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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　第１自律走行車の周りの１つ又は複数の車両の運転行為を感知するステップと、
　ネットワークによって周りの車両の前記運転行為を示す１つ又は複数の運転スタイル要
素を前記第１自律走行車から遠隔サーバへ伝送するステップと、
　所定の運転領域内の車両の前記運転スタイル要素に応じて前記遠隔サーバで決定された
、前記所定の運転領域に対応する運転スタイルを、前記遠隔サーバから受信するステップ
と、
　前記第１自律走行車が前記所定の運転領域を走行する場合、前記運転スタイルに基づい
て計画及び制御データを生成するステップと、
　前記計画及び制御データに基づいて前記第１自律走行車を制御して運転するステップと
、を含んでおり、
　前記運転スタイルは、前記第１自律走行車がある時点に前記周りの車両を配慮した上で
どのように運転すべきかを説明する情報を含む
　ことを特徴とする自律走行車を操作するためのコンピュータ実施方法。
【請求項２】
　前記遠隔サーバは前記ネットワークによって複数の自律走行車から複数の運転スタイル
要素を受信し、前記第１自律走行車の所定距離内に位置する１つ又は複数の自律走行車の
運転スタイル要素に応じて前記遠隔サーバから受信した前記運転スタイルを決定する
　ことを特徴とする請求項１に記載の方法。
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【請求項３】
　前記ネットワークによって前記周りの車両における各位置を前記遠隔サーバへ伝送する
ステップをさらに含み、前記遠隔サーバは、前記周りの車両の前記位置に基づいて、且つ
前記第１自律走行車の所定距離内に位置する１つ又は複数の車両の前記運転スタイル要素
に応じて前記運転スタイルを決定する
　ことを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項４】
　前記周りの車両に関連する前記運転スタイル要素は、各周りの車両の走行速度、前記第
１自律走行車と前記周りの車両の間の距離、減速率及び減速距離のうちの少なくとも１つ
を含む
　ことを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項５】
　前記運転スタイル要素は、車線変更の頻度、車線変更の速度及び車線変更の転向角のう
ちの少なくとも１つをさらに含む
　ことを特徴とする請求項４に記載の方法。
【請求項６】
　前記遠隔サーバとのネットワーク接続が利用不可能であることを検出するステップと、
　前記検出に応答し、前記第１自律走行車の所定距離内に位置する１つ又は複数の自律走
行車と前記運転スタイル要素を交換するステップと、
　前記第１自律走行車内において、交換された運転スタイル要素に基づいて前記運転スタ
イルを決定するステップと、をさらに含む
　ことを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項７】
　１つ又は複数の自律走行車と前記運転スタイル要素を交換するステップには、
　第２自律走行車が前記第１自律走行車の前記所定距離内に位置することを検出するステ
ップと、
　無線接続によって第１組の運転スタイル要素とする前記運転スタイル要素を前記第２自
律走行車へ伝送するステップと、
　前記第２自律走行車から第２組の運転スタイル要素を受信するステップと、を含み、こ
こで、前記第１組の運転スタイル要素と前記第２組の運転スタイル要素とに基づいて前記
運転スタイルを決定する
　ことを特徴とする請求項６に記載の方法。
【請求項８】
　命令が記憶された非一時的な機械可読媒体であって、
　前記命令が、プロセッサにより実行される場合、前記プロセッサに自律走行車を操作す
る操作を実行させ、前記操作は、
　第１自律走行車の周りの１つ又は複数の車両の運転行為を感知するステップと、
　ネットワークによって周りの車両の前記運転行為を示す１つ又は複数の運転スタイル要
素を前記第１自律走行車から遠隔サーバへ伝送するステップと、
　所定の運転領域内の車両の前記運転スタイル要素に応じて前記遠隔サーバで決定された
、前記所定の運転領域に対応する運転スタイルを、前記遠隔サーバから受信するステップ
と、
　前記第１自律走行車が前記所定の運転領域を走行する場合、前記運転スタイルに基づい
て計画及び制御データを生成するステップと、
　前記計画及び制御データに基づいて前記第１自律走行車を制御して運転するステップと
、を含んでおり、
　前記運転スタイルは、前記第１自律走行車がある時点に前記周りの車両を配慮した上で
どのように運転すべきかを説明する情報を含む
　ことを特徴とする命令が記憶された非一時的な機械可読媒体。
【請求項９】
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　前記遠隔サーバは前記ネットワークによって複数の自律走行車から複数の運転スタイル
要素を受信し、前記第１自律走行車の所定距離内に位置する１つ又は複数の自律走行車の
運転スタイル要素に応じて前記遠隔サーバから受信した前記運転スタイルを決定する
　ことを特徴とする請求項８に記載の機械可読媒体。
【請求項１０】
　前記操作は、前記ネットワークによって前記周りの車両における各位置を前記遠隔サー
バへ伝送するステップをさらに含み、前記遠隔サーバは、前記周りの車両の前記位置に基
づいて、且つ前記第１自律走行車の所定距離内に位置する１つ又は複数の車両の前記運転
スタイル要素に応じて前記運転スタイルを決定する
　ことを特徴とする請求項８に記載の機械可読媒体。
【請求項１１】
　前記周りの車両に関連する前記運転スタイル要素は、各周りの車両の走行速度、前記第
１自律走行車と前記周りの車両の間の距離、減速率及び減速距離のうちの少なくとも１つ
を含む
　ことを特徴とする請求項８に記載の機械可読媒体。
【請求項１２】
　前記運転スタイル要素は、車線変更の頻度、車線変更の速度及び車線変更の転向角のう
ちの少なくとも１つをさらに含む
　ことを特徴とする請求項１１に記載の機械可読媒体。
【請求項１３】
　前記操作は、
　前記遠隔サーバとのネットワーク接続が利用不可能であることを検出するステップと、
　前記検出に応答し、前記第１自律走行車の所定距離内に位置する１つ又は複数の自律走
行車と前記運転スタイル要素を交換するステップと、
　前記第１自律走行車内において、交換された運転スタイル要素に基づいて前記運転スタ
イルを決定するステップと、をさらに含む
　ことを特徴とする請求項８に記載の機械可読媒体。
【請求項１４】
　１つ又は複数の自律走行車と前記運転スタイル要素を交換するステップには、
　第２自律走行車が前記第１自律走行車の前記所定距離内に位置することを検出するステ
ップと、
　無線接続によって第１組の運転スタイル要素とする前記運転スタイル要素を前記第２自
律走行車へ伝送するステップと、
　前記第２自律走行車から第２組の運転スタイル要素を受信するステップと、を含み、こ
こで、前記第１組の運転スタイル要素と前記第２組の運転スタイル要素とに基づいて前記
運転スタイルを決定する
　ことを特徴とする請求項１３に記載の機械可読媒体。
【請求項１５】
　プロセッサと、
　前記プロセッサに連結されて命令を記憶するメモリと、を備え、
　前記命令が、前記プロセッサにより実行される場合、前記プロセッサに自律走行車を操
作する操作を実行させ、前記操作は、
　第１自律走行車の周りの１つ又は複数の車両の運転行為を感知するステップと、
　ネットワークによって周りの車両の前記運転行為を示す１つ又は複数の運転スタイル要
素を前記第１自律走行車から遠隔サーバへ伝送するステップと、
　所定の運転領域内の車両の前記運転スタイル要素に応じて前記遠隔サーバで決定された
、前記所定の運転領域に対応する運転スタイルを、前記遠隔サーバから受信するステップ
と、
　前記第１自律走行車が前記所定の運転領域を走行する場合、前記運転スタイルに基づい
て計画及び制御データを生成するステップと、
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　前記計画及び制御データに基づいて前記第１自律走行車を制御して運転するステップと
、を含んでおり、
　前記運転スタイルは、前記第１自律走行車がある時点に前記周りの車両を配慮した上で
どのように運転すべきかを説明する情報を含む
　ことを特徴とする感知及び計画システム。
【請求項１６】
　前記遠隔サーバは前記ネットワークによって複数の自律走行車から複数の運転スタイル
要素を受信し、前記第１自律走行車の所定距離内に位置する１つ又は複数の自律走行車の
運転スタイル要素に応じて前記遠隔サーバから受信した前記運転スタイルを決定する
　ことを特徴とする請求項１５に記載のシステム。
【請求項１７】
　前記操作は、
　前記ネットワークによって前記周りの車両における各位置を前記遠隔サーバへ伝送する
ステップをさらに含み、前記遠隔サーバは、前記周りの車両の前記位置に基づいて、且つ
前記第１自律走行車の所定距離内に位置する１つ又は複数の車両の前記運転スタイル要素
に応じて前記運転スタイルを決定する
　ことを特徴とする請求項１５に記載のシステム。
【請求項１８】
　前記周りの車両に関連する前記運転スタイル要素は、各周りの車両の走行速度、前記第
１自律走行車と前記周りの車両の間の距離、減速率及び減速距離のうちの少なくとも１つ
を含む
　ことを特徴とする請求項１５に記載のシステム。
【請求項１９】
　前記運転スタイル要素は、車線変更の頻度、車線変更の速度及び車線変更の転向角のう
ちの少なくとも１つをさらに含む
　ことを特徴とする請求項１８に記載のシステム。
【請求項２０】
　第１自律走行車が、前記第１自律走行車の周りの１つ又は複数の車両の運転行為を感知
するステップと、
　周りの車両の運転行為に基づいて前記周りの車両のそれぞれの複数の運転スタイル要素
を決定するステップと、
　ワイヤレスネットワークによって前記周りの車両の前記運転行為を示す第１組の運転ス
タイル要素を前記第１自律走行車から第２自律走行車へ伝送するステップと、
　前記第２自律走行車から第２組の運転スタイル要素を受信するステップと、
　所定の運転領域内の車両の前記第１組の運転スタイル要素と前記第２組の運転スタイル
要素とに基づいて、前記所定の運転領域に対応する運転スタイルを決定するステップと、
　前記第１自律走行車が前記所定の運転領域を走行する場合、前記運転スタイルに基づい
て生成された計画及び制御データによって前記第１自律走行車を制御して運転するステッ
プと、を含み、
　ここで、前記第２組の運転スタイル要素は、前記第２自律走行車の周りの車両の運転行
為に対する感知に基づいて前記第２自律走行車によって決定され、
　前記運転スタイルは、前記第１自律走行車がある時点に前記周りの車両を配慮した上で
どのように運転すべきかを説明する情報を含む
　ことを特徴とする自律走行車を操作するためのコンピュータ実施方法。
【請求項２１】
　前記第１自律走行車と前記第２自律走行車は前記時点に所定距離内に位置する
ことを特徴とする請求項２０に記載の方法。
【請求項２２】
　前記周りの車両における各位置を前記第２自律走行車へ伝送するステップをさらに含み
、前記第２組の運転スタイル要素は、前記周りの車両における各位置をさらに含む
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　ことを特徴とする請求項２０に記載の方法。
【請求項２３】
　前記周りの車両に関連する前記運転スタイル要素は、各周りの車両の走行速度、前記第
１自律走行車と前記周りの車両の間の距離、減速率及び減速距離のうちの少なくとも１つ
を含む
　ことを特徴とする請求項２０に記載の方法。
【請求項２４】
　前記運転スタイル要素は車線変更の頻度、車線変更の速度及び車線変更の転向角のうち
の少なくとも１つをさらに含む
　ことを特徴とする請求項２３に記載の方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
  本発明の実施形態は、全体的に、自律走行車を操作することに関する。より具体的には
、本発明の実施形態は自律走行車の運転スタイルを決定することに関する。
【背景技術】
【０００２】
 自律モードで（例えば、自律運転）走行している車両は、乗員（特に運転者）を、特定
の運転に関連する責任から解放できる。自律モードで走行している場合、車両は車載セン
サで様々な場所にナビゲートすることができ、それにより車両がヒューマンコンピュータ
インタラクションの最も少ない場合又はいくつかの乗客がない場合で運行することを可能
にさせる。
【０００３】
  地元の社会的規範と文化的価値、周辺環境と交通条件や地元の天気に応じて、グループ
運転スタイル及びグループ運転行為は戦略的、戦術的、及び運営的レベルでの相対的に安
定した部分が異なる地域において異なる。例えば、郊外の地域では、人々の運転スタイル
は防御的な運転である場合が多いが、都市地域では人々は積極的な運転である場合が多い
。また、人々は、雨の日には通常より慎重に運転する。
【０００４】
 自律走行車（自律運転車両又はＡＤＶとも呼称される）は、交通流を調和させ、安全且
つ時間的に効率的に走行するために、地元運転スタイル（又は類似スタイル）、地元の走
行スタイル（又は類似したスタイル）を用いる必要がある。例えば、都市地域では非常に
防御的な戦略を用いると、多くの車両が積極的に運転走行し、頻繁に車線変更する可能性
があるため、自律走行車は走行を完了するのに長い時間を要することがある。又は、雨の
日に積極的な運転スタイルを使用すると、すべての周りの車両が慎重且つゆっくりと運転
しているため、自律走行車の事故リスクが高くなる可能性がある。ソーシャル運転スタイ
ルは多くの側面があり、動的に変化する可能性があるため、自律走行車に対して一連のル
ールを事前に設定することは困難である。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　本発明の一態様によれば、自律走行車を操作するためのコンピュータ実施方法を提供し
、この方法は、
　第１自律走行車の周りの１つ又は複数の車両の運転行為を感知するステップと、　ネッ
トワークによって周りの車両の前記運転行為を示す１つ又は複数の運転スタイル要素を前
記第１自律走行車から遠隔サーバへ伝送するステップと、
　前記運転スタイル要素に応じて前記遠隔サーバで決定された運転スタイルを、前記遠隔
サーバから受信するステップと、
　前記運転スタイルに基づいて計画及び制御データを生成するステップと、
　前記計画及び制御データに基づいて前記第１自律走行車を制御して運転するステップと
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、を含んでおり、
　前記運転スタイルは、前記第１自律走行車がある時点に前記周りの車両を配慮した上で
どのように運転すべきかを説明する情報を含む。
【０００６】
　本発明の別の態様によれば、命令が記憶された非一時的な機械可読媒体を提供し、前記
命令が、プロセッサにより実行される場合、前記プロセッサに自律走行車を操作する操作
を実行させ、前記操作は、
　第１自律走行車の周りの１つ又は複数の車両の運転行為を感知するステップと、
　ネットワークによって周りの車両の前記運転行為を示す１つ又は複数の運転スタイル要
素を前記第１自律走行車から遠隔サーバへ伝送するステップと、
　前記運転スタイル要素に応じて前記遠隔サーバで決定された運転スタイルを、前記遠隔
サーバから受信するステップと、
　前記運転スタイルに基づいて計画及び制御データを生成するステップと、
前記計画及び制御データに基づいて前記第１自律走行車を制御して運転するステップと、
を含んでおり、
　前記運転スタイルは、前記第１自律走行車がある時点に前記周りの車両を配慮した上で
どのように運転すべきかを説明する情報を含む。
【０００７】
　本発明の別の態様によれば、感知及び計画システムを提供し、このシステムは、プロセ
ッサと、前記プロセッサに連結されて命令を記憶するメモリと、を備え、前記命令が、前
記プロセッサにより実行される場合、前記プロセッサに自律走行車を操作する操作を実行
させ、前記操作は、
　第１自律走行車の周りの１つ又は複数の車両の運転行為を感知するステップと、
　ネットワークによって周りの車両の前記運転行為を示す１つ又は複数の運転スタイル要
素を前記第１自律走行車から遠隔サーバへ伝送するステップと、
　前記運転スタイル要素に応じて前記遠隔サーバで決定された運転スタイルを、前記遠隔
サーバから受信するステップと、
　前記運転スタイルに基づいて計画及び制御データを生成するステップと、
前記計画及び制御データに基づいて前記第１自律走行車を制御して運転するステップと、
を含んでおり、
前記運転スタイルは、前記第１自律走行車がある時点に前記周りの車両を配慮した上でど
のように運転すべきかを説明する情報を含む。
【０００８】
　本発明の別の態様によれば、自律走行車を操作するためのコンピュータ実施方法を提供
し、この方法は、
　第１自律走行車が、前記第１自律走行車の周りの１つ又は複数の車両の運転行為を感知
するステップと、
　周りの車両の運転行為に基づいて前記周りの車両のそれぞれの複数の運転スタイル要素
を決定するステップと、
　ワイヤレスネットワークによって前記周りの車両の前記運転行為を示す第１組の運転ス
タイル要素を前記第１自律走行車から第２自律走行車へ伝送するステップと、
　前記第２自律走行車から第２組の運転スタイル要素を受信するステップと、
　前記第１組の運転スタイル要素と前記第２組の運転スタイル要素とに基づいて運転スタ
イルを決定するステップと、
　前記運転スタイルに基づいて生成された計画及び制御データによって前記第１自律走行
車を制御して運転するステップと、を含み、
　ここで、前記第２組の運転スタイル要素は、前記第２自律走行車の周りの車両の運転行
為に対する感知に基づいて前記第２自律走行車によって決定される。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
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　本発明の実施形態は例示的な形態で示され且つ図面の各図に限定されず、図面における
同じ図面符号が類似した素子を示す。
【００１０】
【図１】本発明の一実施形態に係るネットワーク化されたシステムのブロック図を示す。
【図２】本発明の一実施形態に係る自律走行車の例示的なブロック図を示す。
【図３】本発明の一実施形態に係る、自律走行車とともに使用する感知及び計画システム
の例示的なブロック図を示す。
【図４】本発明の一実施形態に係る自律運転配置のブロック図を示す。
【図５】本発明の別の実施形態に係る自律運転配置のブロック図を示す。
【図６】本発明の一実施形態に係る自律走行車を操作する手順のフローチャートを示す。
【図７】本発明の一実施形態に係る自律走行車を操作するための運転スタイルを決定する
手順のフローチャートを示す。
【図８】本発明の別の実施形態に係る自律運転配置のブロック図を示す。
【図９】本発明の一実施形態に係る自律走行車を操作する手順のフローチャートを示す。
【図１０】一実施形態に係るデータ処理システムのブロック図を示す。
【発明を実施するための形態】
【００１１】
　以下、説明の詳細を参照しながら、本発明の様々な実施形態及び方法を説明し、図面は
、前記様々な実施形態を示す。以下の説明及び図面は、本出願を説明するためのものであ
り、本出願を限定するものではない。本出願の様々な実施形態を完全に把握するために、
多数の特定の詳細を説明する。なお、いくつかの例では、本発明の実施形態に対する簡単
な説明を提供するために、周知又は従来技術の詳細について説明していない。
【００１２】
　本明細書では「一つの実施形態」又は「実施形態」とは、当該実施形態について組み合
わせて説明された特定特徴、構造又は特性が、本出願の少なくとも一つの実施形態に含ま
れてもよい。語句「一つの実施形態では」は、本明細書全体において同一実施形態を指す
とは限らない。
【００１３】
　本発明の一形態によれば、自律走行車を用いるソーシャル運転スタイル学習フレーム又
はシステムは周りの車両に応じてソーシャル運転スタイルを動的に学習し、ニーズに応じ
て当該運転スタイルを用いることができる。所定の運転領域内の各自律走行車はいずれも
運転スタイル学習又は応用システムが配置され、周りの車両の運転行為を感知して観察す
ることで、一組の運転スタイル要素を推測することができる。各自律走行車はネットワー
クによって運転スタイル要素を集中型遠隔サーバ（例えば、クラウドサーバ）へ伝送する
又は報告する。サーバは自律走行車から収集した運転スタイル要素を統合し、当該所定の
運転領域に対応する運転スタイルを決定する。次にサーバは運転スタイルを対応する運転
領域内に位置する各自律走行車へ伝送する。さらに、自律走行車は、例えば周りのほかの
車両とともに車両の流れにフォローするという当該運転スタイルを応用するかどうかを決
定することができる。
【００１４】
　一実施形態では、自律走行車は自律走行車の周りの車両の運転行為を感知する。各周り
の車両の運転スタイル要素は運転行為に基づいて決定される。自律走行車はネットワーク
によって運転スタイル要素を集中型遠隔サーバへ伝送する。遠隔サーバは複数の自律走行
車に通信連結され、且つ各自律走行車からその周りの車両の運転行為に関連する運転スタ
イル要素を受信する。自律走行車は遠隔サーバから運転スタイルを受信し、近くの１つ又
は複数のほかの自律走行車から収集して、受信した運転スタイル要素に基づいて運転スタ
イルを決定する。受信した運転スタイルに基づいて、自律走行車は計画及び制御データを
計画して生成することで、自律走行車を制御して運転する。従って、自律走行車は近くの
ほかの車両に類似した運転スタイルを応用し、順調に車両の流れにフォローすることがで
きる。
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【００１５】
　本発明の別の形態によれば、運転スタイル要素を集中型サーバに送信することの代わり
に、所定距離又は運転領域内に位置する自律走行車はワイヤレスネットワーク（例えば、
ワイヤレスローカルエリアネットワーク又はＷＬＡＮ）によって運転スタイル要素を交換
できることで、各自律走行車は各自律走行車自体と近くのほかの自律走行車が観察した運
転スタイル要素に基づいて自体の運転スタイルを決定できる。つまり、各自律走行車は当
該領域でのすべての自律走行車が観察した運転スタイル要素を統合することにより、応用
する運転スタイルを決定する。集中型サーバを接続するネットワーク接続が利用不可能で
ある場合に、これは極めて有用である。
【００１６】
　一実施形態では、第１自律走行車は第１自律走行車の周りの１つ又は複数の車両の運転
行為を観察する。周りの車両の運転行為に基づいて各周りの車両の運転スタイル要素を決
定する。周りの車両の運転行為を示す第１組の運転スタイル要素をワイヤレスネットワー
クによって第１自律走行車から第２自律走行車へ伝送する。第２自律走行車から第２組の
運転スタイル要素を受信し、第２自律走行車の周りの車両の運転行為に対する感知に基づ
いて、第２自律走行車は第２組の運転スタイル要素を決定する。運転スタイルは第１組の
運転スタイル要素と第２組の運転スタイル要素に基づいて決定される。運転スタイルは、
ある時点に周りの車両に基づいて第１自律走行車をどのように運転するかを説明する情報
を含む。第１自律走行車は運転スタイルに基づいて生じた計画及び制御データに基づいて
制御して運転する。
【００１７】
　図１は本発明に係る一実施形態に係る自律走行車のネットワーク配置を示すブロック図
である。図１を参照して、ネットワーク配置１００はネットワーク１０２によって１つ以
上のサーバ１０３～１０４に通信可能に接続することができる自律走行車１０１を含む。
１つの自律走行車を示すが、ネットワーク１０２によって複数の自律走行車は互いに接続
され、及び／又はサーバ１０３～１０４に接続されることができる。ネットワーク１０２
は、任意のタイプのネットワーク、例えば有線又は無線のローカルエリアネットワーク（
ＬＡＮ）、例えばインターネット、セルラーネットワーク、衛星ネットワークの広域ネッ
トワーク（ＷＡＮ）又はその組み合わせであってもよい。サーバ１０３～１０４は任意の
タイプのサーバ又はサーバクラスタ、例えばＷｅｂサーバ又はクラウドサーバ、アプリケ
ーションサーバ、バックエンドサーバ又はその組み合わせであってもよい。サーバ１０３
～１０４は、データ分析サーバ、内容サーバ、交通情報サーバ、地図（マップ）及び興味
のあるポイント（ＭＰＯＩ）サーバ又は位置サーバ等であってもよい。
【００１８】
　自律走行車とは、自律モードになるように配置できる車両を指し、前記自律モードで車
両が運転者からの入力が非常に少ない又はない場合にもナビゲーションして環境を通過す
る。このような自律走行車は、センサシステムを含んでもよく、前記センサシステムは車
両走行環境に関連する情報を検出するように配置される１つ以上のセンサを有する。前記
車両及びその関連するコントローラは検出した情報を使用してナビゲーションし環境を通
過する。自律走行車１０１は、手動モード、完全自律モード又は部分自律モードで運行す
ることができる。
【００１９】
　一実施形態において、自律走行車１０１は、感知及び計画システム１１０と、車両制御
システム１１１と、無線通信システム１１２と、ユーザインターフェースシステム１１３
と、インフォテイメントシステム１１４と、センサシステム１１５とを含むが、これらに
制限されない。自律走行車１０１は、通常の車両に含まれるある一般的な構成要素（部材
）、例えばエンジン、車輪、ハンドル、変速器等をさらに含んでもよく、前記構成要素は
、車両制御システム１１１及び／又は感知及び計画システム１１０により多種の通信信号
及び／又は命令（例えば加速度信号又は命令、減速信号又は命令、ステアリング信号又は
命令、ブレーキ信号又は命令等）を使用して制御することができる。
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【００２０】
　構成要素１１０～１１５は、インターコネクト、バス、ネットワーク又はそれらの組み
合わせを介して互いに通信可能に接続することができる。例えば、構成要素１１０～１１
５は、コントローラローカルエリアネットワーク（ＣＡＮ）バスを介して互いに通信可能
に接続することができる。ＣＡＮバスは、マイクロコントローラ及び装置がホストコンピ
ューターのない使用において互いに通信することを許可するような車両バス標準として設
計される。それはメッセージに基づくプロトコルであり、最初に自動車内における複数の
電線のために設計されたが、数多くのその他の環境（状況）にも用いられる。
【００２１】
　現在、図２を参照して、一実施形態において、センサシステム１１５は、１つ以上のカ
メラ２１１と、全地球測位システム（ＧＰＳ）ユニット２１２と、慣性計測ユニット（Ｉ
ＭＵ）２１３と、レーダーユニット２１４と、ＬＩＤＡＲ（光検出及び測距）ユニット２
１５とを含むが、これらに制限されない。ＧＰＳシステム２１２は、送受信機を含んでも
よく、前記送受信機は、自律走行車の位置に関する情報を提供するように動作することが
できる。ＩＭＵユニット２１３は、慣性加速度に基づいて自律走行車の位置及び方向変化
を感知することができる。レーダーユニット２１４は、無線信号を利用して自律走行車の
ローカル環境内の対象を感知するシステムを示すことができる。いくつかの実施形態にお
いて、対象を感知する以外、レーダーユニット２１４は、さらに対象の速度及び／又は進
行方向を感知することができる。ＬＩＤＡＲユニット２１５はレーザを使用して自律走行
車の所在する環境における対象を感知することができる。その他のシステム構成要素以外
、ＬＩＤＡＲユニット２１５は１つ以上のレーザ光源、レーザースキャナ及び１つ以上の
検出器をさらに含んでもよい。カメラ２１１は、自律走行車の周辺環境の画像をキャプチ
ャするための１つ以上の装置を含んでもよい。カメラ２１１は、スチルカメラ及び／又は
ビデオカメラであってもよい。カメラは、例えば回転及び／又は傾斜のプラットフォーム
に取り付けられる、機械的に移動可能なものであってもよい。
【００２２】
　センサシステム１１５は、その他のセンサ、例えばソナーセンサ、赤外線センサ、ステ
アリングセンサ、スロットルセンサ、ブレーキセンサ、及びオーディオセンサ（例えばマ
イクロフォン）をさらに含んでもよい。オーディオセンサは、自律走行車周辺の環境から
音をキャプチャするように配置されてもよい。ステアリングセンサは、ハンドル、車両の
車輪又はその組み合わせのステアリング角を感知するように配置できる。スロットルセン
サ及びブレーキセンサは、それぞれ車両のスロットル位置及びブレーキ位置を感知する。
いくつかの場合、スロットルセンサ及びブレーキセンサは、集積型スロットル／ブレーキ
センサに一体化されてもよい。
【００２３】
　一実施形態において、車両制御システム１１１は、ステアリングユニット２０１と、ス
ロットルユニット２０２（加速ユニットとも呼ばれる）と、ブレーキユニット２０３とを
含むが、これらに制限されない。ステアリングユニット２０１は、車両の方向又は進行方
向を調整することに用いられる。スロットルユニット２０２は、モーター又はエンジンの
速度を制御して、続いて車両の速度及び加速度を制御することに用いられる。ブレーキユ
ニット２０３は、摩擦を提供することによって車両の車輪又はタイヤをスローダウンして
車両を減速させることに用いられる。注意すべきなのは、図２に示すような構成要素はハ
ードウェア、ソフトウェア又はその組み合わせで実現されることができる。
【００２４】
　図１を再び参照して、無線通信システム１１２は、自律走行車１０１と、例えば装置、
センサ、その他の車両等の外部システムとの間に通信することを可能にする。例えば、無
線通信システム１１２は、１つ以上の装置に直接に又は通信ネットワークを介して無線通
信し、例えばネットワーク１０２によってサーバ１０３～１０４に通信できる。無線通信
システム１１２は、任意のセルラー通信ネットワーク又は無線ローカルエリアネットワー
ク（ＷＬＡＮ）（例えばＷｉＦｉ）を使用して他の構成要素やシステムに通信できる。無
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線通信システム１１２は、例えば赤外線リンク、ブルートゥース等を使用して装置（例え
ば、乗客の移動装置、表示装置、車両１０１内のスピーカー）に直接に通信できる。ユー
ザインターフェースシステム１１３は、車両１０１内で実行される周辺装置の一部であっ
てもよく、例えばキーボード、タッチスクリーンディスプレイ装置、マイクロフォン、及
びスピーカー等を含む。
【００２５】
　自律走行車１０１の一部又は全ての機能は、特に自律運転モードで操作する場合、感知
及び計画システム１１０により制御したり管理したりすることができる。感知及び計画シ
ステム１１０は、必要なハードウェア（例えば、プロセッサ、メモリ、メモリ）、及びソ
フトウェア（例えば、オペレーティングシステム、計画、及びルーティングプログラム）
を含み、センサシステム１１５、車両制御システム１１１、無線通信システム１１２、及
び／又はユーザインターフェースシステム１１３から情報を受信し、受信された情報を処
理し、出発地から目的地までのルートや経路を計画し、そして計画及び制御情報に基づい
て車両１０１を運転させる。あるいは、感知及び計画システム１１０と車両制御システム
１１１とは一体化されてもよい。
【００２６】
　例えば、乗客のユーザとして、例えばユーザインターフェースによって旅程の出発位置
及び目的位置を指定することができる。感知及び計画システム１１０は旅程関連データを
取得する。例えば、感知及び計画システム１１０は、ＭＰＯＩサーバから位置及びルート
情報を取得することができ、前記ＭＰＯＩサーバはサーバ１０３～１０４の一部であって
もよい。位置サーバは、位置サービスを提供し、かつＭＰＯＩサーバはマップサービス及
びある位置のＰＯＩを提供する。あるいは、このような位置及びＭＰＯＩ情報は、感知及
び計画システム１１０の永続記憶装置にローカルでキャッシュされることができる。
【００２７】
　自律走行車１０１がルートに沿って走行する期間に、感知及び計画システム１１０は、
さらに交通情報システムやサーバ（ＴＩＳ）からリアルタイム交通情報を取得できる。注
意すべきなのは、サーバ１０３～１０４は、第三者エンティティにより動作されることが
できる。あるいは、サーバ１０３～１０４の機能は、感知及び計画システム１１０と一体
化されてもよい。リアルタイム交通情報、ＭＰＯＩ情報、位置情報、及びセンサシステム
１１５が検出又は感知したリアルタイムなローカル環境データ（例えば、障害物、対象、
付近車両）に基づいて、感知及び計画システム１１０は、安全で効果的に指定した目的地
に到達するように、最適なルートを計画し、かつ計画したルートにより例えば車両制御シ
ステム１１１を介して車両１０１を運転することができる。
【００２８】
　一実施形態によれば、再び図１を参照し、各自律走行車、例えば自律走行車１０１は周
りの車両の運転行為を感知し、運転行為を示す運転スタイル要素を決定し、ネットワーク
１０２によって運転スタイル要素を集中型サーバへ伝送し、当該示例では、図４に示され
るように、サーバ１０３はデータ分析サーバとして実行する。ここで、予め定義した所定
の運転領域又は運転範囲４００を示す図４を参照する。この運転領域内で、自律走行車１
０１Ａ～１０１Ｄとほかの人工運転車両を含む多くの車両は運転領域４００内において走
行する。
【００２９】
　一実施形態では、各自律走行車１０１Ａ～１０１Ｄはネットワークによって集中型サー
バ１０３に通信連結される。例えば、各自律走行車１０１Ａ～１０１Ｄは、順に集中型サ
ーバ１０３に連結される１つ又は複数のセルラー基地局、基地局又はＷｉＦｉホットスポ
ットに通信連結されてもよい。一実施形態によれば、運転基づいて自律走行車１０１Ａ～
１０１Ｄから受信した運転元素に基づいて、サーバ１０３は、当該時点に運転領域４００
内において走行しているすべての車両の運転スタイルを示す運転スタイルを決定する。自
律走行車１０１Ａ～１０１Ｄが依然として運転領域４００内に位置する場合、次にサーバ
１０３は運転スタイルを自律走行車１０１Ａ～１０１Ｄへ伝送して返送する。従って、次
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の運転又は移動サイクルを計画する場合、自律走行車１０１Ａ～１０１Ｄは運転スタイル
を応用することができる。
【００３０】
　再び図１を参照し、一実施形態では、サーバ１０３はデータトラップ１２１と運転スタ
イル分析モジュール１２２を備える。データトラップ１２１はサーバ１０３に通信連結さ
れるすべての自律走行車からすべての運転スタイル要素を収集する。運転スタイル要素は
運転スタイル情報１２３の一部として例えばハードディスクの永続記憶装置に記憶されて
もよい。運転スタイル要素は車両の運転速度、２つの車間の距離、車両の減速率又は減速
距離（減速するから完全に停止するまで）であってもよい。運転スタイル要素はさらに車
線変更の頻度、車線変更の速度又は車線変更の転向角を指してもよい。
【００３１】
　運転スタイル要素以外、データトラップ１２１はさらに運転スタイル要素を送信する各
自律走行車の位置及びその周りの車両の位置を受信する。サーバ１０３はさらに係る車両
の位置を指示する車両地図１２４をメンテナンスすることができる。
【００３２】
　一実施形態では、分析モジュール１２２は運転スタイル情報１２３を分析することで、
運転領域情報１２５の一部として定義可能な特定の運転領域の運転スタイルを決定する。
運転領域は都市、都市の街区、郊外の街区、高速道路の区分又は交差点等であってもよい
。各運転領域に対して、分析モジュール１２２は運転領域内に位置する車両の運転スタイ
ル要素を認識し、分析し、運転領域への分析に基づいて運転スタイルを決定する。次に、
分析モジュール１２２は車両地図１２４に基づいて対応する運転領域内に位置する自律走
行車を認識する。さらに、分析モジュール１２２は運転スタイルを当該時点にまだ当該運
転領域内に位置している自律走行車へ伝送する。
【００３３】
　一実施形態では、運転スタイルは、運転領域内に走行するすべての車両を示す上記一部
又はすべての運転スタイル要素、例えば平均運転スタイル要素を含んでもよい。例えば、
運転スタイルは車両の平均運転速度、車両のうちの平均距離、車両の平均減速率、減速の
平均距離（例えば、減速するから完全に停止するまで）、車線変更の平均頻度、車線変更
の平均速度、又は車線変更の平均転向角であってもよい。
【００３４】
　なお、自律走行車１０１は運転スタイル要素をサーバ１０３へ伝送する場合、第１運転
領域に位置してもよい。従って、運転スタイル要素はその時点に第１運転領域内に位置し
ている車両の運転行為を示す。ところが、サーバ１０３が第１運転領域の運転スタイルを
決定し且つ第１運転領域の運転スタイルを伝送しようとする場合、自律走行車１０１は第
２運転領域に位置してもよい。従って、自律走行車１０１は第１運転領域の運転スタイル
を受信しない可能性がある。むしろ、自律走行車１０１は第２運転領域の運転スタイルを
受信してもよい。第２運転領域内に位置するほかの自律走行車により提出された運転スタ
イル要素に基づいて第２運転領域の第２運転スタイルを決定してもよい。
【００３５】
　図３は、本発明の一実施形態に係る自律走行車と共に使用される感知及び計画システム
の例を示すブロック図である。システム３００は、図１の自律走行車１０１の一部（感知
及び計画システム１１０、制御システム１１１及びセンサシステム１１５を含むが、これ
らに制限されない）となるように実現されることができる。図３を参照し、感知及び計画
システム１１０は、位置決めモジュール３０１と、感知モジュール３０２と、決定モジュ
ール３０３と、計画モジュール３０４と、制御モジュール３０５と、運転行為学習モジュ
ール３０６と、運転スタイル決定モジュール３０７とを含むが、これらに制限されない。
【００３６】
　モジュール３０１～３０７における一部又は全部は、ソフトウェア、ハードウェア又は
その組み合わせで実現されてもよい。例えば、これらのモジュールは、永続記憶装置３５
２に取り付けられ、メモリ３５１にロードされ、かつ１つ以上のプロセッサ（図示せず）
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により実行されてもよい。注意すべきなのは、これらのモジュールにおける一部又は全部
は、図２の車両制御システム１１１の一部又は全部のモジュールに通信可能に接続されて
もよく、一体化されてもよい。モジュール３０１～３０７における一部は、一緒に集積モ
ジュールとして一体化されてもよい。
【００３７】
　位置決めモジュール３０１（地図及びルーティングモジュールとも言われる）は、ユー
ザの旅程又はルートに関連する任意のデータを管理する。ユーザは、例えばユーザインタ
ーフェースを介してログインするとともに旅程の出発位置及び目的位置を指定してもい。
位置決めモジュール３０１は、旅程に関連するデータを取得するように、自律走行車３０
０（システム）のその他の構成要素（例えば地図及びルート情報３１１）と通信する。例
えば、位置決めモジュール３０１は、位置サーバと、地図及びＰＯＩ（ＭＰＯＩ）サーバ
から位置及びルート情報を取得することができる。位置サーバは、位置サービスを提供し
、かつＭＰＯＩサーバは、地図及びルート情報３１１の一部としてキャッシュされてもよ
い地図サービスと特定な位置のＰＯＩとを提供する。システム３００がルートに沿って走
行する期間に、位置決めモジュール３０１は、さらに交通情報システムやサーバからリア
ルタイム交通情報を取得することができる。
【００３８】
　センサシステム１１５により提供されたセンサデータ、及び位置決めモジュール３０１
により得られた位置決め情報に基づいて、感知モジュール３０２は周辺環境に対する感知
を決定する。感知情報は、普通の運転者が自分で運転している車両周辺から感知したもの
（状況）を示すことができる。感知情報は、例えば対象形式で現される車線配置（例えば
、ストレート又はカーブ）、トラフィック信号、他の車両の相対位置、歩行者、建築物、
横断歩道又はその他の交通関連標識（例えば、停止標識、譲り標識）などを含んでもよい
。
【００３９】
　感知モジュール３０２は、コンピュータビジョンシステム又はコンピュータビジョンシ
ステムの機能を含んでもよく、自律走行車環境における対象及び／又は特徴を認識するよ
うに、１つ以上のカメラによりキャプチャされた画像を処理及び分析することに用いられ
る。前記対象は交通信号、車道の境界線、他の車両、歩行者及び／又は障害物等を含んで
もよい。コンピュータビジョンシステムは、対象認識アルゴリズム、ビデオトラッキング
及びその他のコンピュータビジョン技術を使用することができる。いくつかの実施形態に
おいて、コンピュータビジョンシステムは、環境をマッピングし、対象を追跡し、かつ対
象の速度を推定することなどができる。感知モジュール３０２は、その他のセンサ（例え
ばレーダー及び／又はＬＩＤＡＲ）により提供されたその他のセンサデータに基づいて対
象を検出することもできる。
【００４０】
それぞれの対象に対して、決定モジュール３０３は、如何に対象を処理する決定をする。
例えば、特定な対象（例えば、交差ルートにおける他の車両）及び対象を記述するメタデ
ータ（例えば、速度、方向、ステアリング角）に対して、決定モジュール３０３は、遇う
対象に如何に対応する（例えば、追い越し、道譲り、停止、通過）ことを決定する。決定
モジュール３０３は、永続記憶装置３５２（図示せず）に記憶されてもよい１セットのル
ール（例えば交通ルール）に基づいてこのような決定をすることができる。
【００４１】
　感知したそれぞれ対象に対する決定に基づいて、計画モジュール３０４は、自律走行車
のためにルート又は経路及び運転パラメータ（例えば、距離、速度及び／又はステアリン
グ角）を計画する。すなわち、所定対象に対して、決定モジュール３０３は前記対象に対
して如何に対応するかを決定し、計画モジュール３０４は如何に実行するかを決定する。
例えば、所定対象に対して、決定モジュール３０３は、前記対象を追い越すことを決定す
ることができ、計画モジュール３０４は、前記対象の左側に追い越すか、右側に追い越す
かを決定することができる。計画モジュール３０４は、計画及び制御データを生成し、車
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両３００が次の移動周期（例えば、次のルート／経路セグメント）に如何に移動するかを
記述する情報を含む。例えば、計画及び制御データは車両３００が毎時間３０マイル（ｍ
ｐｈ）の速度で１０メートル移動し、次に２５ｍｐｈの速度で右車線まで変わることを指
示することができる。
【００４２】
　計画及び制御データに基づいて、制御モジュール３０５は計画及び制御データにより定
義されたルート又は経路に基づいて、車両制御システム１１１へ適切な命令又は信号を送
信することによって自律走行車を制御及び運転する。前記ルート又は経路に沿って違う場
所で適時に適切な車両設置又は運転パラメータ（例えば、スロットル、ブレーキ及びステ
アリング命令）を使用して車両を第１点から第２点まで運転するように、計画及び制御デ
ータは十分な情報を含む。
【００４３】
　注意すべきなのは、決定モジュール３０３及び計画モジュール３０４は、集積モジュー
ルに一体化されてもよい。決定モジュール３０３／計画モジュール３０４は、自律走行車
の運転経路を決定するために、ナビゲーションシステム又はナビゲーションシステムの機
能を含んでもよい。例えば、ナビゲーションシステムは、自律走行車が以下の経路に沿っ
て移動することを実現するための一連の速度及びディレクショナ進行方向を決定すること
ができ、前記経路は、自律走行車を総体的に最終目的位置を向けて通じる車線経路に進ま
せると同時に、基本的に感知された障害物を避けることができる。目的地はユーザインタ
ーフェースシステム１１３により実現されたユーザ入力に基づいて設置できる。ナビゲー
ションシステムは、自律走行車が走行していると同時に走行経路を動的に更新することが
できる。ナビゲーションシステムは、自律走行車用の走行経路を決定するように、ＧＰＳ
システム及び１つ以上の地図からのデータを合併することができる。
【００４４】
　決定モジュール３０３／計画モジュール３０４は、自律走行車環境における潜在障害物
を、認識・評価・回避又はその他の方式で迂回するために、衝突回避システム又は衝突回
避システムの機能をさらに含んでもよい。例えば、衝突回避システムは、以下の方式によ
って自律走行車のナビゲーションにおける変更を実現することができ、制御システム１１
１の中の１つ以上のサブシステムを動作してターン操縦、ステアリング操縦、ブレーキ操
縦等を採る。衝突回避システムは、周辺の交通モード、道路状況等に基づいて障害物を回
避可能な操縦を自動的に決定することができる。衝突回避システムは、その他のセンサシ
ステムは、自律走行車がターンして入ろうとする隣接領域における車両、建築障害物等を
検出する際にターン操縦を採らないように配置できる。衝突回避システムは、使用可能で
ありかつ自律走行車の乗員の安全性を最大化させる操縦を自動的に選択することができる
。衝突回避システムは、自律走行車の乗員室内で最小の加速度を出現させることが予測さ
れた回避操縦を選択することができる。
【００４５】
　一実施形態では、再び図３を参照し、決定する場合、決定モジュール３０３は運転行為
学習モジュール３０６を呼び出し、周りの車両の走行行為を学習して観察する。車両の運
転行為は平均速度、加速率、減速率、車両の前の他の車両に従う距離、車線変更の頻度、
車線変更の速度、車線変更時のカーブ角度の鋭さ等を意味する。運転行為学習モジュール
３０６が学習した運転行為に基づいて、運転スタイル決定モジュール３０７はシステム３
００の車線変更に影響を与える可能性がある各周りの車両の１つ又は複数の運転スタイル
要素のリストを決定する。
【００４６】
　車両３００の車線変更に影響を与える可能性がある車両は、車両３００が変更しようと
している現在の車線内を移動する車両（例えば、先行車両、後退車両）であってもよく、
車両３００が変更しようとする目標車線へ移動する車両であってもよく又は車両３００に
対応して所定距離（例えば、対応する運転領域）内に位置する任意のほかの車両であって
もよい。運転スタイル要素は車両の走行速度、２つの車間の距離、車両の減速率又は減速



(14) JP 6517891 B2 2019.5.22

10

20

30

40

50

距離（減速するから完全に停止するまで）であってもよい。運転スタイル要素はさらに車
線変更の頻度、車線変更の速度又は車線変更の転向角であってもよい。運転行為及び／又
は運転スタイル要素に関連する情報は運転スタイル情報３１２の一部として永続記憶装置
３５２に記憶されてもよい。
【００４７】
  運転スタイル要素が感知された運転行為から抽出されると、運転スタイル決定モジュー
ル３０７はネットワークによって運転スタイル要素を遠隔サーバへ伝送する。遠隔サーバ
は図１のサーバ１０３の一部であってもよい。遠隔サーバは車両３００に対して同じ運転
領域内に位置する複数の車両から運転スタイル要素を収集する。遠隔サーバは運転領域内
を移動する各種の車両から受信した運転スタイル要素に基づいて運転領域の運転スタイル
要素を決定する。一実施形態では、遠隔サーバは各種の車両から受信した各タイプの運転
スタイル要素に基づいて平均値を計算してもよい。一実施形態では、運転スタイルの情報
は平均速度、車線変更の平均頻度、同じ車線を移動する２つの車両の間の平均距離、平均
加速率、平均減速率及び／又は目標運転領域内に位置する車の車線変更の平均角度であっ
てもよい。
【００４８】
　運転スタイルが決定されると、遠隔サーバはネットワークによって運転スタイルに関連
する情報を対応する運転領域内に位置する車両へ伝送する。なお、車両は遠隔サーバへ運
転スタイル要素を伝送する時刻と遠隔サーバから運転スタイルを受信する時刻との間の異
なる運転領域に位置してもよい。例えば、図５に示すように、システム３００が運転スタ
イル要素を遠隔サーバへ伝送する場合、車両３００は現在の運転領域５０１に位置しても
よい。従って、運転スタイル要素は現在第１運転領域内に位置する車両の運転行為を示す
。しかしながら、遠隔サーバが第１運転領域の運転スタイルを決定して第１運転領域の運
転スタイルを伝送しようとする場合、システム３００は車両３００の移動に伴って運転領
域５０２又は運転領域５０３に位置してもよい。従って、システム３００は運転領域５０
１の運転スタイルを受信しなくてもよい。むしろ、システム３００は運転領域５０２又は
運転領域５０３の第２運転スタイルを受信してもよい。第２運転領域５０２又は運転領域
５０３の第２運転スタイルはほかの自律走行車によって提出された運転スタイル要素に基
づいて決定されてもよい。
【００４９】
　車両３００が依然として同じ運転領域内に位置していると仮定すると、運転スタイル決
定モジュール３０７は遠隔サーバから運転スタイルを受信する。運転スタイル決定モジュ
ール３０７により提供された運転スタイルに応答し、決定モジュール３０３は当該運転ス
タイルを応用することを決定し、計画モジュール３０４は決定モジュール３０３の１つ又
は複数の決定に基づいて計画及び制御データを生成する。計画及び制御データに基づいて
、制御モジュール３０５はそれに応じてシステム３００を制御して運転する。
【００５０】
　図６は本発明の一実施形態に係る自律走行車を操作する手順のフローチャートを示す。
手順６００は、ソフトウェア、ハードウェア又はその組合せを含む処理ロジックによって
実行されてもよい。例えば、手順６００は図３の感知及び計画システム１１０で実行され
てもよい。図６に示すように、フレーム６０１において、処理ロジックは自律走行車の周
りの１つ又は複数の車両の運転行為を監視して感知する。周りの車両は自律走行車に対し
て所定距離又は運転領域内に位置する。フレーム６０２において、各周りの車両に対して
、処理ロジックは感知した運転行為に基づいて１つ又は複数の運転スタイル要素のリスト
を決定する。フレーム６０３において、ネットワークによって運転スタイル要素を遠隔サ
ーバへ伝送し、遠隔サーバが運転領域に対応する運転スタイルを決定することを可能にす
る。フレーム６０４において、遠隔サーバからレスポンスを受信する。レスポンスは各種
の車両から収集した運転スタイル要素に基づいて遠隔サーバで決定される運転スタイルを
含む。フレーム６０５において、部分的に運転スタイルに基づいて次の走行周期（例えば
、次の経路セグメント）用の計画及び制御データを生成し、運転領域の運転スタイルを応
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用する。フレーム６０６において、自律走行車は計画及び制御データに基づいて制御して
運転される。
【００５１】
　図７は本発明の一実施形態に係る自律走行車を操作するための運転スタイルを決定する
手順のフローチャートを示す。手順７００は、ソフトウェア、ハードウェア又はその組合
せを含む処理ロジックで実行されてもよい。例えば、手順７００は図３のデータ分析シス
テム又はサーバ１０３で実行されてもよい。図７に示すように、フレーム７０１において
、処理ロジックはネットワークによって複数の自律走行車から運転スタイル要素を受信す
る。フレーム７０２において、処理ロジックは自律走行車の位置に基づいて１つ又は複数
の運転領域を決定する。フレーム７０３において、各運転領域に対して、処理ロジックは
運転領域内に位置する１つ又は複数の車両を認識する。フレーム７０４において、処理ロ
ジックは運転領域内の車両に関連する運転スタイル要素を分析する。フレーム７０５にお
いて、処理ロジックは分析に基づいて運転領域の運転スタイルを決定する。フレーム７０
６において、処理ロジックは運転スタイルを当該時点に運転領域に位置している各自律走
行車に伝送する。オプションとして、処理ロジックは各種の運転領域の運転スタイルをデ
ータベースに記憶して将来の使用に供する。運転領域の歴史運転スタイルは同じ又は類似
した運転領域の将来の運転スタイルを決定することに用いられ得る。
【００５２】
　上記技術では自律走行車が例えばクラウドネットワークのネットワークによって運転ス
タイル要素を集中型サーバへ伝送するように要求される。いくつかの状況で、このような
ネットワーク接続は利用不可能である場合がある。例えば、車両が都市で走行する場合、
特定の無線信号（例えば、セルラー信号）が高層ビルで遮断される可能性がある。同様に
、車両が郊外で走行する場合、利用可能なセルラー基地局又は基地局がない可能性がある
。従って、集中型サーバは正常に使用できない可能性がある。
【００５３】
　一実施形態によれば、自律走行車が遠隔サーバとのネットワーク接続が利用不可能であ
ることを検出した場合、運転スタイル要素を交換するように、自律走行車は無線ローカル
エリアネットワークによって近くのほかの車両と通信してもよい。次に、自律走行車は交
換した運転スタイル要素に基づいて運転スタイルを決定し、それに応じて運転スタイルを
応用する。つまり、遠隔サーバにおいて集中して運転領域の運転スタイルを決定する代わ
りに、各自律走行車はほかの近くの自律走行車と交換した運転スタイル要素に基づいて運
転スタイルを決定することができる。
【００５４】
　図８を参照し、当該例示では、遠隔サーバ１０３に接続されるネットワーク接続は利用
不可能である。自律走行車１０１Ａ～１０１Ｄはそれぞれ図８に示される所定の走行領域
内においてほかの各自律走行車とローカルネットワーク接続を維持する。次の移動周期を
決定する場合、自律走行車１０１Ａ～１０１Ｄはそれぞれ運転行為に基づいて周りの車両
の運転行為を感知して運転スタイル要素を決定する。次に自律走行車１０１Ａ～１０１Ｄ
はそれぞれ運転領域におけるほかの自律走行車と運転スタイル要素を交換する。交換した
運転スタイル要素に基づいて、自律走行車１０１Ａ～１０１Ｄのうちの少なくとも１つは
運転スタイルを決定し、次の移動周期を決定する場合に当該運転スタイルを応用する。
【００５５】
　例えば、自律走行車１０１Ａがサーバ１０３とのネットワーク接続が利用不可能である
ことを検出した場合、自律走行車１０１Ａは運転領域において例えば自律走行車１０１Ｂ
～１０１Ｄ等のほかの自律走行車と通信して、ＷＬＡＮ接続を作成する。次に自律走行車
１０１Ａは自律走行車１０１Ｂ～１０１Ｄへその周りの車両の運転行為に関連する第１組
の運転スタイル要素を伝送し、それぞれ自律走行車１０１Ｂ～１０１Ｄ周りの車両の第２
組、第３組及び第４組の運転スタイル要素を交換する。さらに、自律走行車１０１Ａは第
１組、第２組、第３組及び第４組の運転スタイル要素のうちの少なくとも一部を統合して
運転スタイルを決定する。その後、自律走行車１０１Ａは次の移動周期を決定する場合に
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当該運転スタイルを応用する。
【００５６】
　図９は本発明の一実施形態に係る自律走行車を操作する手順のフローチャートを示す。
処理９００は、ソフトウェア、ハードウェア又はその組合せを含む処理ロジックで実行さ
れてもよい。例えば、手順９００は図３の感知及び計画システム１１０で実行されてもよ
い。図９に示すように、フレーム９０１において、処理ロジックは自律走行車の周りの車
両の運転行為を監視して感知する。フレーム９０２において、各周りの車両に対して、処
理ロジックは感知した運転行為に基づいて運転スタイル要素のリストを決定する。フレー
ム９０３において、処理ロジックは運転スタイル要素を運転領域内の１つ又は複数のほか
の自律走行車へ伝送してこれらの自律走行車が生成した運転スタイル要素を交換する。フ
レーム９０４において、処理ロジックは自体が生成した運転スタイル要素及び運転領域内
のほかの自律走行車から受信した運転スタイル要素を統合する。次に統合した運転スタイ
ル要素に基づいて運転スタイルを決定する。フレーム９０５において、処理ロジックは部
分的に運転スタイルに基づいて計画及び制御データを生成する。フレーム９０６において
、自律走行車は計画及び制御データに基づいて制御して運転される。
【００５７】
　注意すべきなのは、前記の示されたとともに記述された一部又は全部の構成要素は、ソ
フトウェア、ハードウェア又はその組み合わせで実現されることができる。例えば、この
ような構成要素は、永続記憶装置にインストールされるとともに記憶されたソフトウェア
として実現されてもよく、前記ソフトウェアは、本出願にわたって記載の手順又は動作を
実施するように、プロセッサ（図示せず）でメモリにロードして実行されてもよい。ある
いは、このような構成要素は、集積回路（例えば特定用途向けＩＣ又はＡＳＩＣ）、デジ
タル信号プロセッサ（ＤＳＰ）、又はフィールドプログラマブルゲートアレイ（ＦＰＧＡ
））にプログラミングされ又は嵌め込みされた専用ハードウェアにおける実行可能なコー
ドとして実現されてもよく、前記実行可能なコードは、アプリケーションからの対応する
ドライバープログラム及び／又はオペレーティングシステムによってアクセスされてもよ
い。なお、このような構成要素は、プロセッサ又はプロセッサコアにおける特定のハード
ウェアロジックとして実現されてもよく、ソフトウェア構成要素が１つ以上の特定命令に
よってアクセス可能な命令セットの一部とする。
【００５８】
　図１０は、本出願の一実施形態と組み合わせて使用されるデータ処理システムを例示的
に示すブロック図である。例えば、システム１５００は、上記プロセス又は方法のいずれ
か（例えば、感知及び計画システム１１０、及び図１のサーバ１０３～１０４のいずれか
）を実行する上記任意のデータ処理システムを示してもよい。システム１５００は、多数
の異なる構成要素を含んでもよい。これらの構成要素は、集積回路（ＩＣ）、集積回路の
一部、分散型電子装置又は回路基板に適用された他のモジュール（例えばコンピュータシ
ステムのマザーボード又はアドインカード）、又は他の方式でコンピュータシステムのシ
ャシーに組み込まれた構成要素として実現されることができる。
【００５９】
　さらに、システム１５００は、コンピュータシステムの多数の構成要素の高レベルビュ
ーを示すことを目的とする。しかしながら、いくつかの実現形態では、付加的構成要素が
存在する場合があることを理解すべきである。また、他の実現形態において示される構成
要素が異なる配置を有してもよい。システム１５００は、デスクトップコンピュータ、ラ
ップトップコンピュータ、タブレットコンピュータ、サーバ、携帯電話、メディアプレー
ヤー、パーソナルディジタルアシスタント（ＰＤＡ）、スマート腕時計、パーソナルコミ
ュニケーター、ゲーム装置、ネットワークルータ又はハブ、無線アクセスポイント（ＡＰ
）又はリピーター、セットトップボックス、又はそれらの組合せを示してもよい。また、
単一の機器又はシステムのみを示したが、用語「機器」又は「システム」は、さらに、独
立又は共同で１つ（又は複数）の命令セットを実行することにより本明細書に説明される
任意の１種又は複数種の方法を実行する機器又はシステムの任意のセットを含むことを理
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解すべきである。
【００６０】
　一実施形態において、システム１５００は、バス又は相互接続部材１５１０によって接
続されたプロセッサ１５０１、メモリ１５０３及び装置１５０５～１５０８を備える。プ
ロセッサ１５０１は、単一のプロセッサコア又は複数のプロセッサコアを含む単一のプロ
セッサ又は複数のプロセッサであってもよい。プロセッサ１５０１は、マイクロプロセッ
サ、中央処理装置（ＣＰＵ）等のような１つ又は複数の汎用プロセッサであってもよい。
より具体的には、プロセッサ１５０１は、複雑命令セット計算（ＣＩＳＣ）マイクロプロ
セッサ、縮小命令セットコンピュータ（ＲＩＳＣ）マイクロプロセッサ、超長命令語（Ｖ
ＬＩＷ）マイクロプロセッサ、又は他の命令セットを実現するプロセッサ、又は命令セッ
トの組合せを実現するプロセッサであってもよい。プロセッサ１５０１は、さらに、専用
集積回路（ＡＳＩＣ）、セルラ又はベースバンドプロセッサ、フィールドプログラマブル
ゲートアレイ（ＦＰＧＡ）、デジタル信号プロセッサ（ＤＳＰ）、ネットワークプロセッ
サ、グラフィックプロセッサ、通信プロセッサ、暗号プロセッサ、コプロセッサ、組み込
みプロセッサのような１つ又は複数の専用プロセッサ、あるいは命令処理可能な任意の他
のタイプのロジックであってもよい。
【００６１】
　プロセッサ１５０１（超低電圧プロセッサのような低電力マルチコアプロセッサソケッ
トであってもよい）は、前記システムの各種構成要素と通信するための主処理ユニット及
び中央ハブとして用いられてもよい。このようなプロセッサは、システムオンチップ（Ｓ
ｏＣ）として実現されることができる。プロセッサ１５０１は、命令を実行することによ
り本明細書に説明される動作及びステップを実行するための命令を実行するように構成さ
れる。また、システム１５００は、選択可能なグラフィックサブシステム１５０４と通信
するグラフィックインターフェースをさらに含み、グラフィックサブシステム１５０４は
、表示コントローラ、グラフィックプロセッサ及び／又は表示装置をさらに備えてもよい
。
【００６２】
　プロセッサ１５０１は、メモリ１５０３と通信してもよく、メモリ１５０３は、一実施
形態において複数のメモリによって所定量のシステムメモリを提供する。メモリ１５０３
は、ランダムアクセスメモリ（ＲＡＭ）、動的ＲＡＭ（ＤＲＡＭ）、シンクロナスＤＲＡ
Ｍ（ＳＤＲＡＭ）、静的ＲＡＭ（ＳＲＡＭ）又は他のタイプのメモリのような１つ又は複
数の揮発性記憶装置（又はメモリ）を備えてもよい。メモリ１５０３は、プロセッサ１５
０１又は任意の他の装置により実行される命令列を含む情報を記憶できる。例えば、複数
種のオペレーティングシステム、装置ドライバー、ファームウェア（例えば、基本入出力
システム又はＢＩＯＳ）及び／又はアプリケーションの実行可能なコード及び／又はデー
タはメモリ１５０３にロードされてもよく、プロセッサ１５０１により実行される。オペ
レーティングシステムは、ロボットオペレーティングシステム（ＲＯＳ）、Ｍｉｃｒｏｓ
ｏｆｔ(R)会社からのＷｉｎｄｏｗｓ(R)オペレーティングシステム、アップル会社からの
Ｍａｃ　ＯＳ(R)／ｉＯＳ(R)、Ｇｏｏｇｌｅ(R)会社からのＡｎｄｒｏｉｄ(R)、Ｌｉｎｕ
ｘ、Ｕｎｉｘ又は他のリアルタイム又は組み込みオペレーティングシステムのような任意
のタイプのオペレーティングシステムであってもよい。
【００６３】
　システム１５００は、ＩＯ装置、例えば装置１５０５～１５０８をさらに備えてもよく
、ネットワークインターフェース装置１５０５、選択可能な入力装置１５０６及び他の選
択可能なＩＯ装置１５０７を備える。ネットワークインターフェース装置１５０５は、無
線送受信機及び／又はネットワークインターフェースカード（ＮＩＣ）を備えてもよい。
前記無線送受信機は、ＷｉＦｉ送受信機、赤外送受信機、ブルートゥース送受信機、Ｗｉ
Ｍａｘ送受信機、無線セルラーホン送受信機、衛星送受信機（例えば、全地球測位システ
ム（ＧＰＳ）送受信機）又は他の無線周波数（ＲＦ）送受信機又はそれらの組合せであっ
てもよい。ＮＩＣはイーサネットカードであってもよい。
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【００６４】
  入力装置１５０６は、マウス、タッチパッド、タッチスクリーン（それは表示装置１５
０４と一体化されてもよい）、ポインタデバイス（例えばスタイラス）及び／又はキーボ
ード（例えば、物理キーボード又はタッチスクリーンの一部として表示された仮想キーボ
ード）を備えてもよい。例えば、入力装置１５０６は、タッチスクリーンに接続されるタ
ッチスクリーンコントローラを含んでもよい。タッチスクリーン及びタッチスクリーンコ
ントローラは、例えば複数種のタッチ感度技術（容量、抵抗、赤外及び表面音波の技術を
含むが、それらに限定されない）のいずれか、及びタッチスクリーンの１つ又は複数の接
触点を決定するための他の近接センサアレイ又は他の素子を用いてそのタッチ点及び移動
又は断続を検出することができる。
【００６５】
　ＩＯ装置１５０７は音声装置を備えてもよい。音声装置は、スピーカ及び／又はマイク
ロホンを含んでもよく、それにより音声認識、音声コピー、デジタル記録及び／又は電話
機能のような音声サポートの機能を促進する。他のＩＯ装置１５０７は、汎用シリアルバ
ス（ＵＳＢ）ポート、パラレルポート、シリアルポート、印刷機、ネットワークインター
フェース、バスブリッジ（例えば、ＰＣＩ－ＰＣＩブリッジ）、センサ（例えば、加速度
計、ジャイロスコープ、磁力計、光センサ、コンパス、近接センサ等のような動きセンサ
）又はそれらの組合せをさらに備えてもよい。装置１５０７は、結像処理サブシステム（
例えば、カメラ）をさらに備えてもよく、前記結像処理サブシステムは、カメラ機能（例
えば、写真及びビデオ断片の記録）を促進するための電荷カップリング装置（ＣＣＤ）又
は相補型金属酸化物半導体（ＣＭＯＳ）光学センサのような光学センサを備えてもよい。
あるセンサは、センサハブ（図示せず）によって相互接続部材１５１０に接続されてもよ
く、キーボード又は熱センサのような他の装置は、組み込みコントローラ（図示せず）に
より制御されてもよく、これはシステム１５００の特定配置又は設計により決められる。
【００６６】
  データ、アプリケーション、１つ又は複数のオペレーティングシステム等のような情報
の永続記憶を提供するために、大容量メモリ（図示せず）は、プロセッサ１５０１に接続
されてもよい。様々な実施形態において、薄型化と軽量化のシステム設計を実現しかつシ
ステムの応答能力を向上させるために、このような大容量メモリは、ソリッドステート装
置（ＳＳＤ）によって実現されることができる。なお、他の実施形態において、大容量メ
モリは、主にハードディスクドライブ（ＨＤＤ）で実現されてもよく、少量のＳＳＤ記憶
量は、ＳＳＤキャッシュとして停電イベント期間にコンテキスト状態及び他のこのような
情報の不揮発性記憶を実現し、それによりシステム動作が再開する時に通電を速く実現す
ることができる。さらに、フラッシュデバイスは、例えばシリアルペリフェラルインター
フェース（ＳＰＩ）によってプロセッサ１５０１に接続されてもよい。このようなフラッ
シュデバイスは、システムソフトウェアの不揮発性記憶に用いられてもよく、前記システ
ムソフトウェアは、前記システムのＢＩＯＳ及び他のファームウェアを備える。
【００６７】
　記憶装置１５０８は、任意の１種又は複数種の本明細書に記載の方法又は機能を体現す
る１つ又は複数の命令セット又はソフトウェア（例えば、モジュール、ユニット及び／又
はロジック１５２８）が記憶されるコンピュータアクセス可能な記憶媒体１５０９（機械
可読記憶媒体又はコンピュータ可読媒体とも呼ばれる）を備えてもよい。処理モジュール
／ユニット／ロジック１５２８は、例えば、運転スタイル分析モジュール１２２、運転ス
タイル決定モジュール３０７又は運転行為学習モジュール３０６のような上記構成要素の
いずれかを示してもよい。処理モジュール／ユニット／ロジック１５２８は、さらにデー
タ処理システム１５００により実行される期間にメモリ１５０３内及び／又はプロセッサ
１５０１内に完全又は少なくとも部分的に存在してもよく、ここで、メモリ１５０３及び
プロセッサ１５０１も、機器アクセス可能な記憶媒体を構成する。処理モジュール／ユニ
ット／ロジック１５２８は、さらにネットワークによってネットワークインターフェース
装置１５０５を経由して送受信されてもよい。
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【００６８】
　コンピュータ可読記憶媒体１５０９は、以上に説明されたいくつかのソフトウェア機能
の一部を永続的に記憶してもよい。コンピュータ可読記憶媒体１５０９は、例示的な実施
形態において単一の媒体として示されたが、用語「コンピュータ可読記憶媒体」は、前記
１つ又は複数の命令セットが記憶される単一の媒体又は複数の媒体（例えば、集中型又は
分散型データベース、及び／又は関連するキャッシュ及びサーバ）を備えることを理解す
べきである。用語「コンピュータ可読記憶媒体」は、さらに命令セットを記憶又はコーデ
ィング可能な任意の媒体を備えることを理解すべきであり、前記命令セットは、機器によ
り実行されかつ前記機器に本発明の任意の１種又は複数種の方法を実行させる。従って、
用語「コンピュータ可読記憶媒体」は、ソリッドステートメモリ及び光学媒体と磁気媒体
又は任意の他の非一時的機械可読媒体を備えるが、それらに限定されないことを理解すべ
きである。
【００６９】
　本明細書に記載の処理モジュール／ユニット／ロジック１５２８、構成要素及び他の特
徴は、ディスクリートハードウェアコンポーネントとして実現されてもよく、又はハード
ウェアコンポーネント（例えばＡＳＩＣｓ、ＦＰＧＡ、ＤＳＰ又は類似装置）の機能に統
合されてもよい。さらに、処理モジュール／ユニット／ロジック１５２８は、ハードウェ
ア装置内のファームウェア又は機能回路として実現されてもよい。また、処理モジュール
／ユニット／ロジック１５２８は、ハードウェア装置及びソフトウェアコンポーネントの
任意の組合せで実現されてもよい。
【００７０】
  なお、システム１５００は、データ処理システムの各種の構成要素を有するように示さ
れているが、構成要素に相互接続させる任意の具体的な構造又は方式を限定するものでは
ないことに注意すべき、それは、このような詳細が本発明の実施形態に密接な関係がない
ためである。また、より少ない構成要素又はより多くの構成要素を有するネットワークコ
ンピュータ、ハンドヘルドコンピュータ、携帯電話、サーバ及び／又は他のデータ処理シ
ステムは、本発明の実施形態と共に使用されてもよい。
【００７１】
　上記詳細な説明の一部は、コンピュータメモリにおけるデータビットに対する演算のア
ルゴリズム及び記号表現で示される。これらのアルゴリズムの説明及び表現は、認知と計
画分野における当業者によって使用される、それらの作業実質を所属分野の他の当業者に
最も効果的に伝達する方法である。ここで、アルゴリズムは、通常、所望の結果につなが
る首尾一貫した動作列（ｓｅｑｕｅｎｃｅ　ｏｆ　ｏｐｅｒａｔｉｏｎｓ）と考えられる
。これらの動作とは、物理量に対して物理的動作を行う必要となるステップを指す
【００７２】
　ただし、これらの全ての及び類似の用語は、いずれも適切な物理量に関連付けられ、か
つただこれらの量に適用される適切なラベルであることに注意すべきである。特に断らな
い限り、本出願の全体にわたって用語（例えば、添付している特許請求の範囲に説明され
た用語）による説明とは、コンピュータシステム又は類似の電子計算装置の動作及び処理
であり、前記コンピュータシステム又は電子計算装置は、コンピュータシステムのレジス
タ及びメモリに物理（例えば、電子）量としてデータを示し、かつ前記データをコンピュ
ータシステムメモリ又はレジスタ又は他のこのような情報メモリ、伝送又は表示装置内に
おいて類似に物理量として示される他のデータに変換する。
【００７３】
　本発明の実施形態は、さらに本明細書における動作を実行するためのコンピュータプロ
グラムに関する。このようなコンピュータプログラムは、非一時的コンピュータ可読媒体
に記憶される。機器可読媒体は、機器（例えば、コンピュータ）可読な形態で情報を記憶
する任意の機構を備える。例えば、機器可読（例えば、コンピュータ可読）媒体は、機器
（例えば、コンピュータ）可読記憶媒体（例えば、読み出し専用メモリ（「ＲＯＭ」）、
ランダムアクセスメモリ（「ＲＡＭ」）、磁気ディスク記憶媒体、光記憶媒体、フラッシ
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【００７４】
  上記図面に示される手順又は方法は、ハードウェア（例えば、回路、専用ロジック等）
、ソフトウェア（例えば、非一時的コンピュータ可読媒体に具現化される）、又は両方の
組合せを含む処理ロジックにより実行されてもよい。前記手順又は方法は、本明細書にお
いて特定の順序に応じて説明されるが、説明された動作の一部は、異なる順序に応じて実
行されてもよい。また、いくつかの動作は、順番ではなく並行に実行されてもよい。
【００７５】
　本発明の実施形態は、いずれかの特定のプログラミング言語を参照して説明されていな
いが、複数種のプログラミング言語で本明細書に記載の本発明の実施形態の教示を実現で
きることを理解すべきである。
【００７６】
　以上の明細書では、本発明の具体的な例示的な実施形態を参照してその実施形態を説明
した。明らかなように、添付している特許請求の範囲に記載の本発明のより広い趣旨及び
範囲を逸脱しない限り、様々な変形が可能である。従って、限定的なものではなく例示的
なものとして本明細書及び図面を理解すべきである。

【図１】 【図２】
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【図９】 【図１０】
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