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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
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【手続補正書】
【提出日】令和3年4月8日(2021.4.8)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　自車両の周辺状況を認識する認識部と、
　前記認識部により認識された周辺状況または地図情報に基づいて、前記自車両の操舵ま
たは速度のうち一方または双方を制御する運転制御部と、を備え、
　前記運転制御部は、前記自車両が走行する自車走行車線から前記自車走行車線に隣接す
る隣接車線に前記自車両を車線変更させる車線変更制御部を備え、
　前記車線変更制御部は、前記自車両の乗員による車線変更の意図が受け付けられた場合
に前記運転制御部によって前記自車両を車線変更させる第１動作と、前記認識部による認
識結果に基づいて前記運転制御部が車線変更を計画して前記自車両を車線変更させる第２
動作とを有し、
　前記第１動作の実行時に車線変更させることを中止した場合、前記自車走行車線の走行
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を継続させると共に、車線変更させることを中止した第１時点から距離または時間を含む
第１期間内の前記第２動作による車線変更を禁止する、
　車両制御装置。
【請求項２】
　前記運転制御部は、前記自車両から見て、前記車線変更を中止した隣接車線とは異なる
方向の別の車線へ車線変更を行う場合に、前記中止した隣接車線に車線変更する場合に比
して、前記第１期間を短くする、
　請求項１に記載の車両制御装置。
【請求項３】
　前記運転制御部は、車線変更を中止した隣接車線とは異なる別の車線へ車線変更を行う
場合に、前記第２動作による車線変更を禁止しない、
　請求項１に記載の車両制御装置。
【請求項４】
　前記運転制御部は、前記隣接車線に車線変更させる理由が、目的地への誘導である場合
に、他の理由に比して前記第１期間を短くする、
　請求項１から３のうち何れか１項に記載の車両制御装置。
【請求項５】
　前記運転制御部は、前記第１動作によって、前記自車両の前記自車走行車線から前記隣
接車線への車線変更を完了した場合、完了時から前記第１期間よりも短い第２期間内の前
記第２動作による車線変更を禁止する、
　請求項１から４のうち何れか１項に記載の車両制御装置。
【請求項６】
　前記運転制御部は、前記第１動作によって、前記自車両の前記自車走行車線から前記隣
接車線への車線変更を完了した場合、完了時から前記第１期間よりも短い第２期間内の前
記第２動作の禁止に加えて、前記第１動作も禁止する、
　請求項５に記載の車両制御装置。
【請求項７】
　前記乗員の車線変更の意図を受け付ける入力インターフェースを更に備え、
　前記運転制御部は、前記自車両の乗員が車線変更を計画し、前記入力インターフェース
により前記車線変更の意図が受け付けられた場合に、前記第１動作の車線変更を実行する
、
　請求項１から６のうち何れか１項に記載の車両制御装置。
【請求項８】
　前記第２動作は、前記自車両に前記自車走行車線から前記隣接車線へ車線変更させるこ
とが可能であるか否かを判定する処理を含む、
　請求項１から７のうち何れか１項に記載の車両制御装置。
【請求項９】
　前記第２動作は、前記運転制御部が前記自車両の車線変更を計画した後、前記自車両の
乗員による車線変更の開始指示が受け付けられた場合に前記車線変更を実行する動作と、
前記運転制御部が前記自車両の車線変更を計画した後、前記自車両の乗員による指示を受
け付けずに前記車線変更を実行する動作とを含む、
　請求項１から８のうち何れか１項に記載の車両制御装置。
【請求項１０】
　前記運転制御部は、車線変更させることを中止した理由に基づいて、前記第１期間を変
更する、
　請求項１から９のうち何れか１項に記載の車両制御装置。
【請求項１１】
　前記運転制御部は、車線変更させることを中止した場合に、車線変更を中止した理由を
前記乗員に報知する報知制御部を更に備える、
　請求項１から１０のうち何れか１項に記載の車両制御装置。
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【請求項１２】
　前記報知制御部は、前記第２動作により車線変更させることを禁止する時間が経過した
場合に、前記第２動作による車線変更が可能になったことを前記乗員に報知する、
　請求項１１に記載の車両制御装置。
【請求項１３】
　車載コンピュータが、
　自車両の周辺状況を認識し、
　認識された前記周辺状況または地図情報に基づいて、運転制御部によって前記自車両の
操舵または速度のうち一方または双方を制御し、
　前記自車両が走行する自車走行車線から前記自車走行車線に隣接する隣接車線に前記自
車両を車線変更させ、
　前記車線変更させる制御は、前記自車両の乗員による車線変更の意図が受け付けられた
場合に前記運転制御部によって前記自車両を車線変更させる第１動作と、前記周辺状況の
認識結果に基づいて前記運転制御部が車線変更を計画して前記自車両を車線変更させる第
２動作とを有し、
　前記第１動作の実行時に車線変更させることを中止した場合、前記自車走行車線の走行
を継続させると共に、車線変更させることを中止した第１時点から距離または時間を含む
第１期間内の前記第２動作による車線変更を禁止する、
　車両制御方法。
【請求項１４】
　車載コンピュータに、
　自車両の周辺状況を認識させ、
　認識された前記周辺状況または地図情報に基づいて、運転制御部によって前記自車両の
操舵または速度のうち一方または双方を制御させ、
　前記自車両が走行する自車走行車線から前記自車走行車線に隣接する隣接車線に前記自
車両を車線変更させ、
　前記車線変更させる制御は、前記自車両の乗員による車線変更の意図が受け付けられた
場合に前記運転制御部によって前記自車両を車線変更させる第１動作と、前記周辺状況の
認識結果に基づいて前記運転制御部が車線変更を計画して前記自車両を車線変更させる第
２動作とを有し、
　前記第１動作の実行時に車線変更させることを中止した場合、前記自車走行車線の走行
を継続させると共に、車線変更させることを中止した第１時点から距離または時間を含む
第１期間内の前記第２動作による車線変更を禁止させる、
　プログラム。
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