。
【請求項７】
　前記通知手段は、音声によって通知を行うことを特徴とする請求項６に記載の自動運転
可否通知システム。
【請求項８】
　前記通知手段は、前記自動運転判定結果取得手段によって取得した複数回の判定結果を
示す情報に基づいて、それまで自車が通過した道路について、自動運転可能な区間の割合
を含む通知を行うことを特徴とする請求項１～７のいずれか一項に記載の自動運転可否通
知システム。
【請求項９】
　前記通知手段による通知の履歴を記憶する通知履歴記憶手段をさらに備え、
　前記通知手段は、前記通知履歴記憶手段に記憶された履歴に基づいて、以前に通知した
内容と重複する場合の通知を抑制することを特徴とする請求項１～８のいずれか一項に記
載の自動運転可否通知システム。
【請求項１０】
　前記自動運転判定手段による一連の繰り返し判定の開始地点と終了地点との間で自動運
転可能な走行経路を経路探索処理によって設定する経路探索手段をさらに備え、
　前記通知手段は、前記自動運転判定結果取得手段によって取得した情報を通知するとと
もに、前記経路探索手段によって設定された走行経路を提案することを特徴とする請求項
１～９のいずれか一項に記載の自動運転可否通知システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、運転者が自由に走行した経路について自動運転の可否を通知する自動運転可
否通知システムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来から、出発地から目的地までの経路を探索する際に、位置検出精度が低い自動制御
運転不可道路が含まれている経路を回避し、自動制御運転不可道路が含まれない距離最短
の経路を得るようにした車両制御装置が知られている（例えば、特許文献１参照。）。こ
れにより、探索された経路にしたがって車両が走行するように経路案内を行うとともに、
必要に応じて自動制御運転を行うことが可能となる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２０１１－１１８６０３号公報
【発明の概要】
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【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　ところで、上述した特許文献１に開示された車両制御装置では、出発地と目的地を設定
してその間の経路を探索することにより、自動制御運転不可道路が含まれない距離最短の
経路を知ることができるが、探索によって得られた経路以外については自動制御運転不可
道路が含まれるか否か、すなわち、自動制御運転が可能であるか否かを知ることができな
いという問題があった。
【０００５】
　本発明は、このような点に鑑みて創作されたものであり、その目的は、運転者が自由に
走行した経路について自動運転の可否を知ることができる自動運転可否通知システムを提
供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　上述した課題を解決するために、本発明の自動運転可否通知システムは、自車が通過し
た道路について自動運転の可否を繰り返し判定する自動運転判定手段と、自動運転判定手
段によって繰り返し判定された結果を示す情報を取得する自動運転判定結果取得手段と、
自動運転判定結果取得手段によって取得した情報を通知する通知手段とを備えている。こ
れにより、運転者は、自身が自由に走行した道路について自動運転が可能であるか否かを
知ることができる。
【０００７】
　また、目的地までの走行経路に沿って自車の走行を案内する案内手段をさらに備え、自
動運転判定手段は、案内手段による案内を行っていないときに、自動運転の可否を判定す
ることが望ましい。あるいは、目的地までの走行経路に沿って運転者の運転操作なしに自
車を走行させる自動運転手段をさらに備え、自動運転判定手段は、自動運転手段によって
自車を走行させていないときに、自動運転の可否を判定することが望ましい。自車の走行
を案内する走行経路や自動運転の経路を除く道路を走行した際にこの道路について自動運
転が可能であるか否かを知ることができる。
【０００８】
　また、上述した自動運転判定手段は、自動運転を行うために必要な高精度地図情報の有
無を自車が通過した道路について調べることにより、自動運転の可否を判定することが望
ましい。自動運転を行うためには、走行しようとする道路について高精度地図情報が用意
されている必要があるため、この高精度地図情報の有無を調べることにより、自動運転が
可能か否かを知ることが可能となる。
【０００９】
　また、自車位置を検出する自車位置検出手段と、自車位置検出手段によって検出された
自車位置を周辺の道路に沿った位置に修正するマップマッチングを行う自車位置修正手段
とをさらに備え、自動運転判定手段は、自車位置がマップマッチングによって道路上に修
正されているときに自動運転の可否を判定する。これにより、マップマッチングによって
自車位置を道路上に修正できない場合、例えば、自宅周辺の駐車場内や細街路を走行中の
場合などについて、それ以外の道路と同様の自動運転の対象にならないことがあらかじめ
わかっているため、自動運転の判定対象から除外することにより判定精度を高めることが
できる。
【００１０】
　また、上述した自動運転判定結果取得手段は、所定の時間間隔あるいは距離間隔で行わ
れる判定の結果を取得することが望ましい。これにより、電源切断等により突然に動作が
終了した場合であっても、それまでの判定結果をその都度取得して保持しておくことが可
能となる。
【００１１】
　また、上述した通知手段は、イグニッションスイッチあるいはアクセサリスイッチがオ
フされたときに通知を行うことが望ましい。これにより、エンジンを止めて駐車する場合
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などに通知が行われるため、それまで走行した経路について記憶が確かなうちに自動運転
の可否を確認することが可能となる。
【００１２】
　また、上述した通知手段は、音声によって通知を行うことが望ましい。イグニッション
スイッチやアクセサリスイッチをオフした後に表示による通知を行うと、この表示を行う
機器への通電が終了しない旨の不安を抱く場合があるが、音声による通知に対してはこの
ような懸念が少ないため、不必要に運転者を不安にすることを回避することができる。
【００１３】
　また、上述した通知手段は、自動運転判定結果取得手段によって取得した複数回の判定
結果を示す情報に基づいて、それまで自車が通過した道路について、自動運転可能な区間
の割合を含む通知を行うことが望ましい。自動運転の対象となる道路は徐々に増加すると
考えられ、運転者が自由に走行する道路について１００％自動運転が可能である可能性は
現時点ではあまり高くないが、このような道路について自動運転が可能な程度を容易に知
ることが可能となる。また、自動運転が可能な程度が大きい場合には、それを知ることで
、自動運転による走行を促す効果もある。
【００１４】
　また、上述した通知手段による通知の履歴を記憶する通知履歴記憶手段をさらに備え、
通知手段は、通知履歴記憶手段に記憶された履歴に基づいて、以前に通知した内容と重複
する場合の通知を抑制することが望ましい。これにより、毎回同じ道路について同じ内容
の通知が行われる煩わしさを改善することができる。
【００１５】
　また、上述した自動運転判定手段による一連の繰り返し判定の開始地点と終了地点との
間で自動運転可能な走行経路を経路探索処理によって設定する経路探索手段をさらに備え
、通知手段は、自動運転判定結果取得手段によって取得した情報を通知するとともに、経
路探索手段によって設定された走行経路を提案することが望ましい。これにより、自由に
走行した道路についての自動運転の可否とともに、自動運転可能な代替経路を知ることが
でき、代替経路を用いて自動運転による走行を促すことが可能となる。
【図面の簡単な説明】
【００１６】
【図１】一実施形態の車載システムの構成を示す図である。
【図２】運転者自身の操作によって任意の道路を自由に走行中に高精度地図情報の格納状
態を取得していってその結果を通知するナビゲーション装置の動作手順を示す流れ図であ
る。
【図３】高精度地図情報管理装置によって行われる高精度地図情報の格納判定の動作手順
を示す流れ図である。
【図４】繰り返し行われる格納情報の送受信と最後に行われる通知を説明するための図で
ある。
【図５】ナビゲーション装置の変形例を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００１７】
　以下、本発明の自動運転可否通知システムを適用した一実施形態の車載システムについ
て、図面を参照しながら説明する。
【００１８】
　図１は、一実施形態の車載システムの構成を示す図である。図１に示すように、本実施
形態の車載システムは、自動運転装置１００、ナビゲーション装置２００、高精度地図情
報管理装置３００を備えている。
【００１９】
　自動運転装置１００は、ナビゲーション装置２００によって設定された目的地までの走
行経路に沿って運転者の運転操作なしに自車両を走行させる自動運転を行う。例えば、本
実施形態では、レベル３あるいはレベル４の自動運転を想定している。また、自動運転を
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実現する具体的な手法については本発明の内容と直接関係がないため、説明は省略するが
、現時点あるいは今後実現される各種の技術を用いた自動運転に本発明を適用することが
できる。また、設定された走行経路の中で、高精度地図情報が用意されている道路（リン
ク）について自動運転が可能であり、ナビゲーション装置２００によって設定された走行
経路の全体について自動運転が可能であるとは限らない。
【００２０】
　ナビゲーション装置２００は、地図データに基づいてこのナビゲーション装置２００が
搭載された車両（自車両）の走行を案内するナビゲーション動作を行う。このために、ナ
ビゲーション装置２００は、地図ＤＢ（データベース）２１０、自車位置計算部２２０、
ＧＰＳ受信機２２２、経路探索処理部２３０、経路誘導処理部２４０、地図表示処理部２
５０、表示部２５２、格納情報取得処理部２６０、自動運転可否通知部２７０、スピーカ
２７２を備えている。このナビゲーション装置２００は、ＧＰＳ受信機２２２や表示部２
５２、スピーカ２７２等の一部の構成を除いて、ＣＰＵ、ＲＯＭ、ＲＡＭ等を用いて所定
の動作プログラムを実行することにより実現することができる。
【００２１】
　地図ＤＢ２１０は、自車位置周辺の地図画像等の表示動作、出発地と目的地とを結ぶ最
適な走行経路を算出する経路探索動作、経路探索によって得られた走行経路に沿って自車
の走行を案内する経路誘導動作（案内動作）などに必要が地図データを格納する。この地
図データは、自動運転に必要な高精度地図情報ほどの精度は要求されていない。この地図
ＤＢ２１０には、経度および緯度で適当な大きさに区切られた矩形形状の図葉を単位とし
た地図データが格納されている。各図葉の地図データは、図葉番号を指定することにより
特定され、読み出すことが可能となる。地図ＤＢ２１０は、ハードディスク装置や半導体
メモリによって、あるいは、ＤＶＤとその読み取り装置によって実現される。また、地図
ＤＢ２１０を通信装置に置き換えて、外部の地図配信サーバ（図示せず）から地図データ
を取得するようにしてもよい。
【００２２】
　車両位置計算部２２０は、ＧＰＳ受信機２２２から出力される検出データに基づいて自
車位置を計算するとともに、計算した自車位置が地図データの道路上にない場合には、自
車位置を修正するマップマッチング処理を行う。なお、一例として、ＧＰＳ受信機２２２
を用いて自車位置を検出するようにしたが、方位センサ、距離センサなどを用いた自立航
法センサを併用して検出精度を上げるようにしてもよい。
【００２３】
　経路探索処理部２３０は、出発地から目的地までが最少のコストとなる走行経路を、指
定された探索条件を用いた経路探索処理によって算出する。
【００２４】
　経路誘導処理部２４０は、経路探索処理部２３０による経路探索処理によって得られた
走行経路を地図画像上に重ねて表示したり、右左折交差点の案内図を表示するための描画
データを作成するとともに、走行経路に沿って車両の走行を案内するために必要な交差点
案内等の音声信号を生成する。
【００２５】
　地図表示処理部２５０は、自車位置周辺の地図画像を描画するとともに、この地図画像
に経路誘導処理部２４０によって描画された走行経路や右左折交差点の案内図などを重ね
て表示部２５２の画面に表示する。
【００２６】
　格納情報取得処理部２６０は、ナビゲーション装置２００が動作を開始した後所定の条
件を満たしたときに、高精度地図情報管理装置３００に対して高精度地図情報の格納判定
を依頼する。また、格納情報取得処理部２６０は、この依頼に応じて高精度地図情報管理
装置３００から繰り返し送られてくる高精度地図情報の格納の有無を示す「格納情報」を
受信して記憶する。
【００２７】
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　自動運転可否通知部２７０は、格納情報取得処理部２６０によって記憶された「格納情
報」を集計した結果を、ナビゲーション装置２００の電源切断時（例えば、イグニッショ
ンスイッチあるいはアクセサリスイッチがオフされたとき）に運転者に向けて通知する。
例えば、スピーカ２７２から集計結果を音声出力する発話処理が行われる。本実施形態で
は、ナビゲーション装置２００は、電源切断が指示された後にこの通知が終了した時点で
動作を終了するものとする。
【００２８】
　高精度地図情報管理装置３００は、高精度地図情報を格納するとともに、自動運転の走
行経路の設定や、ナビゲーション装置２００からの依頼に基づく高精度地図情報の格納判
定処理などを行う。このために、高精度地図情報管理装置３００は、高精度地図ＤＢ３１
０、自動運転経路作成部３２０、自動運転判定部３３０、格納判定処理部３４０を備えて
いる。
【００２９】
　高精度地図ＤＢ３１０は、自動運転に必要な高精度な地図データである高精度地図情報
を格納する。高速道路については全区間が、一般道路については必要に応じて順次作成さ
れる予定であり、いずれかの時点で作成されたバージョンの高精度地図情報が高精度地図
ＤＢ３１０に格納されているものとする。高精度地図ＤＢ３１０は、ナビゲーション装置
２００に備わった地図ＤＢ２１０と同様に、ハードディスク装置や半導体メモリによって
、あるいは、ＤＶＤとその読み取り装置によって実現される。また、高精度地図ＤＢ３１
０を通信装置に置き換えて、外部の地図配信サーバ（図示せず）から高精度地図情報を取
得するようにしてもよい。
【００３０】
　自動運転経路作成部３２０は、ナビゲーション装置２００の経路探索処理部２３０によ
って設定された目的地までの走行経路の中から自動運転可能な区間を抽出して、具体的に
は、高精度地図情報が対応している区間を抽出して自動運転経路を作成する。作成された
自動運転経路に関する情報は、自動運転装置１００に送られる。自動運転判定部３３０は
、自動運転装置１００によって自動運転中か否かを判定する。
【００３１】
　格納判定処理部３４０は、ナビゲーション装置２００の格納情報取得処理部２６０によ
って格納判定が依頼されると、走行中の道路に対応する高精度地図情報の格納判定を行い
、その結果としての高精度地図情報の格納の有無を示す情報を所定の時間間隔で格納情報
取得処理部２６０に送り返す。
【００３２】
　上述した格納判定処理部３４０が自動運転判定手段に、格納情報所得処理部２６０が自
動運転判定結果取得手段に、自動運転可否通知部２７０が通知手段に、経路誘導処理部２
４０が案内手段に、自動運転装置１００が自動運転手段に、ＧＰＳ受信機２２２が自車位
置検出手段に、自車位置計算部２２０が自車位置修正手段にそれぞれ対応する。
【００３３】
　本実施形態の車載システムはこのような構成を有しており、次に、その動作を説明する
。図２は、運転者自身の操作によって任意の道路を自由に走行中に高精度地図情報の格納
状態を取得していってその結果を通知するナビゲーション装置２００の動作手順を示す流
れ図である。
【００３４】
　格納情報取得処理部２６０は、自車位置が道路にマッチングしたか否か（自車位置計算
部２２０によるマップマッチングによって自車位置が道路上に修正されたか）否かを判定
する（ステップ１００）。例えば、自宅駐車場を出た直後のマップマッチング中であって
自車位置が地図の道路上から外れている場合などには否定判断が行われ、この判定が繰り
返される。また、マップマッチングが終了して自車位置が修正されて地図の道路上にのる
とステップ１００の判定において肯定判断が行われる。
【００３５】
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　次に、格納情報取得処理部２６０は、経路誘導処理部２４０による案内動作が開始され
たか否かを判定する（ステップ１０２）。案内動作が開始された場合には肯定判断が行わ
れ、処理を終了する。
【００３６】
　また、案内動作が開始されない場合にはステップ１０２の判定において否定判断が行わ
れる。次に、格納情報取得処理部２６０は、高精度地図情報管理装置３００に対して高精
度地図情報の格納判定を依頼する（ステップ１０４）。その後、格納情報取得処理部２６
０は、この依頼に応じて高精度地図情報管理装置３００から高精度地図情報の格納の有無
を示す「格納情報」が送られてきたか否かを判定する（ステップ１０６）。送られてきた
場合には肯定判断が行われ、格納情報取得処理部２６０は、受信した格納情報を記憶する
（ステップ１０８）。
【００３７】
　この記憶動作の後、あるいは、高精度地図情報管理装置３００から格納情報が送られて
こずにステップ１０６の判定において否定判断が行われた後、格納情報取得処理部２６０
は、自車位置が道路から外れたか否か（自車位置計算部２２０によるマップマッチングに
よって道路上に修正可能な範囲から自車位置がずれたか否か）を判定する(ステップ１１
０）。自車位置が道路上にある場合には否定判断が行われ、ステップ１０２に戻って案内
開始の有無判定が繰り返される。
【００３８】
　また、自車位置が道路から外れた場合（自宅の駐車場に進入した場合や自宅近傍の細街
路等のマップマッチング対象外の道路に進入した場合などを想定している）にはステップ
１１０の判定において肯定判定が行われる。次に、格納情報取得処理部２６０は、ナビゲ
ーション装置２００の電源がオフされたか否か（車両のイグニッションスイッチやアクセ
サリスイッチがオフされたか否か）を判定する（ステップ１１２）。電源がオフされるま
で否定判断が行われ、この判定が繰り返される。
【００３９】
　また、電源がオフされるとステップ１１２の判定において肯定判断が行われる。次に、
自動運転可否通知部２７０は、格納情報取得処理部２６０によって記憶された「格納情報
」を集計した結果を音声出力する発話処理を行う（ステップ１１４）。このようにして一
連の処理が終了する。
【００４０】
　図３は、高精度地図情報管理装置３００によって行われる高精度地図情報の格納判定の
動作手順を示す流れ図である。
【００４１】
　格納判定処理部３４０は、ナビゲーション装置２００の格納情報取得処理部２６０から
高精度地図情報の格納処理の依頼を受け取ったか否かを判定する（ステップ２００）。受
け取っていない場合には否定判断が行われ、この判定が繰り返される。
【００４２】
　また、格納処理の依頼を受け取るとステップ２００の判定において肯定判断が行われる
。次に、自動運転判定部３３０は、自動運転中か否かを判定する（ステップ２０２）。自
動運転中の場合には肯定判断が行われ、処理を終了する。
【００４３】
　また、自動運転中でない場合にはステップ２０２の判定において否定判断が行われる。
次に、格納判定処理部３４０は、走行中の道路に対応する高精度地図情報の格納判定処理
を行う（ステップ２０４）。具体的には、格納判定処理部３４０は、その時点の自車位置
（自車位置はナビゲーション装置２００の自車位置計算部２２０から取得する）に対応す
る道路について高精度地図情報の有無（高精度地図ＤＢ３１０に対応箇所の道路に対応す
る高精度地図情報が格納されているか否か）を調べる。
【００４４】
　その後、格納判定処理部３４０は、一定時間経過したか否かを判定する（ステップ２０
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６）。一定時間が経過するまで否定判断が行われ、ステップ２０２に戻って自動運転判定
が繰り返される。また、一定時間が経過するとステップ２０６の判定において肯定判断が
行われる。次に、格納判定処理部３４０は、一定時間が経過するまでの格納判定処理結果
としての高精度地図情報の格納の有無を示す「格納情報」を、ナビゲーション装置２００
の格納情報取得処理部２６０に向けて送信する（ステップ２０８）。その後、ステップ２
０２に戻って自動運転判定が繰り返される。なお、上述したステップ２０６では、一定時
間経過したか否かを判定するようにしたが、代わりに、一定距離走行したか否かを判定す
るようにしてもよい。
【００４５】
　図４は、繰り返し行われる格納情報の送受信と最後に行われる通知を説明するための図
である。図４において、Ｇは自車位置を、Ｈは自宅を、Ｂは自宅に進入するためにマップ
マッチングした道路から自車位置が外れる分岐位置をそれぞれ示している。また、自車位
置Ｇの後方に位置する地点ａは、図３のステップ２０８において前回「格納情報」を送信
した位置を、自車位置の前方に位置する地点ｂは、図３のステップ２０８において次回「
格納情報」を送信する位置を示している。実際には、前回「格納情報」を送信した時点か
ら所定時間が経過した時点における自車位置が地点ｂであり、一定時間が経過して地点ｂ
が決まった時点ではこの地点ｂに自車位置Ｇがなければならないが、説明の都合上、一定
時間が到来する毎の進行する自車位置に対応する地点がｂ、ｃ、ｄ、・・・で示されてい
る。
【００４６】
　ナビゲーション装置２００による案内や自動運転を利用せずに、図４に示す道路に沿っ
て運転者自身が操作して車両を走行させる場合に、地点ｂ、ｃ、ｄ、・・・のそれぞれに
おいて、高精度地図情報管理装置３００の格納判定処理部３４０からナビゲーション装置
２００の格納情報取得処理部２６０に向けて、走行道路に対応する高精度地図情報の格納
の有無を示す「格納情報」が送信される。地点ｂでは、前回「格納情報」を送信した地点
ａから今回の地点ｂまでの道路に対応して高精度地図情報が存在するか否か（高精度地図
ＤＢ３１０に該当する高精度地図情報が格納されているか否か）を、例えば、高精度地図
情報と対応している道路の割合で示す「格納情報」が作成され、送信される。同様にして
地点ｉまでの各地点ｃ、ｄ、・・・のそれぞれにおいて同様の「格納情報」が作成され、
送信される。なお、分岐位置Ｂでは自車位置が、マップマッチングされた道路から外れて
、図２のステップ１１０の判定において肯定判断が行われるため、最後の区間である地点
ｉと分岐位置Ｂの間については上述した「格納情報」の送受信は行われない。
【００４７】
　このようにして各地点において送受信された「格納情報」が記憶され（図２のステップ
１０８）、自宅Ｈの駐車場でイグニッションスイッチやアクセサリースイッチがオフされ
ると、自動運転可否通知部２７０は、それまで各地点に対応して送受信されて記憶された
各「格納情報」を集計し、集計結果を示す音声（例えば「走行した道路は、約９５％自動
運転が可能です。」などの音声）をスピーカ２７２から出力する。
【００４８】
　このように、本実施形態の車載システムでは、運転者は、自車の走行を案内する走行経
路や自動運転の経路を除く道路を走行して自宅に帰って車を止めた際に、自身が自由に走
行した道路について自動運転が可能であるか否かを知ることができる。
【００４９】
　また、自動運転を行うためには、走行しようとする道路について高精度地図情報が用意
されている必要があるため、この高精度地図情報の有無を調べることにより、自動運転が
可能か否かを知ることが可能となる。
【００５０】
　また、マップマッチングによって自車位置を道路上に修正できない場合、例えば、自宅
周辺の駐車場内や細街路を走行中の場合などについて、それ以外の道路と同様の自動運転
の対象にならないことがあらかじめわかっているため、自動運転の判定対象から除外する
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ことにより判定精度を高めることができる。
【００５１】
　また、一定時間間隔で繰り返し自動運転の可否を示す情報（高精度地図情報の格納の有
無を示す「格納情報」）を取得することにより、電源切断等により突然に動作が終了した
場合であっても、それまで取得した情報をその都度取得して保持しておくことが可能とな
る。
【００５２】
　また、イグニッションスイッチあるいはアクセサリスイッチがオフされたときに通知を
行うことにより、エンジンを止めて駐車する場合などに通知が行われるため、それまで走
行した経路について記憶が確かなうちに自動運転の可否を確認することが可能となる。
【００５３】
　また、イグニッションスイッチやアクセサリスイッチをオフした後に表示による通知を
行うと、この表示を行う機器への通電が終了しない旨の不安を抱く場合があるが、音声に
よる通知に対してはこのような懸念が少ないため、不必要に運転者を不安にすることを回
避することができる。
【００５４】
　また、それまで自車が通過した道路について、自動運転可能な区間の割合を含む通知を
行っている。自動運転の対象となる道路は徐々に増加すると考えられ、運転者が自由に走
行する道路について１００％自動運転が可能である可能性は現時点ではあまり高くないが
、このような道路について自動運転が可能な程度を容易に知ることが可能となる。また、
自動運転が可能な程度が大きい場合には、それを知ることで、自動運転による走行を促す
効果もある。
【００５５】
　なお、本発明は上記実施形態に限定されるものではなく、本発明の要旨の範囲内におい
て種々の変形実施が可能である。例えば、図５に示すナビゲーション装置２００Ａのよう
に、自動運転可否通知部２７０による通知の履歴を記憶する通知履歴記憶部２８０を図１
に示したナビゲーション装置２００に追加し、自動運転可否通知部２７０は、通知履歴記
憶部２８０に記憶された履歴に基づいて、以前に通知した内容と重複する通知を抑制する
（通知を行わない）ようにしてもよい。これにより、毎回同じ道路について同じ内容の通
知が行われる煩わしさを改善することができる。
【００５６】
　ところで、通知の内容が重複するか否かを判定する方法としてはいくつかの方法が考え
られる。最も簡単には、運転者が自由に走行した経路の始点と終点（例えば、図２のステ
ップ１００で道路上に自車位置がのったと判定した地点を始点、ステップ１１０で道路か
ら自車位置が外れたと判定した地点を終点とする）を記憶しておいて、始点と終点が同じ
場合には通知を抑制する場合が考えられる。また、これらの始点と終点に加えてそれらの
間の通過道路も記憶しておいて、始点、終点、通過道路が同じ場合に通知を抑制するよう
にしてもよい。また、始点をイグニッションスイッチやアクセサリスイッチをオンした地
点、終点をこれらのスイッチをオフした地点としてもよい。この場合には、例えば同じ施
設の駐車場内でこれらのスイッチをオン／オフしても駐車場が広い場合などでは、始点／
終点が履歴の始点／終点と同じにはならないおそれがあるため、数十ｍ程度の範囲に含ま
れている場合を同一地点としたり、地図データに施設形状を示すポリゴン情報が含まれる
場合にはこのポリゴンで区画される範囲内については同一地点としてもよい。
【００５７】
　また、上述した実施形態では、運転者が自由に走行した道路について自動運転が可能で
あるか否かを示す通知を行うようにしたが、この通知に、運転者が自由に走行した経路の
始点と終点との間を結ぶように経路探索処理（例えば、経路探索手段としての経路探索処
理部２３０によって経路探索処理を行う）によって算出した自動運転可能な走行経路を含
めるようにしてもよい。これにより、自由に走行した道路についての自動運転の可否を通
知するとともに、自動運転可能な代替経路を提案することができ、代替経路を用いて自動



(10) JP 6925713 B2 2021.8.25

10

20

30

40

50

運転の機能を利用することを促すことが可能となる。
【００５８】
　また、上述した実施形態では、運転者が自由に走行した向きに沿った道路（往路）につ
いて自動運転が可能であるか否かを示す通知を行ったが、このようにして道路が特定され
れば同時に復路についても自動運転が可能か否か（高精度地図情報が格納されているか否
か）を調べることができるため、往路と復路について同時に自動運転が可能か否かを通知
するようにしてもよい。
【００５９】
　また、上述した実施形態では、図２のステップ１１４において常に通知を行うようにし
たが、自動運転が可能な程度によってしきい値を設け、このしきい値を超えている場合の
み通知を行うようにしてもよい。例えば、しきい値「５０％」の場合には、自動運転が可
能な割合が５０％よりも多い場合に限って通知が行われ、５０％以下の場合には通知は省
略される。
【００６０】
　また、図２のステップ１１４では、発話（音声出力）によって通知を行うようにしたが
、表示部２５２を用いた表示を併用したり、代わりに表示による通知に置き換えるように
してもよい。表示による通知を行う場合には、通知内容とともに「この通知の後、自動で
電源が切断されます」などの表示を含めることで、運転者が抱く通電が終了しない旨の懸
念を取り除くことが望ましい。
【００６１】
　また、上述した実施形態では、図２のステップ１１４のタイミング、すなわち、電源オ
フ（イグニッションスイッチ等がオフ）の直後に通知を行うようにしたが、通知を行うタ
イミングは適宜変更するようにしてもよい。例えば、次回、ナビゲーション装置２００の
電源が投入された際に通知を行うようにしてもよい。
【００６２】
　また、上述した実施形態では、自車位置が道路から外れた場合に図２のステップ１１０
の判定において肯定判断が行われて次のステップ１１２の動作に移行するようにしたが、
運転者が運転中にコンビニエンスストアやレストラン等に立ち寄るために自車位置が道路
から外れる場合もあるため、これらの施設に立ち寄る場合は上記の肯定判断を行わないよ
うにすることが望ましい。例えば、自車位置が道路から外れた場所がこれらの施設（対象
となる施設あるいはそのジャンルは予め指定しておけばよい）に一致（近傍も含む）する
場合には上記の肯定判断を行わないようにする。また、交差点右左折時等において一時的
に自車位置が地図上の道路から外れる場合もあるため、一時的（例えば１分以内）に自車
位置が道路から外れても上記の肯定判断を行わないことが望ましい。
【産業上の利用可能性】
【００６３】
　上述したように、本発明によれば、運転者は、自身が自由に走行した道路について自動
運転が可能であるか否かを知ることができる。
【符号の説明】
【００６４】
　１００　自動運転装置
　２００、２００Ａ　ナビゲーション装置
　２１０　地図ＤＢ（データベース）
　２２０　自車位置計算部
　２２２　ＧＰＳ受信機
　２３０　経路探索処理部
　２４０　経路誘導処理部
　２５０　地図表示処理部
　２６０　格納情報取得処理部
　２７０　自動運転可否通知部
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　２８０　通知履歴記憶部
　３００　高精度地図情報管理装置
　３１０　高精度地図ＤＢ
　３２０　自動運転経路作成部
　３３０　自動運転判定部
　３４０　格納判定処理部

【図１】 【図２】
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【図３】 【図４】

【図５】
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