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(57)【要約】
【課題】運転者に対して効果的に通知を行うことができ
るようにする。
【解決手段】運転者に対して所定の知覚を使用し、障害
物についての通知を行うための各知覚ごとの知覚出力部
と、車両の周辺の環境を表す周囲環境データに基づいて
、各知覚出力部を選択するために必要な知覚出力部選択
情報を取得する情報取得処理手段と、知覚出力部選択情
報に基づいて知覚出力部を選択するための選択条件を設
定する選択条件設定処理手段と、選択条件に対応する知
覚を選択する知覚選択処理手段と、選択された知覚を使
用して運転者に対して障害物についての通知を行う通知
処理手段とを有する。知覚出力部選択情報に基づいて選
択条件が設定され、選択条件に対応する知覚が選択され
、選択された知覚を使用して障害物についての通知が行
われる。運転者の知覚に加わる負荷の状態を考慮した通
知が行われる。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　運転者に対して所定の知覚を使用し、障害物についての通知を行うための各知覚ごとの
知覚出力部と、車両の周辺の環境を表す周囲環境データに基づいて、前記各知覚出力部を
選択するために必要な知覚出力部選択情報を取得する情報取得処理手段と、前記知覚出力
部選択情報に基づいて知覚出力部を選択するための選択条件を設定する選択条件設定処理
手段と、前記選択条件に対応する知覚を選択する知覚選択処理手段と、選択された知覚を
使用して運転者に対して障害物についての通知を行う通知処理手段とを有することを特徴
とする車両環境情報通知システム。
【請求項２】
　車両の周辺の環境を表す周囲環境データに基づいて、車両と車両の周辺の障害物との接
近の度合いを表す障害物度数を設定する障害物度数設定処理手段と、前記障害物度数が閾
値以上であるかどうかを判断する障害物度数判定処理手段とを有するとともに、前記選択
条件設定処理手段は、前記障害物度数が閾値以上である場合に、選択条件を設定する請求
項１に記載の車両環境情報通知システム。
【請求項３】
　前記通知処理手段は、複数の知覚が選択された場合、優先度の高い知覚を使用する請求
項１に記載の車両環境情報通知システム。
【請求項４】
　運転者に対して所定の知覚を使用し、障害物についての通知を行うための各知覚ごとの
知覚出力部を有する車両環境情報通知システムの車両環境情報通知方法において、車両の
周辺の環境を表す周囲環境データに基づいて、前記各知覚出力部を選択するために必要な
知覚出力部選択情報を取得し、該知覚出力部選択情報に基づいて知覚出力部を選択するた
めの選択条件を設定し、該選択条件に対応する知覚を選択し、選択された知覚を使用して
運転者に対して障害物についての通知を行うことを特徴とする車両環境情報通知方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両環境情報通知システム及び車両環境情報通知方法に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　従来、車両を運転中に、走行している車両の周辺の環境を監視（車両と接触しそうな他
の車両、すなわち、他車が周囲に存在するかどうか等）し、監視結果に基づいて、運転者
に対して所定の通知（他車の接近、障害物の有無等の通知）を行うようにした警告装置が
提供されている。該警告装置においては、スピーカによって所定の音声、音響等を発生さ
せたり、表示部の画面に文字を表示したりして通知が行われるようになっている。
【０００３】
　ところが、前記通知は無作為に行われるので、運転者が通知を受け入れる状態にあるか
どうか判断して通知が行われることはなく、その結果、運転者が通知の内容を認識するこ
とができないことがある。
【０００４】
　そこで、運転者の生体情報を取得し、該生体情報に基づいて運転者が通知を認識するこ
とができる状態にあるかどうかを判断し、運転者が通知を認識することができる状態にな
い場合に、運転者に刺激を与え、運転者が通知を認識することができる状態になった後に
通知を行うようにした警告装置が提供されている（例えば、特許文献１参照。）。
【特許文献１】特開２００６－２４４３４３号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　しかしながら、前記従来の警告装置においては、運転者が通知を認識することができる
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状態になった後において通知を行っても、通知を行うタイミング、通知が行われるときに
運転者が置かれている状況等が考慮されていないので、例えば、運転者が音響装置によっ
て音楽を大音量で聞いている場合には、音声、音響等では通知を認識することができない
場合があり、運転者に対して効果的に通知を行うことができない。
【０００６】
　本発明は、前記従来の警告装置の問題点を解決して、運転者に対して効果的に通知を行
うことができる車両環境情報通知システム及び車両環境情報通知方法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】
【０００７】
  そのために、本発明の車両環境情報通知システムにおいては、運転者に対して所定の知
覚を使用し、障害物についての通知を行うための各知覚ごとの知覚出力部と、車両の周辺
の環境を表す周囲環境データに基づいて、前記各知覚出力部を選択するために必要な知覚
出力部選択情報を取得する情報取得処理手段と、前記知覚出力部選択情報に基づいて知覚
出力部を選択するための選択条件を設定する選択条件設定処理手段と、前記選択条件に対
応する知覚を選択する知覚選択処理手段と、選択された知覚を使用して運転者に対して障
害物についての通知を行う通知処理手段とを有する。
【０００８】
　本発明の他の車両環境情報通知システムにおいては、さらに、車両と車両の周辺の環境
を表す周囲環境データに基づいて、車両の周辺の障害物との接近の度合いを表す障害物度
数を設定する障害物度数設定処理手段と、前記障害物度数が閾値以上であるかどうかを判
断する障害物度数判定処理手段とを有する。
【０００９】
　そして、前記選択条件設定処理手段は、前記障害物度数が閾値以上である場合に、選択
条件を設定する。
【００１０】
　本発明の更に他の車両環境情報通知システムにおいては、さらに、前記通知処理手段は
、複数の知覚が選択された場合、優先度の高い知覚を使用する。
【００１１】
　本発明の車両環境情報通知方法においては、運転者に対して所定の知覚を使用し、障害
物についての通知を行うための各知覚ごとの知覚出力部を有する車両環境情報通知システ
ムに適用されるようになっている。
【００１２】
　そして、前記各知覚出力部を選択するために必要な知覚出力部選択情報を取得し、該知
覚出力部選択情報に基づいて知覚出力部を選択するための選択条件を設定し、該選択条件
に対応する知覚を選択し、選択された知覚を使用して運転者に対して障害物についての通
知を行う。
【発明の効果】
【００１３】
　本発明によれば、車両環境情報通知システムにおいては、運転者に対して所定の知覚を
使用し、障害物についての通知を行うための各知覚ごとの知覚出力部と、車両の周辺の環
境を表す周囲環境データに基づいて、前記各知覚出力部を選択するために必要な知覚出力
部選択情報を取得する情報取得処理手段と、前記知覚出力部選択情報に基づいて知覚出力
部を選択するための選択条件を設定する選択条件設定処理手段と、前記選択条件に対応す
る知覚を選択する知覚選択処理手段と、選択された知覚を使用して運転者に対して障害物
についての通知を行う通知処理手段とを有する。
【００１４】
　この場合、前記知覚出力部選択情報に基づいて知覚出力部を選択するための選択条件が
設定され、該選択条件に対応する知覚が選択され、選択された知覚を使用して運転者に対
して障害物についての通知が行われる。したがって、運転者の知覚に加わる負荷の状態を
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考慮した通知が行われるので、運転者に対して効果的に通知を行い、障害物について注意
喚起を行うことができる。
【００１５】
　本発明の他の車両環境情報通知システムにおいては、さらに、車両と車両の周辺の環境
を表す周囲環境データに基づいて、車両の周辺の障害物との接近の度合いを表す障害物度
数を設定する障害物度数設定処理手段と、前記障害物度数が閾値以上であるかどうかを判
断する障害物度数判定処理手段とを有する。
【００１６】
　そして、前記選択条件設定処理手段は、前記障害物度数が閾値以上である場合に、選択
条件を設定する。
【００１７】
　この場合、障害物度数が設定され、障害物度数が閾値以上である場合に選択条件が設定
されるので、車両の周辺の障害物との接近の度合いに応じて障害物についての通知を行う
ことができる。
【００１８】
　本発明の更に他の車両環境情報通知システムにおいては、運転者に対して所定の知覚を
使用し、障害物についての通知を行うための各知覚ごとの知覚出力部を有する車両環境情
報通知システムの車両環境情報通知方法において、前記各知覚出力部を選択するために必
要な知覚出力部選択情報を取得し、該知覚出力部選択情報に基づいて知覚出力部を選択す
るための選択条件を設定し、該選択条件に対応する知覚を選択し、選択された知覚を使用
して運転者に対して障害物についての通知を行う。
【００１９】
　この場合、前記知覚出力部選択情報に基づいて知覚出力部を選択するための選択条件が
設定され、該選択条件に対応する知覚が選択され、選択された知覚を使用して運転者に対
して障害物についての通知が行われる。したがって、運転者の知覚に加わる負荷の状態を
考慮した通知が行われるので、運転者に対して効果的に通知を行い、障害物について注意
喚起を行うことができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２０】
　以下、本発明の実施の形態について図面を参照しながら詳細に説明する。
【００２１】
　図１は本発明の実施の形態における車両環境情報通知システムの制御ブロック図である
。
【００２２】
　図において、１４は車両の全体の制御を行う制御部であり、該制御部１４に、車両の現
在地を自車位置として、車両の方位を自車方位として検出する現在地検出部としてのＧＰ
Ｓセンサ１５、図示されない地図データのほかに各種の情報が記録された記録部としての
データ記録部１６、操作者である運転者が操作することによって所定の入力を行うための
入力部としての操作部３４、図示されない画面に各種の表示を行うことによって、運転者
に対して所定の通知を行うための第１の出力部としての表示部３５、音声を出力すること
によって、運転者に対して所定の通知を行うための第２の出力部としての音声出力部３７
、通信端末としての、かつ、送受信部としての通信部３８、及び所定の通知を音響で行う
ための第３の出力部としての音響装置３９が接続される。なお、前記表示部３５によって
第１の知覚出力部としての視覚出力部が、音声出力部３７及び音響装置３９によって第２
の知覚出力部としての聴覚出力部が構成される。
【００２３】
　前記ＧＰＳセンサ１５は、自車位置及び自車方位のほかに現在の時刻（以下「現在時刻
」という。）を検出する。なお、ＧＰＳセンサ１５とは独立に、ジャイロセンサ等の方位
センサを配設することによって自車方位を検出することができる。
【００２４】
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　また、前記制御部１４に、運転者の生体情報、例えば、心拍数、発汗量、筋電位、脳波
、瞳孔の開き具合、体温等を検出する生体情報検出部４３、車速を検出する車速検出部と
しての車速センサ４４、車両の外部環境を検出する外部環境検出部４５、車両の車内環境
を検出する車内環境検出部４６、車両の進行方向における前方を監視する第１の監視装置
としての前方監視装置４８、並びに車両の周辺、すなわち、車両の後方、前方及び左右の
側方を監視する第２の監視装置としての周辺監視装置４９が接続される。
【００２５】
　なお、前記ＧＰＳセンサ１５及び車速センサ４４によって、車両自体の置かれた環境を
検出する車両環境検出部１３が、前記前方監視装置４８及び周辺監視装置４９によって車
両の周辺環境を検出する周辺環境検出部５０が構成される。また、自車位置、自車方位及
び車速によって車両環境情報が構成される。
【００２６】
　そして、前記制御部１４に、加速操作要素としてのアクセルペダル５１、制動操作要素
としてのブレーキペダル５２、及び操舵操作要素としてのステアリングホイール５３が接
続されるとともに、運転者が前記アクセルペダル５１を操作して踏み込んだときのアクセ
ル操作量（加速操作量）を表すアクセル開度を検出するための加速操作量検出部としての
アクセルセンサ５５、運転者が前記ブレーキペダル５２を操作して踏み込んだときのブレ
ーキ操作量（減速操作量）を表すブレーキ踏込量を検出するための減速操作量検出部とし
てのブレーキセンサ５６、及び運転者が前記ステアリングホイール５３を操作して操舵し
たときの操舵操作量を表す操舵角を検出するための操舵操作量検出部としての操舵角セン
サ５７が接続される。なお、前記アクセルペダル５１、ブレーキペダル５２及びステアリ
ングホイール５３によって車両操作部５４が、前記アクセルセンサ５５、ブレーキセンサ
５６及び操舵角センサ５７によって車両操作量検出部５８が構成される。そして、アクセ
ル開度、ブレーキ踏込量及び操舵角によって運転操作状況を表す運転操作データが構成さ
れる。
【００２７】
　さらに、前記制御部１４に、車両の各座席の各部位に空気を供給することによって運転
者に所定の通知を行うための空気供給装置６１、車両の各座席の各部位を所定の振動体に
よって振動させることにより運転者に所定の通知を行うためのモータ６２、車内に香りを
放出することによって運転者に所定の通知を行うための香り放出装置６３等が接続される
。前記モータ６２として偏心モータが使用され、該偏心モータは一回転するたびに出力軸
を偏位させ、前記振動体を振動させることができる。
【００２８】
　なお、前記空気供給装置６１及びモータ６２によって第３の知覚出力部としての触覚出
力部６５が、香り放出装置６３によって第４の知覚出力部としての嗅覚出力部が構成され
る。
【００２９】
　前記データ記録部１６は、地図データベース（ＤＢ）ｄｂ１、周辺環境データベース（
ＤＢ）ｄｂ２、運転操作データベース（ＤＢ）ｄｂ３、外部環境データベース（ＤＢ）ｄ
ｂ４、車内環境データベース（ＤＢ）ｄｂ５、運転者データベース（ＤＢ）ｄｂ６等を備
え、前記地図データベースｄｂ１に地図データが、周辺環境データベース（ＤＢ）ｄｂ２
に周辺環境データが、運転操作データベースｄｂ３に運転操作データが、外部環境データ
ベースｄｂ４に外部環境データが、車内環境データベースｄｂ５に車内環境データが、運
転者データベースｄｂ６に運転者データがそれぞれ記録される。
【００３０】
　前記地図データには、交差点（分岐点）に関する交差点データ、ノードに関するノード
データ、道路に関する道路データ、地物に関する地物データ等が含まれ、前記道路データ
には、道路種別（高速道路、国道、地方道、細街路等）、トンネル、道路形状、車線数、
幅員、勾配（登坂、降坂等の別も含む。）等のデータが含まれる。
【００３１】
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　また、周辺環境データには、他の車両（以下「他車」という。）、歩行者、落下物等の
障害物の種類ごとの、寸法、車種、特徴等を表すデータが障害物データとして含まれる。
なお、前記車種には、普通車、大型車、二輪車、自転車等が含まれる。
【００３２】
　そして、運転操作データには、運転者の運転操作における特性を表す運転特性データ、
例えば、運転者が車両を制動する際に車両が空走する距離を表す空走距離のデータ等が含
まれる。
【００３３】
　また、外部環境データには、路面状況、天候、直射日光の照射状況等のデータが含まれ
、車内環境データには、車内の騒音レベル等が含まれる。
【００３４】
　そして、運転者データには、車両を運転している運転者を特定するための認証データ、
運転者の生体情報に基づいて運転者の状態を判定するための閾（しきい）値を表す状態判
定用データ等が含まれる。前記認証データには、指紋（指）、静脈（血管）、声紋（声）
、網膜／虹彩（目）、画像（顔面）、ＤＮＡ等の生体認証を行うためのデータ、パスワー
ド、レスポンス等の電子認証を行うためのデータ、ＩＣカード、免許証、パスポート等の
所有物認証を行うためのデータ等が含まれる。また、前記状態判定用データには、運転時
における心拍、発汗、筋電位、脳波、瞳孔、体温等の各生体情報についての閾値のデータ
が含まれる。
【００３５】
　さらに、前記データ記録部１６には、過去の周辺環境データ、運転操作データ、外部環
境データ、車内環境データ、運転者データ等の履歴データがそれぞれ記録される。
【００３６】
　前記データ記録部１６は、前記各種のデータを記録するために、ハードディスク、ＣＤ
、ＤＶＤ、光ディスク等の図示されないディスクを備えるほかに、各種のデータを読み出
したり、書き込んだりするための読出・書込ヘッド等の図示されないヘッドを備える。ま
た、前記データ記録部１６にメモリカード等を使用することができる。なお、前記各ディ
スク、メモリカード等によって第１の記録装置及び記録媒体が構成される。
【００３７】
　また、前記制御部１４は、制御装置としての、かつ、演算装置としてのＣＰＵ３１、該
ＣＰＵ３１が各種の演算処理を行うに当たってワーキングメモリとして使用されるＲＡＭ
３２、制御用のプログラムのほか各種の処理を行うためのプログラムが記録されたＲＯＭ
３３、各種のデータ、プログラム等を記録するために使用される図示されないフラッシュ
メモリ等を備える。なお、前記ＲＡＭ３２、ＲＯＭ３３、フラッシュメモリ等によって、
第２の記録装置が構成される。
【００３８】
  前記操作部３４として、表示部３５とは独立して配設された図示されないキーボード、
マウス等を使用することができる。また、前記操作部３４として、前記表示部３５に形成
された画面に画像で表示された各種のキー、スイッチ、ボタン等の画像操作部をタッチす
ることによって、所定の入力操作を行うことができるようにしたタッチパネルを使用する
ことができる。
【００３９】
  前記表示部３５としてディスプレイが使用され、表示部３５に形成された各種の画面に
、自車位置及び自車方位を表示したり、地図、探索経路、該探索経路に沿った案内情報、
交通情報等を表示したり、探索経路における次の交差点までの距離、次の交差点における
進行方向等を表示したりすることができる。
【００４０】
　また、音声出力部３７は、図示されない音声合成装置及びスピーカを備え、音声出力部
３７から、運転者に対する案内情報、通知情報等が、例えば、音声合成装置によって合成
された音声で出力される。
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【００４１】
　前記通信部３８は、道路交通情報センタから送信された現況の交通情報、一般情報等の
各種の情報を受信するための図示されないビーコンレシーバ、ＦＭ放送局を介してＦＭ多
重放送として受信するための図示されないＦＭ受信機等を備える。
【００４２】
　そして、前記生体情報検出部４３は、運転者の心拍数を検出する心拍数検出部、発汗量
を検出する発汗量検出部、筋電位を検出する筋電位検出部、脳波を検出する脳波検出部、
瞳孔の開き度合いを検出する瞳孔検出部、体温を検出する体温検出部等を備え、検出され
た運転者の各生体情報を生成し、制御部１４に送る。
【００４３】
　また、前記外部環境検出部４５は、所定のカメラによって路面の状況を検出する路面状
況検出部、光センサ、雨滴センサ等によって天候を検出する天候検出部、光センサ等によ
って構成され、直射日光の照射を検出する直射日光検出部、光センサ等によって対向車の
ライトを検出するライト検出部等を備え、検出された各外部環境の情報を外部環境データ
として生成し、制御部１４に送る。
【００４４】
　そして、前記車内環境検出部４６は、車両の走行に伴って発生する音、すなわち、走音
を検出する騒音センサ等の走音検出部、図示されないオーディオ装置のオン・オフを検出
する車内音源検出部、窓の開閉を検出する窓開閉検出部、シートスイッチのオン・オフに
よって同乗者の有無を検出する同乗者検出部等を備え、検出された各車内環境の情報を車
内環境データとして生成し、制御部１４に送る。
【００４５】
　前記前方監視装置４８は、レーザレーダ、ミリ波レーダ等のレーダ又は超音波センサ等
、又はそれらの組合せから成り、運転者が運転している車両を表す自車の前方に存在する
（前方を走行する）車両（前方車両）、構造物（建造物を含む。）、歩行者、道路上の落
下物等を探知することによって車両の前方を監視し、監視結果である探知データを周辺環
境データとして制御部１４に送る。
【００４６】
　そして、該制御部１４において、前記前方監視装置４８から周辺環境データを受信する
と、ＣＰＵ３１の図示されない周辺環境判定処理手段は、周辺環境判定処理を行い、周辺
環境データを処理して、車両の前方の環境について判定する。すなわち、前記周辺環境判
定処理手段は、車両、構造物、歩行者、道路上の落下物等の位置を判定したり、前記自車
と前方車両との車間距離を算出したりする。
【００４７】
　また、前記周辺監視装置４９は、車両の後方を監視する第１の撮像装置としてのバック
カメラ（後方監視カメラ）、車両の前方を監視する第２の撮像装置としてのフロントカメ
ラ（前方監視カメラ）、車両の側方を監視する第３の撮像装置としてのサイドカメラ（側
方監視カメラ）等の図示されないカメラ（ＣＣＤ、Ｃ－ＭＯＳ等）から成り、後方、前方
及び側方における被撮影物、例えば、車両（後方車両、前方車両及び側方車両）、構造物
、歩行者、道路上の落下物等のほかに、地物、交差点、信号機等を撮影することによって
、後方、前方及び側方を監視し、監視結果である画像データを周辺環境データとして制御
部１４に送る。
【００４８】
　そして、該制御部１４において、前記周辺監視装置４９から周辺環境データを受信する
と、前記周辺環境判定処理手段は、周辺環境データを処理して、車両の周辺環境について
判定する。すなわち、前記周辺環境判定処理手段は、画像データを処理して、車両、構造
物、歩行者、道路上の落下物等の位置を判定したり、車両、構造物、落下物等の寸法、周
辺の車両の数を算出したり、自車と前方車両又は後方車両との車間距離、自車と構造物、
歩行者、道路上の落下物等との間の距離を算出したり、地物、交差点等を特定したり、信
号機の信号灯の色を判定したりする。
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【００４９】
　なお、前記前方監視装置４８によって探知され、周辺監視装置４９によって撮影される
車両、構造物、歩行者、道路上の落下物等によって障害物が構成され、車両、歩行者等に
よって移動体の障害物が、構造物、落下物等によって非移動体の障害物が構成される。
【００５０】
　前記ＣＰＵ３１は、単独で、又は他の演算装置等と組み合わせることによってコンピュ
ータとして機能し、各種のプログラム、データ等に基づいて演算処理を行う。また、前記
データ記録部１６、ＲＡＭ３２、フラッシュメモリ等によって記録媒体が構成される。そ
して、演算装置として、ＣＰＵ３１に代えてＭＰＵ等を使用することもできる。
【００５１】
　次に、前記構成の車両環境情報通知システムの動作について説明する。
【００５２】
　図２は本発明の実施の形態における車両環境情報通知システムの動作を示すフローチャ
ート、図３は本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第１の図、図４は
本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第２の図、図５は本発明の実施
の形態における知覚出力部選択マップを示す第３の図、図６は本発明の実施の形態におけ
る知覚出力部選択マップを示す第４の図、図７は本発明の実施の形態における知覚出力部
選択マップを示す第５の図、図８は本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを
示す第６の図、図９は本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第７の図
、図１０は本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第８の図、図１１は
本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第９の図、図１２は本発明の実
施の形態における知覚出力部選択マップを示す第１０の図、図１３は本発明の実施の形態
における知覚出力部選択マップを示す第１１の図、図１４は本発明の実施の形態における
知覚出力部選択マップを示す第１２の図、図１５は本発明の実施の形態における知覚出力
部選択マップを示す第１３の図である。
【００５３】
　まず、ＣＰＵ３１の図示されない走行判定処理手段は、走行判定処理を行い、前記車速
センサ４４から送られた車速を読み込み、車速が零（０）より高いかどうかによって、車
両が走行中であるかどうかを判断する。車両が走行中である場合、ＣＰＵ３１の図示され
ない情報取得処理手段は、情報取得処理を行い、ＧＰＳセンサ１５から送られた自車位置
、自車方位及び現在時刻を読み込むとともに、自車位置に基づいて、地図データベースｄ
ｂ１から車両が走行している道路の道路種別、道路形状、勾配等を読み出すことによって
取得する。
【００５４】
　また、前記情報取得処理手段は、生体情報検出部４３から送られた生体情報、車速セン
サ４４から送られた車速、外部環境検出部４５から送られた外部環境データ、車内環境検
出部４６から送られた車内環境データ、前方監視装置４８及び周辺監視装置４９から送ら
れた各周辺環境データ、アクセルセンサ５５、ブレーキセンサ５６及び操舵角センサ５７
から送られた運転操作データ等を取得する。
【００５５】
　そして、前記情報取得処理手段は、運転者による車両の操作状況である運転操作状況を
取得する。そのために、前記情報取得処理手段は、所定の時間当たりの前記運転操作デー
タのアクセル開度及びブレーキ踏込量に基づいて、アクセルペダル５１を踏み込んだ頻度
（アクセル開度の変動回数）を表す加速頻度、及びブレーキペダル５２を踏み込んだ頻度
を表す制動頻度（ブレーキ踏込量の変動回数）を算出し、前記周辺環境データ及び地物デ
ータに基づいて、ステアリングホイール５３を操舵した頻度を表す操舵頻度を算出する。
該操舵頻度は車線変更の回数によって表され、該車線変更の回数は、車線を越えた回数で
あり、前記周辺環境データ及び地物データに基づいて算出することができる。このように
して、前記アクセル開度、ブレーキ踏込量、加速頻度、制動頻度及び操舵頻度を運転操作
状況として取得することができる。
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【００５６】
　続いて、前記ＣＰＵ３１の図示されない障害物度数設定処理手段は、障害物度数設定処
理を行い、周辺環境データ等に基づいて車両の周辺の障害物との接近の度合いを表す障害
物度数を設定する。
【００５７】
　そのために、まず、前記障害物度数設定処理手段の運転者状態判定処理手段は、運転者
状態判定処理を行い、前記運転操作状況及び生体情報に基づいて運転者の状態を判定する
。
【００５８】
　ところで、前記運転操作状況は、運転者が車両を運転する環境、すなわち、運転環境、
車両固有の特性、すなわち、車両特性等によって変動する。そこで、前記運転者状態判定
処理手段は、前記アクセル開度、ブレーキ踏込量、加速頻度、制動頻度及び操舵頻度を、
運転環境、車両特性等によって決定される補正条件、例えば、道路種別、天候、視界、道
路形状、車種等によって補正し、補正された後のアクセル開度、ブレーキ踏込量、加速頻
度、減速頻度及び操舵頻度を、複数の区分に分けて評価し、運転操作状況判定指標（例え
ば、点数によって表わされる。）を算出する。
【００５９】
　次に、前記運転者状態判定処理手段は、運転者の心拍数、発汗量、筋電位、脳波、瞳孔
の開き具合及び体温を、複数の区分に分けて評価し、生体情報判定指標を算出する。
【００６０】
　また、前記障害物度数設定処理手段の障害物判定処理手段は、障害物判定処理を行い、
障害物が検出されると、周辺環境データに基づいて障害物の位置を算出し、自車位置及び
障害物の位置に基づいて、障害物が自車の前後左右のいずれの方向にあるかによって表さ
れる自車から見た障害物の方向、及び自車から障害物までの距離を判定する。次に、前記
障害物判定処理手段は、前記周辺環境データについて画像処理を行い、障害物の大きさ（
面積又は体積）を判定するとともに、障害物が移動体であるかどうか、すなわち、障害物
の類型を判断する。そして、障害物が移動体である場合、前記障害物判定処理手段は、障
害物の位置の変化に基づいて障害物の移動速度及び移動方向を算出し、前記移動速度及び
移動方向に基づいて、障害物が移動する軌跡を予測する。
【００６１】
　ところで、運転者が障害物を回避するために車両を制動させる場合、運転者が車両を制
動させようとする際の車両と障害物との間の距離、運転者が車両を制動させようとする際
の車速、運転者が車両を制動させようとしてから実際に車両の制動が開始されるまでに車
両が走行する距離を表す空走距離、実際に車両の制動が開始されてから車両が停止するま
でに車両が走行する距離を表す制動距離等によって障害物を回避することができるかどう
かが決定される。
【００６２】
　そこで、本実施の形態においては、運転者が車両を制動させようとする際の車両の走行
状態を取得し、該車両の走行状態に基づいて障害物を回避することができるかどうかを判
定するようにしている。なお、本実施の形態においては、障害物が車両である場合につい
て説明する。
【００６３】
　そのために、前記障害物判定処理手段は、周辺環境データを読み込み、該周辺環境デー
タに基づいて、現在の自車と前方車両又は後方車両との車間距離を算出するとともに、車
速センサ４４から現在の車速を読み込む。続いて、前記障害物判定処理手段は、車間距離
及び車速を判定し、車間距離及び車速が障害物である車両を回避するのに適正であるかど
うかを判定する。
【００６４】
　この場合、車間距離と空走距離及び制動距離との関係が判断されるとともに、車速と閾
値を表す基準速度との関係が判断される。
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【００６５】
　ところで、運転者が車両を制動させる場合の運転操作状況は、前述されたように、運転
環境、車両特性等によって変動する。そこで、車間距離と空走距離及び制動距離との関係
、並びに車速と基準速度との関係を判断するに当たり、空走距離、制動距離及び基準速度
を、運転環境、車両特性等によって決定される補正条件、例えば、道路種別、天候、視界
、道路形状、車種等によって補正し、補正された後の空走距離、制動距離及び基準速度を
、複数の区分に分けて評価し、障害物である他車の大きさ、他車の類型及び車両の走行状
態に基づいて障害物判定指標を算出する。
【００６６】
　このようにして、運転操作状況判定指標、生体情報判定指標及び障害物判定指標が設定
されると、前記障害物度数設定処理手段の障害物度数算出処理手段は、障害物度数算出処
理を行い、運転操作状況判定指標及び生体情報判定指標に基づいて（本実施の形態におい
ては、運転操作状況判定指標、生体情報判定指標及び障害物判定指標を加算することによ
って）、障害物度数を算出し、設定する。
【００６７】
　続いて、前記ＣＰＵ３１の図示されない障害物度数判定処理手段は、障害物度数判定処
理を行い、障害物度数が閾値以上であるかどうかを判断する。そして、障害物度数が閾値
以上である場合、前記ＣＰＵ３１の図示されない知覚出力部選択処理手段は、知覚出力部
選択処理を行い、前記道路データ、外部環境データ、車内環境データ、周囲環境データ等
によって構成される知覚出力部選択情報に基づいて選択条件を設定し、該選択条件に基づ
いて、運転者に対して障害物についての通知（警告）を行うための通知（警告）方法を選
択するとともに、知覚出力部を選択する。
【００６８】
　そのために、例えば、高速道路を走行中に運転者の知覚を選択するために、前記ＲＯＭ
３３に図３～１５に示される知覚出力部選択マップが形成される。本実施の形態において
、図３～１２は第１の類型のマップであり、車両がアスファルト製の高速道路を平均時速
１００〔ｋｍ／ｈ〕で走行している場合に適用され、図１３は第２の類型のマップであり
、車両が各種の車速で走行している場合に適用され、図１４は第１、第２の類型のマップ
をそれぞれ単独で使用した場合の障害物についての通知方法を示し、図１５は第１、第２
の類型のマップを組み合わせて使用した場合の障害物についての通知方法を示す。
【００６９】
　そのために、前記知覚出力部選択処理手段の選択条件設定処理手段は、選択条件設定処
理を行い、第１の類型のマップにおいて、道路の種類について、自車位置及び道路データ
に基づいて、車両がトンネル外を走行（一般）しているかどうか、トンネル内を走行して
いるかどうか、トンネルに進入（トンネル入）したかどうか、又はトンネルから退出（ト
ンネル出）を第１の選択条件とする。この場合、トンネル内に進入すると、暗くなること
によって視界が悪くなり、トンネルから退出すると、急に明るくなることによって視界が
良くなるので、運転者の視覚能力に負担が加わる状態になる。また、前記選択条件設定処
理手段は、路面状況について、路面が乾燥しているかどうか、濡れ路面であるかどうか、
又は雪道であるかどうかを第２の選択条件とする。この場合、雷、雨等の状態によって運
転者の視覚、聴覚等に負担が加わる状態になる。そして、前記選択条件設定処理手段は、
天候について、晴れであるか、曇りであるか、雨であるか、又は雪であるかを第３の選択
条件とする。この場合、天候によって、運転者の視覚に負担が加わったり、ロードノイズ
が大きくなり、運転者の触覚に負担が加わる状態になる。
【００７０】
　また、前記選択条件設定処理手段は、現在時刻について、朝であるか、昼であるか、夕
方（夕）であるか、又は夜であるかを第４の選択条件とする。この場合、朝、夕及び夜は
、日光、対向車のランプ等によって運転者の視覚に負担が加わる状態になる。そして、前
記選択条件設定処理手段は、直射日光について、有るか又は無いかを第５の選択条件とす
る。この場合、直射日光によって運転者の視覚に負担が加わる状態になる。
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【００７１】
　また、前記選択条件設定処理手段は、第２の類型のマップにおいて、車速について、高
い（１２０〔ｋｍ／ｈ〕前後）か、普通（１００〔ｋｍ／ｈ〕前後）であるか、又は低い
（８０〔ｋｍ／ｈ〕前後）かを第６の選択条件とする。この場合、車速が高くなるのに伴
って走行時の音（走音）が大きくなるので、運転者の聴覚に負担が加わる状態になり、ま
た、振動が増加するので、触覚に負担が加わる状態になる。そして、前記選択条件設定処
理手段は、オーディオ装置について、オンであるか、又はオフであるかを第７の選択条件
とする。この場合、オーディオ装置からの音によって運転者の聴覚に負担が加わる状態に
なる。さらに、前記選択条件設定処理手段は、窓の開閉について、開放されている（開）
か、又は閉鎖されている（閉）かを第８の選択条件とする。この場合、開放された窓から
の風の吹込み音によって運転者の聴覚に負担が加わる状態になる。
【００７２】
　ところで、前記第１～第８の選択条件が設定されると、運転者に対して障害物について
の通知を行うに当たり、直射日光、対向車のライト等による眩しさ、走音、ワイパーの作
動（動）等がノイズとなり、視覚及び聴覚に負担が加わる（負担が大きくなる）状態とな
るので、運転者は、障害物についての通知を視覚及び聴覚で認識するのが困難になる。
【００７３】
　そこで、前記第１、第２の類型のマップにおいて、第１～第５の選択条件が設定された
ときに想定されるノイズに基づいて、運転者に通知を認識させるために使用される視覚、
聴覚、触覚及び嗅覚の各知覚のうち、ノイズの影響を受ける知覚を想定し、ノイズの影響
を受けない、又は影響が少ない知覚を選択し、選択された知覚が運転者に有効な知覚とし
て設定される。なお、番号１～４、Ｉ～III は、設定された知覚ごとに付与された通知方
法の番号である。
【００７４】
  図１４においては、各通知方法ごとに使用される知覚が示され、図１５においては、第
１、第２のマップの各通知方法の組合せで使用される知覚が示される。
【００７５】
　そこで、前記知覚出力部選択処理手段の知覚選択処理手段は、知覚選択処理を行い、選
択条件に対応する知覚を選択する。
【００７６】
　このようにして、使用される知覚が選択されると、前記ＣＰＵ３１の図示されない通知
処理手段は、通知処理を行い、選択された知覚のうちの所定の知覚を使用して運転者に対
して障害物についての通知を行う。
【００７７】
　すなわち、前記通知処理手段は、視覚を使用する場合、表示部３５によって、聴覚を使
用する場合、音声出力部３７及び音響装置３９によって、触覚を使用する場合、触覚出力
部６５によって、嗅覚を使用する場合、香り放出装置６３によって障害物についての通知
が行われる。
【００７８】
　なお、本実施の形態においては、各知覚について所定の優先順位が、聴覚、触覚、視覚
及び嗅覚の順で決められていて、複数の知覚が設定された場合、優先順位に従って、優先
度の高いものが使用される。
【００７９】
　このようにして、障害物についての通知が行われると、前記障害物度数判定処理手段は
、再び、障害物度数が閾値以上であるかどうかを判断し、障害物度数が閾値以上である場
合、前記知覚出力部選択処理及び通知処理が繰り返される。
【００８０】
　このように、本実施の形態においては、前記道路データ、外部環境データ、車内環境デ
ータ、周囲環境データ等の知覚出力部選択情報に基づいて選択条件が設定され、該選択条
件に基づいて運転者に障害物についての通知を行うための知覚出力部が選択されるので、
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て効果的に通知を行い、障害物について注意喚起を行うことができる。
【００８１】
　次に、フローチャートについて説明する。　
ステップＳ１　走行中であるかどうかを判断する。走行中である場合はステップＳ２に進
み、走行中でない場合は処理を終了する。
ステップＳ２　情報取得処理を行う。
ステップＳ３　障害物度数設定処理を行う。
ステップＳ４　障害物度数が閾値以上であるかどうかを判断する。障害物度数が閾値以上
である場合はステップＳ５に進み、障害物度数が閾値より低い場合はステップＳ１に戻る
。
ステップＳ５　知覚出力部選択処理を行う。
ステップＳ６　通知処理を行う。
ステップＳ７　障害物度数が閾値以上であるかどうかを判断する。障害物度数が閾値以上
である場合はステップＳ５に、障害物度数が閾値より低い場合はステップＳ１に戻る。
【００８２】
　なお、本発明は前記実施の形態に限定されるものではなく、本発明の趣旨に基づいて種
々変形させることが可能であり、それらを本発明の範囲から排除するものではない。
【図面の簡単な説明】
【００８３】
【図１】本発明の実施の形態における車両環境情報通知システムの制御ブロック図である
。
【図２】本発明の実施の形態における車両環境情報通知システムの動作を示すフローチャ
ートである。
【図３】本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第１の図である。
【図４】本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第２の図である。
【図５】本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第３の図である。
【図６】本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第４の図である。
【図７】本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第５の図である。
【図８】本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第６の図である。
【図９】本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第７の図である。
【図１０】本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第８の図である。
【図１１】本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第９の図である。
【図１２】本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第１０の図である。
【図１３】本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第１１の図である。
【図１４】本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第１２の図である。
【図１５】本発明の実施の形態における知覚出力部選択マップを示す第１３の図である。
【符号の説明】
【００８４】
３５　　表示部
３７　　音声出力部
３９　　音響装置
６３　　香り放出装置
６５　　触覚出力部
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