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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】平成31年3月5日(2019.3.5)
【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】
　運転者に代わって運転操作を行う自動運転機能を搭載する車両（Ａ）にて、提示装置（
１０）による前記運転者への情報提示を制御する提示制御装置であって、
　前記車両の車速情報を取得する速度情報取得部（５１）と、
　前記車両の進行方向にあるカーブの形状を示すカーブ情報を取得するカーブ情報取得部
（５２）と、
　前記車両に搭乗中の前記運転者を識別する運転者識別部（５３）と、
　前記運転者が運転操作を行う手動運転の状態にて、個々の前記運転者がカーブの走行に
伴って行う運転操作の特性を、前記カーブ情報及び前記車速情報に関連付けられた運転特
性情報として学習する学習部（５４）と、
　前記自動運転機能が運転操作を行う自動運転の状態にて、進行方向にあるカーブを前記
自動運転機能が認識していることを、前記提示装置を用いたカーブ通知によって前記運転
者に提示する提示制御部（５７）と、
　前記運転者識別部にて識別された搭乗中の前記運転者に対応する前記運転特性情報を選
択する特性選択部（５５）と、
　前記自動運転の状態にて、前記カーブ情報及び前記車速情報に基づき、前記特性選択部
にて選択された前記運転特性情報を用いて前記カーブ通知のタイミングを判定するタイミ
ング判定部（５６）と、を備える提示制御装置。
【請求項２】
　前記学習部は、カーブ手前の制御区間にて、前記運転者がアクセル操作部（２０ａ）を
オフ状態にしたときからブレーキ操作部（２０ｂ）をオン状態にするまでの踏替時間（Ｔ
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ｃ）を学習し、
　前記タイミング判定部は、前記踏替時間が長い前記運転者ほど、前記カーブ通知のタイ
ミングを早くする請求項１に記載の提示制御装置。
【請求項３】
　前記学習部は、カーブ手前の制御区間にて、前記車両に作用する減速度の大きさを学習
し、
　前記タイミング判定部は、前記制御区間にて発生させる減速度が低い前記運転者ほど、
前記カーブ通知のタイミングを早くする請求項１に記載の提示制御装置。
【請求項４】
　前記運転特性情報を記憶する記憶部（５９）、をさらに備え、
　前記学習部は、前記手動運転の状態にて、前記運転者毎に生成した特性モデルを前記記
憶部に格納し、
　前記特性選択部は、前記自動運転の状態にて、前記記憶部に格納された前記運転者毎の
前記特性モデルから、前記運転者識別部にて識別された前記運転者に対応する前記特性モ
デルを選択する請求項１～３のいずれか一項に記載の提示制御装置。
【請求項５】
　互いに運転特性の異なる前記運転者を想定した複数の特性モデルを記憶している記憶部
（５９）、をさらに備え、
　前記学習部は、前記手動運転の状態にて、前記記憶部に記憶された複数の前記特性モデ
ルの中から、運転中の前記運転者の運転特性に最も適合する前記特性モデルを選択し、選
択した前記特性モデルを運転中の前記運転者に紐付け、
　前記特性選択部は、前記自動運転の状態にて、前記運転者識別部にて識別された前記運
転者に紐付けられている前記特性モデルを選択する請求項１～３のいずれか一項に記載の
提示制御装置。
【請求項６】
　前記自動運転の状態にある前記車両への累積での搭乗時間を、前記運転者毎に記録する
累積記録部（５８）、をさらに備え、
　前記タイミング判定部は、前記運転者の前記搭乗時間が短いほど、前記カーブ通知のタ
イミングを早める請求項１～５のいずれか一項に記載の提示制御装置。
【請求項７】
　前記タイミング判定部は、前記搭乗時間に基づき前記自動運転に不慣れと推定される前
記運転者への前記カーブ通知のタイミングを、設定可能な範囲のうちで最も早いタイミン
グに設定する請求項６に記載の提示制御装置。
【請求項８】
　前記車両の進行方向の走行環境を認識した認識情報を取得する認識情報取得部（５２ａ
）、をさらに備え、
　前記タイミング判定部は、前記運転者の不安感を高める要因として予め設定された特定
走行環境を示す前記認識情報が前記認識情報取得部にて取得されていた場合に、前記カー
ブ通知のタイミングを、前記特定走行環境を示す前記認識情報が取得されていない場合と
比較して早める請求項１～７のいずれか一項に記載の提示制御装置。
【請求項９】
　前記タイミング判定部は、予め設定された中止条件が成立している場合には、前記カー
ブ通知を中止する請求項１～８のいずれか一項に記載の提示制御装置。
【請求項１０】
　運転者に代わって運転操作を行う自動運転機能を搭載する車両（Ａ）にて、提示装置（
１０）による前記運転者への情報提示を制御する提示制御方法であって、
　少なくとも一つの処理部（４１）が、
　前記運転者によって運転操作が行われる手動運転の状態において、
　前記車両に搭乗中の前記運転者を識別し（Ｓ１０１）、
　前記車両の進行方向にあるカーブの形状を示すカーブ情報を取得し（Ｓ１０２）、
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　個々の前記運転者がカーブの走行に伴って行う運転操作の特性を、前記カーブ情報及び
前記車両の車速情報に関連付けられた運転特性情報として学習し（Ｓ１０３，Ｓ３０３）
、
　前記自動運転機能によって運転操作が行われる自動運転の状態において、
　前記車両に搭乗中の前記運転者を識別し（Ｓ１２１）、
　前記車両の進行方向にあるカーブの前記カーブ情報を取得し（Ｓ１２３）、
　前記車速情報を取得し（Ｓ１２４）、
　識別された搭乗中の前記運転者に対応する前記運転特性情報を選択し（Ｓ１２５）、
　前記自動運転機能による進行方向のカーブの認識を前記提示装置によって前記運転者に
通知するカーブ通知のタイミングを、前記カーブ情報及び前記車速情報に基づき、選択さ
れた前記運転特性情報を用いて判定する（Ｓ１２６）、提示制御方法。
【請求項１１】
　運転者に代わって車両（Ａ）の運転操作を行う自動運転機能を実現する自動運転制御装
置であって、
　前記車両の車速情報を取得する速度情報取得部（５１）と、
　前記車両の進行方向にあるカーブの形状を示すカーブ情報を取得するカーブ情報取得部
（５２）と、
　前記車両に搭乗中の前記運転者を識別する運転者識別部（５３）と、
　前記運転者が運転操作を行う手動運転の状態にて、個々の前記運転者がカーブの走行に
伴って行う運転操作の特性を、前記カーブ情報及び前記車速情報に関連付けられた運転特
性情報として学習する学習部（５４）と、
　前記自動運転機能が運転操作を行う自動運転の状態にて、進行方向にあるカーブに合わ
せて前記車両の減速を制御する減速制御部（２７１）と、
　前記運転者識別部にて識別された前記運転者に対応する前記運転特性情報を選択する特
性選択部（５５）と、
　前記自動運転の状態にて、前記カーブ情報及び前記車速情報に基づき、前記特性選択部
にて選択された前記運転特性情報を用いて前記減速制御部による減速開始のタイミングを
判定するタイミング判定部（２５６）と、を備え、
　前記学習部は、カーブ手前の制御区間にて、前記運転者がアクセル操作部（２０ａ）を
オフ状態にしたときからブレーキ操作部（２０ｂ）をオン状態にするまでの踏替時間（Ｔ
ｃ）を学習し、
　前記タイミング判定部は、前記踏替時間が長い前記運転者ほど、前記減速開始のタイミ
ングを早くする自動運転制御装置。
【請求項１２】
　前記自動運転の状態にある前記車両への累積での搭乗時間を、前記運転者毎に記録する
累積記録部（５８）、をさらに備え、
　前記タイミング判定部は、前記運転者の前記搭乗時間が短いほど、前記減速開始のタイ
ミングを早める請求項１１に記載の自動運転制御装置。
【請求項１３】
　運転者に代わって車両（Ａ）の運転操作を行う自動運転機能を実現する自動運転制御装
置であって、
　前記車両の車速情報を取得する速度情報取得部（５１）と、
　前記車両の進行方向にあるカーブの形状を示すカーブ情報を取得するカーブ情報取得部
（５２）と、
　前記車両に搭乗中の前記運転者を識別する運転者識別部（５３）と、
　前記運転者が運転操作を行う手動運転の状態にて、個々の前記運転者がカーブの走行に
伴って行う運転操作の特性を、前記カーブ情報及び前記車速情報に関連付けられた運転特
性情報として学習する学習部（５４）と、
　前記自動運転機能が運転操作を行う自動運転の状態にて、進行方向にあるカーブに合わ
せて前記車両の減速を制御する減速制御部（２７１）と、
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　前記運転者識別部にて識別された前記運転者に対応する前記運転特性情報を選択する特
性選択部（５５）と、
　前記自動運転の状態にて、前記カーブ情報及び前記車速情報に基づき、前記特性選択部
にて選択された前記運転特性情報を用いて前記減速制御部による減速開始のタイミングを
判定するタイミング判定部（２５６）と、
　前記自動運転の状態にある前記車両への累積での搭乗時間を、前記運転者毎に記録する
累積記録部（５８）と、を備え、
　前記タイミング判定部は、前記運転者の前記搭乗時間が短いほど、前記減速開始のタイ
ミングを早める自動運転制御装置。
【請求項１４】
　前記学習部は、カーブ手前の制御区間にて、前記車両に作用する減速度の大きさを学習
し、
　前記タイミング判定部は、前記制御区間にて発生させる減速度が低い前記運転者ほど、
前記減速開始のタイミングを早くする請求項１３に記載の自動運転制御装置。
【請求項１５】
　前記タイミング判定部は、搭乗中の前記運転者が前記搭乗時間に基づき前記自動運転に
不慣れと推定される場合に、前記減速開始のタイミングを、設定可能な範囲のうちで最も
早いタイミングに設定する請求項１２～１４のいずれか一項に記載の自動運転制御装置。
【請求項１６】
　前記運転特性情報を記憶する記憶部（５９）、をさらに備え、
　前記学習部は、前記手動運転の状態にて、前記運転者毎に生成した特性モデルを前記記
憶部に格納し、
　前記特性選択部は、前記手動運転の状態にて、前記記憶部に格納された前記運転者毎の
前記特性モデルから、前記運転者識別部にて識別された前記運転者に対応する前記特性モ
デルを選択する請求項１１～１５のいずれか一項に記載の自動運転制御装置。
【請求項１７】
　互いに運転特性の異なる前記運転者を想定した複数の特性モデルを記憶している記憶部
（５９）、をさらに備え、
　前記学習部は、前記手動運転の状態にて、前記記憶部に記憶された複数の前記特性モデ
ルの中から、運転中の前記運転者の運転特性に最も適合する前記特性モデルを選択し、選
択した前記特性モデルを運転中の前記運転者に紐付け、
　前記特性選択部は、前記自動運転の状態にて、前記運転者識別部にて識別された前記運
転者に紐付けられている前記特性モデルを、前記運転特性情報として選択する請求項１１
～１５のいずれか一項に記載の自動運転制御装置。
【請求項１８】
　前記車両の進行方向の走行環境を認識した認識情報を取得する認識情報取得部（５２ａ
）、をさらに備え、
　前記タイミング判定部は、前記運転者の不安感を高める要因として予め設定された特定
走行環境を示す前記認識情報が前記認識情報取得部にて取得されていた場合に、前記減速
開始のタイミングを、前記特定走行環境を示す前記認識情報が取得されていない場合と比
較して早める請求項１１～１７のいずれか一項に記載の自動運転制御装置。
【請求項１９】
　運転者に代わって車両（Ａ）の運転操作を行う自動運転機能を実現する自動運転制御方
法であって、
　少なくとも一つの処理部（４１，６１）が、
　前記運転者によって運転操作が行われる手動運転の状態にて、
　前記車両に搭乗中の前記運転者を識別し（Ｓ１０１）、
　前記車両の進行方向にあるカーブの形状を示すカーブ情報を取得し（Ｓ１０２）、
　個々の前記運転者がカーブの走行に伴って行う運転操作の特性を、前記カーブ情報及び
前記車両の車速情報に関連付けられた運転特性情報として学習し（Ｓ１０３，Ｓ３０３）
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、
　前記運転特性情報には、カーブ手前の制御区間にて前記運転者がアクセル操作部（２０
ａ）をオフ状態にしたときからブレーキ操作部（２０ｂ）をオン状態にするまでの踏替時
間（Ｔｃ）を含み、
　前記自動運転機能によって運転操作が行われる自動運転の状態にて、
　前記車両に搭乗中の前記運転者を識別し（Ｓ２２１）、
　前記車両の進行方向にあるカーブの前記カーブ情報を取得し（Ｓ２２３）、
　前記車速情報を取得し（Ｓ２２４）、
　識別された搭乗中の前記運転者に対応する前記運転特性情報を選択し（Ｓ２２５）、
　前記カーブ情報及び前記車速情報に基づき、選択された前記運転特性情報を用いて、カ
ーブの手前における前記車両の減速開始のタイミングを判定し（Ｓ２２６）、
　前記踏替時間が長い前記運転者ほど、前記減速開始のタイミングを早くする自動運転制
御方法。
【請求項２０】
　運転者に代わって車両（Ａ）の運転操作を行う自動運転機能を実現する自動運転制御方
法であって、
　少なくとも一つの処理部（４１，６１）が、
　前記運転者によって運転操作が行われる手動運転の状態にて、
　前記車両に搭乗中の前記運転者を識別し（Ｓ１０１）、
　前記車両の進行方向にあるカーブの形状を示すカーブ情報を取得し（Ｓ１０２）、
　個々の前記運転者がカーブの走行に伴って行う運転操作の特性を、前記カーブ情報及び
前記車両の車速情報に関連付けられた運転特性情報として学習し（Ｓ１０３，Ｓ３０３）
、
　前記自動運転機能によって運転操作が行われる自動運転の状態にて、
　前記自動運転の状態にある前記車両への累積での搭乗時間を、前記運転者毎に記録し（
Ｓ１１３）、
　前記車両に搭乗中の前記運転者を識別し（Ｓ２２１）、
　前記車両の進行方向にあるカーブの前記カーブ情報を取得し（Ｓ２２３）、
　前記車速情報を取得し（Ｓ２２４）、
　識別された搭乗中の前記運転者に対応する前記運転特性情報を選択し（Ｓ２２５）、
　前記カーブ情報及び前記車速情報に基づき、選択された前記運転特性情報を用いて、カ
ーブの手前における前記車両の減速開始のタイミングを判定し（Ｓ２２６）、
　前記運転者の前記搭乗時間が短いほど、前記減速開始のタイミングを早める自動運転制
御方法。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００９】
　さらに、開示された一つの態様は、運転者に代わって車両（Ａ）の運転操作を行う自動
運転機能を実現する自動運転制御装置であって、車両の車速情報を取得する速度情報取得
部（５１）と、車両の進行方向にあるカーブの形状を示すカーブ情報を取得するカーブ情
報取得部（５２）と、車両に搭乗中の運転者を識別する運転者識別部（５３）と、運転者
が運転操作を行う手動運転の状態にて、個々の運転者がカーブの走行に伴って行う運転操
作の特性を、カーブ情報及び車速情報に関連付けられた運転特性情報として学習する学習
部（５４）と、自動運転機能が運転操作を行う自動運転の状態にて、進行方向にあるカー
ブに合わせて車両の減速を制御する減速制御部（２７１）と、運転者識別部にて識別され
た運転者に対応する運転特性情報を選択する特性選択部（５５）と、自動運転の状態にて
、カーブ情報及び車速情報に基づき、特性選択部にて選択された運転特性情報を用いて減
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速制御部による減速開始のタイミングを判定するタイミング判定部（２５６）と、を備え
、学習部は、カーブ手前の制御区間にて、運転者がアクセル操作部（２０ａ）をオフ状態
にしたときからブレーキ操作部（２０ｂ）をオン状態にするまでの踏替時間（Ｔｃ）を学
習し、タイミング判定部は、踏替時間が長い運転者ほど、減速開始のタイミングを早くす
る自動運転制御装置とされる。
　また、開示された一つの態様は、運転者に代わって車両（Ａ）の運転操作を行う自動運
転機能を実現する自動運転制御装置であって、車両の車速情報を取得する速度情報取得部
（５１）と、車両の進行方向にあるカーブの形状を示すカーブ情報を取得するカーブ情報
取得部（５２）と、車両に搭乗中の運転者を識別する運転者識別部（５３）と、運転者が
運転操作を行う手動運転の状態にて、個々の運転者がカーブの走行に伴って行う運転操作
の特性を、カーブ情報及び車速情報に関連付けられた運転特性情報として学習する学習部
（５４）自動運転機能が運転操作を行う自動運転の状態にて、進行方向にあるカーブに合
わせて車両の減速を制御する減速制御部（２７１）運転者識別部にて識別された運転者に
対応する運転特性情報を選択する特性選択部（５５）と、自動運転の状態にて、カーブ情
報及び車速情報に基づき、特性選択部にて選択された運転特性情報を用いて減速制御部に
よる減速開始のタイミングを判定するタイミング判定部（２５６）と、自動運転の状態に
ある車両への累積での搭乗時間を、運転者毎に記録する累積記録部（５８）と、を備え、
タイミング判定部は、運転者の搭乗時間が短いほど、減速開始のタイミングを早める自動
運転制御装置とされる。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１０】
　また、開示された一つの態様は、運転者に代わって車両（Ａ）の運転操作を行う自動運
転機能を実現する自動運転制御方法であって、少なくとも一つの処理部（４１，６１）が
、運転者によって運転操作が行われる手動運転の状態にて、車両に搭乗中の運転者を識別
し（Ｓ１０１）、車両の進行方向にあるカーブの形状を示すカーブ情報を取得し（Ｓ１０
２）、個々の運転者がカーブの走行に伴って行う運転操作の特性を、カーブ情報及び車両
の車速情報に関連付けられた運転特性情報として学習し（Ｓ１０３，Ｓ３０３）、運転特
性情報には、カーブ手前の制御区間にて運転者がアクセル操作部（２０ａ）をオフ状態に
したときからブレーキ操作部（２０ｂ）をオン状態にするまでの踏替時間（Ｔｃ）を含み
、自動運転機能によって運転操作が行われる自動運転の状態にて、車両に搭乗中の運転者
を識別し（Ｓ２２１）、車両の進行方向にあるカーブのカーブ情報を取得し（Ｓ２２３）
、車速情報を取得し（Ｓ２２４）、識別された搭乗中の運転者に対応する運転特性情報を
選択し（Ｓ２２５）、カーブ情報及び車速情報に基づき、選択された運転特性情報を用い
て、カーブの手前における車両の減速開始のタイミングを判定し（Ｓ２２６）、踏替時間
が長い運転者ほど、減速開始のタイミングを早くする自動運転制御方法とされる。
　また、開示された一つの態様は、運転者に代わって車両（Ａ）の運転操作を行う自動運
転機能を実現する自動運転制御方法であって、少なくとも一つの処理部（４１，６１）が
、運転者によって運転操作が行われる手動運転の状態にて、車両に搭乗中の運転者を識別
し（Ｓ１０１車両の進行方向にあるカーブの形状を示すカーブ情報を取得し（Ｓ１０２）
、個々の運転者がカーブの走行に伴って行う運転操作の特性を、カーブ情報及び車両の車
速情報に関連付けられた運転特性情報として学習し（Ｓ１０３，Ｓ３０３）、自動運転機
能によって運転操作が行われる自動運転の状態にて、自動運転の状態にある車両への累積
での搭乗時間を、運転者毎に記録し（Ｓ１１３）、車両に搭乗中の運転者を識別し（Ｓ２
２１）、車両の進行方向にあるカーブのカーブ情報を取得し（Ｓ２２３）、車速情報を取
得し（Ｓ２２４）、識別された搭乗中の運転者に対応する運転特性情報を選択し（Ｓ２２
５）、カーブ情報及び車速情報に基づき、選択された運転特性情報を用いて、カーブの手
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前における車両の減速開始のタイミングを判定し（Ｓ２２６）、運転者の搭乗時間が短い
ほど、減速開始のタイミングを早める自動運転制御方法とされる。
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